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Giivenlik Talimatlari
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Bu elkitabi kendi kigisel glivenliginizi temin etmek ve 6zel mulkiyete zarar verilmesini 6nlemek igin uymaniz
gereken uyarilar icerir. Kendi kisisel guvenliginiz ile ilgili uyarilar bu elkitabinda bir uyari semboll ile
belirtilmistir, yalnizca 6zel mulkiyete zararla ilgili uyarilar igin herhangi bir uyari semboll kullaniimamigtir.
Asagida gosterilen bu semboller tehlike derecesine gére derecelendirilmistir.

Tehlike
gerekli 6nlemler alinmadiginda 6lim veya ciddi sahsi yaralanmalar ile neticelenecegini belirtir.

Uyari
gerekli 6nlemler alinmadiginda 6lim veya ciddi sahsi yaralanmalar ile neticelenebilecegini belirtir.

Dikkat
bu uyari semboli, gerekli 6nlemler alinmadiginda kiigik sahsi yaralanmalarin meydana gelebilecegini
belirtir.

Dikkat
uyari semboll olmadan, gerekli 6nlemler alinmadiginda 6zel milkiyette zarar meydana gelebilecegini
belirtir.

Not
ilgili bilgi dikkate alinmadiginda istenmeyen netice veya durumun meydana gelebilecegini belirtir.

Birden fazla tehlike derecesinin varoldugu durumda, en ylksek tehlike derecesini temsil eden uyari bilgisi
kullanilacaktir. Guvenlik uyari semboli olan kisilerin yaralanmasiyla bir uyari bilgisi ayrica 6zel mulkiyet
hasariyla ilgili uyari da igerebilir.

Nitelikli Personel

Cihaz/sistem sadece bu dokimantasyon ile birlikte kurulup, kullanilabilir. Bir cihazin/sistemin devreye
alinmasi ve calistinimasi sadece nitelikli personel tarafindan yapilabilir. Bu dokimantasyondaki giivenlik
bilgilerindeki icerikte nitelikli kisiler, cihazlari, sistemleri ve devreleri hazirlanmis glivenlik talimatlarina ve
standartlarina gére devreye almaya, topraklamaya ve etiketlemeye yetKkili kisiler olarak tanimlanmistir.

Ongériilen Kullanim

AN

Ticari markalar

Asagidaki hususlara dikkat edin:

Uyari

Bu cihaz sadece katalogda veya teknik bilgilerde agiklanan uygulamalar igin kullanilabilir ve sadece
Siemens tarafindan onaylanmis veya tavsiye edilen diger Ureticilerin cihazlariyla veya pargalariyla birlikte
kullanilabilir.

Uriiniin dogru, guvenli calismasi uygun nakliyesini, saklanmasini, yerlestiriimesini, montajini ve dikkatli
calistirilmasini ve bakimini gerektirir.

® ile belirtimis tim isimler, Siemens AG firmasinin tescilli ticari markalaridir. Uglincii sahislarin bu
yayinda yer alan diger ticari markalari kendi amaglari i¢in kullanmasi, bu markalarin mulkiyet haklarina
aykiri olabilir.
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Parametreler

Parametrelere Giris

1.1

Parametrelere Giris

Parametre aciklamasinin genel duzeni agagdida belirtildigi gibidir.

v BICO (mevcutsa)

r1515 CO: Ek moment set degeri / Ek trk ayrnok
Erisim diizeyi: 2 P Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Degisken Nokta
Birim: [Nm] Veri dizisi: -

Sekil 1-1 Salt okunur parametre

¥ Dizin v BICO (mevcutsa)

p0701[0...2 ] Dijital giris 0 fonksiyonu / DI0 fonksiyonu

CU240E Erisim diizeyi: 2 P Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Cu240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
PM240 Degistirilebilir: T
T Min. Maks. Fabrika ayari
0 9 1

CU/PM degiskenleri

Sekil 1-2 Yazim parametresi

Parametre numarasi

ilgili parametre numarasini gésterir. Kullanilan numaralar 0000 ile 9999 arasindaki
4 haneli sayilardir. Sadece PROFINET icin 61,000 araliginda az imktarda
parametre vardir. “r” énekli numaralar parametrenin ézel bir deger olan ama bu
numara araciligiyla fakl bir deger belirlenerek dogrudan degistirilemeyen “salt
okunur” bir parametre oldugunu gésterir.

Diger tim parametreler “P” 6nekine sahiptir. Bu parametrelerin degerleri bagsliktaki
“Min” ve “Maks” ayarlari tarafindan gdsterilen aralik iginde dogrudan degistirilebilir.
Bu degerlerin fiziksel bir birimi varsa parantez icinde gdsterilir.

[dizin] parametrenin dizinli bir parametre oldugunu gdsterir ve kullanilabilir olan
matrislerin araligini belirler.

.0...15 parametrenin bireysel olarak degerlendirilebilen ve baglanabilen bir¢ok bite
sahip oldugunu g&sterir.

CU/PM degiskenleri

1-8

Parametrenin gegerli oldugu Kontrol Birimlerini ve/veya Gui¢ Modullerini g&sterir.
Listelenen CU veya PM yoksa parametre tim degiskenler icin gegerli olur.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Parametreler

Parametrelere Giris

Parametre metni (Uzun isim/Kisa isim)
ilgili parametrenin ismini gésterir.

Belli parametre isimleri agagida belirtilen kisaltiimis énekleri igerir: Arkasindan bir
kolon gelen BI, BO, Cl, CO ve CO/BO.

Bu kisaltmalar asagidaki anlamlara sahiptir:

BI - Binektor girisi (parametre ikili bir sinyalin kaynagini secer)
BO = Binektor ¢ikisi (parametre ikili bir sinyal olarak baglanir)
a Konektor girisi (parametre analog bir sinyalin kaynagini
seger)
o = Konektor ¢ikisi (parametre analog bir sinyal olarak
baglanir)
CO/BO = Konektdr/Binektdr cikisi (parametreler analog bir sinyal

olarak ve/veya ikili bir sinyal olarak baglanir)
CoBo.pdf
BICO kullanimi igin tam parametre listesine erismeniz gereklidir. Bu duzeyde
BICO islevselligi dahil olmak tzere bir¢cok yeni parametre ayari mimkundur. BICO
islevselligi, giris ve c¢ikis fonksiyonlarini ayarlamanin ve birlestirmenin farkli ve
daha esnek bir yoludur. Basit, erisim dlUzeyi 2 ayarlariyla birlikte gogu durumda
kullanilabilir.

BICO sistemi, karmasik fonksiyonlarin programlanmasina olanak verir. Boolean
ve matematik iliskileri girisler (dijital, analog, seri, vb.) ve cikislar (invertér akimi,
frekans, analog cikisi, réleler, vb.) arasinda kurulabilir.

Bl ve CIl parametrelerinde parametre numarasi bu parametrenin baglandigi
Fabrika ayari altinda belirlenir. Bu durumda Min. ve Maks. degerler cizgilidir.

Erisim diizeyi (Operatoér Paneli (OP) araciligiyla erisimi ifade eder)
Kullanici erisim duzeyini gosterir. Dort erisim dizeyi bulunmaktadir: Standart,
Genigletilmis, Uzman ve Servis. Her bir fonksiyonel grupta ortaya c¢ikan
parametrelerin sayisi P0O003’te ayarlanan erisim diizeyine baghdir (kullanici erigim
dizeyi).

P Grubu (Operator Paneli (OP) araciligiyla erisimi ifade eder)
Parametrenin ait oldugu fonksiyonel grubu belirler.

Not:
Parametre P0004 (parametre filtresi) bir filire goérevi gorir ve segilen fonksiyonel gruba goére
parametrelere erisime odaklanir.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-9
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Parametreler

Parametrelere Giris

Veri tiirii
Kullanilabilen veri tirleri asagidaki tabloda gdsterilmistir.
Tablo 1-1 Mevcut veri tirleri
Gosterim Anlami
Unsigned8 (U8) 8-bit isaretsiz
Unsigned16 (U16) 16-bit isaretsiz
Unsigned32 (U32) 32-bit isaretsiz
Integer16 (116) 16-bit tamsayi
Integer32 (132) 32-bit tamsay!
Degisken nokta (Degisken) Degisken nokta
Binektdr ve konektoér girisleri icin veri turleri bilgileri iki 6zellikten (bdIme isaretiyle
ayrilan) olusabilir:
Ik 6zellik
parametrenin veri turd
+ kinci 6zellik
tercihen baglanacak olan sinyal kaynaginin veri tir (bikonektor veya
konektor cikis)
Hizli Komut
Bir parametrenin sadece hizli devreye alma sirasinda veya P0010 (devreye alma
icin parametre gruplari) 1 (hizli devreye alma) olarak ayarlandiginda degistirilip
degistirilemeyecegini gosterir.
Etkin
« EVET
parametre degerlerinin girildikten hemen sonra etkin olma durumuna gelir.
* Hayir
Degisiklikler etkin olmadan 6énce Operatdr Panelindeki “P” tusuna basilmahdir
1-10 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Parametreler

Parametrelere Giris

Veri dizisi

Bir veri dizisine bagli olan parametreler asagidaki sekilde tanimlanir:
* CDS (Komut Veri Dizisi)

+ DDS (Surucu Veri Dizisi)

Her zaman [0...2] ile dizinlenirler.
CDS gegerli oldugdu igin:

[0] = Komut Veri Dizisi 0

[1] = Komut Veri Dizisi 1

[2] = Komut Veri Dizisi 2

DDS gegerli oldugu igin:

[0] = Sdartci Veri Dizisi 0

[1] = Sartci Veri Dizisi 1

[2] = Sartci Veri Dizisi 2

Degistirilebilir
Parametrenin degistirilebilir oldugu invertér durumu. Ug durum mimkinddr:
* Devreye alma C
+ Calistirma U
» Calistinlmak icin hazir T

Bu, parametrenin degistirilebilecegini gosterir. Bir, iki veya ¢ durum belirlenebilir.
Ug durum birden belirlenirse bu parametre ayarinin ¢ invertér durumunda da
degistirilebilecedi anlamina gelir.

Birim
Parametre deg@erlerine uygulanabilir 8l¢tim birimini gosterir.

Min.
Parametrenin ayarlanabilecedi minimum degeri gosterir.

Maks.
Parametrenin ayarlanabilecedi maksimum degeri gdsterir.

Fabrika ayari
Varsayilan degeri yani kullanicinin parametre igin belirli bir deger belirlemezse
uygulanan degeri gosterir.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-11
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Parametreler

Parametrelere Giris

Aciklama

Degerler

Tavsiye

Dizin

Bit alani

Bagimlilik

Bir parametre fonksiyonunun agiklamasi.

Bir parametrenin olasi degerlerini listeler.

Onerilen ayarlarla ilgili bilgiler.

Her bir bagimsiz dizinin ismi ve anlami bir veri dizisine ait olan dizinlenmis para-
metreler (Veri dizisine bakin) disinda dizinlenen parametreler icin belirlenir.

Bit alanli parametreler icin her bir bitle ilgili asagdidaki bilgiler verilmistir:

* Bit numarasi ve sinyal ismi

« Sinyal durumu 0 ve 1 anlami

» Fonksiyon semasi (tercihe baglh). Sinyal bu fonksiyon semasinda gésterilir.

Bu parametreyle iligkili olarak gerceklestirimesi gereken kosullar. Bu parametre
ve digerleri arasinda meydana gelebilecek 6zel etkileri de igerir.

Yedi bélmeli ekran

OP’nin Yedi bélmeli ekrani asagdida belirtilen yapidadir:

Bolme Biti 15 14 13 12 1 10 9 8

TR
(it

Bolme Biti 7 6 5 4 3 2 1 0

Sekil 1-3 Yedi bélmeli ekran

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Parametreler

1.2

Parametrelerin Listesi

Parametrelerin Listesi

Uriin: G120, Siirim: 3202700, Dil: ingilizce

r0000 Siriicii ekrani / Suriicii ekrani
Erigim diizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Kullanici segimli ¢ikisi gdsterir. Bu deger PO005’te tanimlanir.

Not: OP ustundeki “Fn” tusuna 2 saniye boyunca basiimasiyla kullanicinin DC bara geriliminin, ¢ikis
frekansinin, ¢ikis geriliminin, ¢ikis akiminin ve segilen r0000 ayarinin (P0005’te tanimli) degerini
gorintulemesini saglar.

r0002 Siriicii durumu / Siiriicii durumu

CU240E Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek surtict durumunu gésterir.

Deger: 0: Devreye alma modu (P0010 != 0)

1: Surlcu hazir

2: Sdurucl hata etkin

3: Sdurucl baslatiliyor (DC bara 6n sariji)
4: Sdricu galisiyor

5:  Duruyor (verici ¢ikisl azalmasi)

6: Surtcl durduruldu

Bagimhilik: Durum 3 sadece DC barayi 6n sarj ederken gorindr.

r0002 Siricii durumu / Siiriicii durumu

CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16

CuU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

CU240S PN

Tanim: Gergek siriicti durumunu gésterir.

Deger: 0: Devreye alma modu (P0010 != 0)

1: Sdrlcu hazir

2: Surucl hata etkin

3: Suruci baslatiliyor (DC bara 6n sariji)
4: Sdricu galigiyor

5: Duruyor (verici ¢ikis azalmasi)

6: Surtcl durduruldu

Bagimhlik: Durum 3 sadece DC barayi 6n sarj ederken gorindar.

Sadece harici gli¢ beslemeli kontrol birimi takildiginda gérundar.

r0002 Sirici durumu / Siiriicii durumu

CuU240S DP-F Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek sirlicti durumunu gdsterir.

Deger: 0: Devreye alma modu (P0010 != 0)

1: Sdrdcu hazir

2: Surucl hata etkin

3: Surtcl baslatiliyor (DC bara 6n sarji)
4: Sdricu galigiyor

5:  Duruyor (verici ¢ikigl azalmasi)

6: Surtcl durduruldu

7. Guvenlik etkin

8: Giuvenlik sifirlama/devreye alma

9: Giuvenlik hatasi etkin

Bagimhihk: Durum 3 sadece DC barayi 6n sarj ederken gorindar.

Sadece harici gi¢ beslemeli kontrol birimi takildiginda gértndr.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-13
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0003 Kullanici erigim diizeyi / Kullanici erigim diizeyi
Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 4 1
Tanim: Parametre dizilerine kullanici erisim dizeyini tanimlar. Varsayilan ayar (standart) cogu basit
uygulama igin yeterlidir.
Deger: 0: Kullanici tanimli parametre listesi - Kullanimla ilgili ayrintilar igin PO013’e bakin
1: Standart: En ¢ok kullanilan parametrelere erisim saglar.
2: Genigletilmis: invertér 1/0 fonksiyonlarina genigletilmis erisim saglar
3: Uzman: Sadece uzman kullanimi igindir.
4: Servis: Sadece yetkili servis tarafindan kullanim igindir, sifre korumali
Not: Sadece OP’li kontrol birimleri icin gegerlidir.
p0004 Parametre filtresi / Parametre filtresi
CU240E Erigsim diizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU2408 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CuU240S DP Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
CU240S PN
Min. Maks. Fabrika ayari
0 22 0
Tanim: Devreye alma konusunda daha odakl bir yaklasim sadlamak igin fonksiyonellige gére parametreleri
filtreler.
Deger: 0: TUum parametreler
2: invertér
3: Motor
4: Hiz sensori
5: Teknoloji uygulamasi / birimler
7: Komutlar, ikili /0
8: Alve AO
10: Set degeri kanali / RFG
12: Suracu ozellikleri
13: Motor kontroli
19: Motor tanimlama
20: Haberlersme
21: Uyarilar / hatalar / izleme
22: Teknoloji kontrol6ru
1-14 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0004 Parametre filtresi / Parametre filtresi
CU240S DP-F Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 22 0
Tanim: Devreye alma konusunda daha odakli bir yaklagim saglamak igin fonksiyonellige gore parametreleri
filtreler.
Deger: 0: Tum parametreler
2: invertor
3: Motor
4: Hiz senséri
5: Teknoloji uygulamasi / birimler
7: Komutlar, ikili I/O
8: Alve AO
10: Set degeri kanali / RFG
11: Guvenlik fonksiyonlari
12: Surdcu ozellikleri
13: Motor kontrolu
19: Motor tanimlama
20: Haberlersme
21: Uyarilar / hatalar / izleme
22: Teknoloji kontroldri
p0005[0...2] Ekran segimi/ Ekran seg¢imi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayan
2 4000 21
Tanim: OP Ustuinde r0000 parametresi icin ekran seger (surtci ekrant).
Ornek: P0005 = 21: Gergek filtrelenmis frekans (r0021)
P0005 = 25: Gergek ¢ikis gerilimi (r0025)
P0005 = 26: Gergek filtrelenmis DC bara gerilimi (r0026)
P0005 = 27: Gergek ¢ikis akimi (r0027)
Uyari: Bu ayarlar salt okunur parametre numaralarina karsilik gelir (“rxxxx”).
p0006 Ekran modu / Ekran modu
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 4 2
Tanim: r0000 igin OP Ustlinde ekran modunu tanimlar (siriict ekrant).
Deger: 0: Hazir durum: set degeri/gikis frekansi. Calistir: ¢ikis frekansi
1: Hazir durum: set degeri. Calistir: ¢ikis frekansi.
2: Hazir durum: P0005/r0020 deger. Calistir: PO005 deger
3: Hazir durum: r0002/r0020 deger. Calistir: r0002 deger
4: Tum durumlarda sadece P0005 ekrani
Not: invertér calismiyorken ekran “Calismiyor” ve “Calisiyor” degerleri arasinda degisir.
Varsayilan olarak set degeri ve gergek frekans degerleri sirayla gosterilir.
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-15

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0007 Arka 1s1k gecikme zamani / Arka 11k gecikme zamani
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 2000 0
Tanim: Hicbir operatér tusuna basiimadiginda OP ekraninin arka isiginin séndiigu zaman araligini tanimlar.
Not: P0007 = 0:
Arka 151k her zaman acik (varsayilan durum).
P0007 =1 - 2000:
Arka 1s1g1n kapatilacagdi saniye sayisi.
p0010 Devreye alma parametresi / Devreye alma par.
CU240E Erigim dizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CuU240S DP Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
Min. Maks. Fabrika ayari
0 95 0
Tanim: Sadece belli bir fonksiyonel grubuyla iligkili parametrelerin segilmesi icin parametreleri filtreler.
Deger: 0: Hazir
1: Hizli devreye alma
2: Invertor
29: indirme
30: Fabrika ayari
95: Guvenlik devreye alma (sadece giivenlik CU Ustiinde)
Bagimhilik: invertériin calistinimasi igin sifirla.
P0003 (kullanici erisim diizeyi) parametrelere erisimi de belirtir.
Not: « P0010 =1
invertér P0010 = 1 ayarlamasi yapilarak gok hizli ve kolay bir sekilde devreye alinabilir. Bundan
sonra sadece 6nemli parametreler (6rnek: P0304, P0305, vb.) goriinir. Bu parametrelerin degeri
birbiri ardina girilmelidir. Hizli devreye almanin sonu ve dahili hesaplamanin baslangici P3900 =
1 - 3 ayarlamasi yapilarak gerceklestirilecektir.
Daha sonra P0010 ve P3900 parametreleri otomatik olarak sifirlanacaktir.
- PO010=2
Sadece servis amagli.
« PO0010=29
Bir parametre dosyasini PC araci araciligiyla transfer etmek icin (6rnek: STARTER) P0010
parametresi PC araci tarafindan 29 olarak ayarlanacaktir.
indirme sonlandiriidiginda PC araci PO010 parametresini sifirlayacaktir.
-« P0010=30
invertériin parametrelerini sifirlarken P0010 30 olarak ayarlanmalidir.
Parametrelerin sifirlanmasi parametre P0970 = 1 ayarlamasi yapilarak baslatilacaktir.
invertér tim parametrelerini otomaitk olarak varsayilan ayarlarina sifirlayacaktir.
Parametre ayarlamasi sirasinda sorunla karsilasirsaniz ve yeniden baglamak isterseniz bu
faydali olabilir.
Fabrika ayarlamasinin suresi yaklasik 60 saniyedir.
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p0010 Devreye alma parametresi / Devreye alma par.
CU240S DP-F Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 95 0
Tanim: Sadece belli bir fonksiyonel grubuyla iligkili parametrelerin segilmesi icin parametreleri filtreler.
Deger: 0: Hazir
1: Hizli devreye alma
2: Invertor
29: indirme

30: Fabrika ayari
95: Guvenlik devreye alma (sadece guvenlik CU Ustlinde)

Bagimhilik: invertériin calistirilmasi igin sifirla.
P0003 (kullanici erisim diuizeyi) parametrelere erisimi de belirtir.

Not: + P0010=1

invertér P0010 = 1 ayarlamasi yapilarak ¢ok hizli ve kolay bir sekilde devreye alinabilir. Bundan

sonra sadece 6nemli parametreler (6rnek: P0304, P0305, vb.) gérindr. Bu parametrelerin degeri
birbiri ardina girilmelidir. Hizli devreye almanin sonu ve dahili hesaplamanin baglangici P3900 =

1 - 3 ayarlamasi yapilarak gergeklestirilecektir.

Daha sonra P0010 ve P3900 parametreleri otomatik olarak sifirlanacaktir.

- P0010=2
Sadece servis amagli.
+ P0010 =29

Bir parametre dosyasini PC araci araciligiyla transfer etmek icin (6rnek: STARTER) P0O010
parametresi PC araci tarafindan 29 olarak ayarlanacaktir.
indirme sonlandirildiginda PC araci P0010 parametresini sifirlayacaktir.

« P0010=30
invertériin parametrelerini sifirlarken P0010 30 olarak ayarlanmalidir.
Parametrelerin sifirlanmasi parametre P0970 = 1 ayarlamasi yapilarak baslatilacaktir.
invertér tim parametrelerini otomaitk olarak varsayilan ayarlarina sifirlayacaktir.
Parametre ayarlamasi sirasinda sorunla karsilasirsaniz ve yeniden baslamak isterseniz bu
faydal olabilir.
Fabrika ayarlamasinin suresi yaklasik 60 saniyedir.

« PO0010=95
Guvenlik parametrelerini degistirmek igin erisim diizeyi 3 secin ve guvenlik sifresini ayarlayin.
P0010 sadece bundan sonra 95 olarak ayarlanabilir. Glivenlik dinamizasyonunu kapsayan
guvenlik devreye alimi yaklasik 2 saniye sirecektir. Guvenlik devreye alimini sonlandirmak igin
P3900’a bakin.

p0011 Kullanici tanimh parametrenin kilitlenmesi / KulincTnmKItPar
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 65535 0

Not: P0013 parametresine bakin (kullanici tanimli parametre)

p0012 Kullanici tanimli parametre anahtari / Anahtar KullincTanmliPar
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 65535 0

Not: P0013 parametresine bakin (kullanici tanimli parametre).
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p0013[0...19]

Tanim:

Dizin:

Bagimhilik:

Not:

Kullanici tanimh parametre / Kullanici-tanimli par

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

0 65535 0

Son kullanicinin erisim sahibi olacagdi sinirli parametre dizisini tanimlar.
Kullanim talimatlar:
1. PO0003 = 3 olarak ayarlayin (uzman kullanict).
2. 0ila 16 P0013 matrislerine gidin (kullanici listesi)
3. Parametrelerin kullanici tanimli listesinde gériintr olmasinin gerekli oldugu P0013 0 ila 16 dizini-
ne girin.
Asagidaki degerler sabittir ve degistirilemez:
- P0013 dizini 17 = 3 (kullanici erisim dizeyi)
- P0013 dizini 18 = 10 (devreye alma parametre filtresi)
- P0013 dizini 19 = 12 (kullanici taniml parametre igin anahtar)
Kullanici tanimh parametreyi etkinlestirmek icin PO003 = 0 olarak ayarlayin.

[0] = 1’inci kullanici parametresi

[1] = 2'nci kullanici parametresi

[2] = 3’Uncu kullanicl parametresi
[3] = 4’Uncu kullanicl parametresi
[4] = B’inci kullanici parametresi

[5] = 6’nci kullanici parametresi

[6] = 7’nci kullanici parametresi

[7] = 8'inci kullanici parametresi

[8] = 9'uncu kullanici parametresi
[9] = 10’uncu kullanici parametresi
[10] = 17’inci kullanici parametresi
[11] = 12'nci kullanici parametresi
[12] = 13’Uncl kullanici parametresi
[13] = 14’Unci kullanici parametresi
[14] = 15’inci kullanici parametresi
[15] = 16’nci kullanici parametresi
[16] = 17’nci kullanici parametresi
[17] = 18’inci kullanici parametresi
[18] = 19’uncu kullanici parametresi
[19] = 20’nci kullanici parametresi

ik olarak PO011’i (“kilit”) farkli bir degere getirin ve sonra kullanici tanimli parametresinin degistirilme-
sini engellemek icin P0O012yi (“anahtar”) ayarlayin.

Daha sonra kullanci tanimli listeyi etkinlestirmek igin P0003’G ayarlayin.

Kilitlendiginde ve kullanici tanimli parametre etkinlestirildiginde kullanici tanimli parametreden ¢gikma-
nin (ve diger parametreleri gérintilemenin) tek yolu P0012’yi (“anahtar”) PO011 (“kilit”) icinde degere
getirmektir.

P0011 (“kilit”) ve PO012 (“anahtar”) varsayilan degerleri aynidir.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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p0014[0...2] Bellek modu / Bellek modu
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Parametreler igin bellek modunu ayarlar.
“Dizin” altinda listelenen tum arayuzler i¢in bellek modu yapilandirilabilir.
Deger: 0: Degisken (RAM)
1: Degisken olmayan (EEPROM)
Dizin: [0] = RS485 Uizerinde USS
[1] = RS232 tizerinde USS
[2] = Bolgesel ag
Not: Bagimsiz bir bellek istegdi, bir PLC veya STARTER gibi PC araglari tarafindan ayarlanan seri haber-
lesmelerinin pargasi (6rnegin USS protokollnin 15-12 PKE bitleri) olabilir. PO014 ayarlari tstiinde
etki saglamak icin asagidaki tabloya bakin.
istegi USS/PROFIBUS Sonug
araciligiyla kaydedin
RAM EEPROM EEPROM
EEPROM EEPROM EEPROM
RAM RAM RAM
EEPROM RAM EEPROM
1. BOP ile parametre mutlaka EEPROM igine kaydedilecektir.
2. P0014 kendiliginden mutlaka EEPROM igine kaydedilecektir.
3. Bir fabrika sifirlamasi araciligiyla PO014 degistirilemez (P0010 = 30 ve P0970 = 1).
4. PO0014 bir indirme sirasinda transfer edilebilir (P0O010 = 29).
p0014 parametresini transfer ederken invertdr dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini kullanir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Boélgesel ag araciligiyla - bu hesaplamalarin yapildidi stire boyun-
ca kesilir.
Bu ylzden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:
» Parametre hatasi 30
» Siirtict hatasi 70
» Siirtict hatasi 75
Sdricu sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertdriinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi
bir dakika surebilir.
r0018 Donanim yazilimi siiriimii / Donanim yazilimi striimi
Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Kurulu donanim yaziliminin stirim sayisini gosterir.
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r0019.0...14

CO/BO: BOP kontrol kelimesi / BOP KtriIKim

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Operat6r panel komutlarinin durumunu gésterir.
Asagidaki ayarlar BICO giris parametrelerine bagdlanirken klavye kontroll igin “besleme” kodlari
olarak kullanilir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik durma Hayir Evet
08 JOG sag Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari  Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -

Not: Panel tuslarina fonksiyon atamak igin BICO teknolojisi kullanilirken bu parametre ilgili komutun ger-
¢ek durumunu gosterir.

r0020 CO: RFG oncesi frek. set degeri / RFG 6ncesi ayrnok
Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek frekans set degerini gosterir (azalan fonksiyon jeneratéri girisi). Bu deger filtreli (r0020) ve
filtresiz (r1119) olabilir.
RFG sonrasi gercek frekans set degeri r1170 icinde gdsterilir.

r0021 CO: Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Kayma dengelemesi, rezonans séndirme ve frekans sinirlama olmadan gergek invertor cikis frekan-
sini (r0024) gosterir.

r0022 Gergek filtreli rotor hizi / Ger. fil. rotorhizi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [RPM] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: r0021 (filtreli ¢ikis frekansi [Hz] x 120 / kutup sayisi) tabanli hesaplanmis rotor hizini gésterir. Bu
deger her 128 milisaniyede guincellenir.

Not: Bu hesaplama yik bagimsiz kaymaya izin vermez.

r0024 CO: Gergek filtreli ¢ikis frekans / Ger. ¢ik. frek.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek filtrelenmis ¢ikis frekansini gosterir (kayma dengeleme, rezonans séndirme ve frekans sinir-
lama icindedir). r0021’e de bakin.
Bu deger filtreli (r0024) ve filtresiz (r0066) olabilir.

r0025 CO: Gergek cikis gerilimi / Ger.gik. volt
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motora uygulanan filtreli [rms] gerilimini gosterir. Bu deger filtreli (r0025) ve filtresiz (r0072) olabilir.
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r0026[0...1] CO: Gergek filtreli DC-bara gerilimi / Ger. fil. Vdc
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Filtrelenmis DC-bara gerilimini gsterir. Bu deger filtreli (r0026) ve filtresiz (r0070) olabilir.

Dizin: [0] = Dengeleme DC gerilim Kanali
[1] = Olgtim/izleme DC gerilim Kanali

Not: r0026[0] = Ana DC-bara gerilimi
r0026[1] = Dahili besleme icin ayrilmig DC-bara gerilimi (6rnegin CU igin). Sirlcu topolojisine bagli-
dir. Mevcut degilse
0 degerini gosterir.

r0027 CO: Gergek cikis akimi / Ger. ¢ik. ak
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motor akiminin rms degerini gdsterir [A]. Bu deger filtreli (r0027) ve filtresiz (r0068) olabilir.

r0029 CO: Aki lireten akim / Dalgal iir. ak.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Dalgali akim treten bileseni gésterir. Bu deger filtreli (r0029) ve filtresiz (r0076) olabilir.

Dalgali akim Ureten bilesen motor parametrelerinden (P0340 - Motor parametrelerinin hesaplanmasi)
hesaplanan nominal dalgaya baglidir.

Bagimhilik: P1300 iginde vektor kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.

Not: Dalgal akim Ureten bilesen genel olarak motorun taban hizina kadar sabittir; taban hizinin Usttinde
bu bilesen zayiflar (alan zayiflamasi) ve motor hizinda ama azaltilmis momentte bir artisa sebep olur.

r0030 CO: Moment liretilen akim / Moment iir.ak
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Moment Ureten akim bilesenini gdsterir. Bu deger filtreli (r0030) ve filtresiz (r0078) olabilir.

Moment Ureten akim bileseni hiz kontroléri tarafindan saglanan moment set degerinden hesaplanir.

Bagimhlik: P1300 iginde vektor kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gosterir.

Not: Senkron olmayan motorlar igin moment treten akim bileseni igin (mimkin maksimum ¢ikis gerilimi
(r0071), motor sizintisi ve akim alan zayiflatmasi (r0377) ile birlikte) bir sinir hesaplanir, buysa motor
devrilmesini 6nler.

r0031 CO: Gergek filtrelenmis moment / Ger. filt. moment
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Elektrik momentini gésterir. Disik hizlarda akim enjeksiyonu etkinken ¢ikis degeri sifir olur (r1751.4
=1).

Bu deger filtreli (r0031) ve filtresiz (r0080) olabilir.

Not: Eletrik momenti mil Gstiinde 6élglilebilen mekanik moment ile ayni degildir. Elektrik momentinin bir
pargasi rizgar ve sirtinme yizinden motor iginde kaybolur.
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r0032 CO: Gergek filtreli gli¢ / Ger. filt. gli¢
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: (Mekanik) mil gucuni gosterir.
Deger, P0100 ayarina (Avrupa / Kuzey Amerika i¢gin isletim) bagh olarak [kW] veya [hp] cinsinden
gosterilir.
P_mech=2*Pi*f*M-->
r0032[kW] = (2 * Pi/ 1000) * (r0022 / 60)[1/dak] * rO031[Nm]
r0032[hp] = r0032[kW] / 0.75
r0035[0...2] CO: Gergek motor sicakligi / Ger. mot.sic.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Olciilen motor sicakligini gésterir.
r0036 CO: invertor asin yiik kullanimi / invert asyiik kul
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Konvertor Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: 12t modeli aracihgiyla hesaplanan invertér agiri yuk kullanimini gdsterir.
Mumkin maksimum 12t degerle iligkili gercek 12t degeri [%] olarak kullanim saglar.
Akim P0294 icin esidi asarsa (invertor 12t asir yik uyarisi) AO505 uyarisi (invertor 12t) olusturulur ve
invertdrin ¢ikis akimi P0290 aracihigiyla azaltilir (invertor asir yuk tepkisi).
%100 kullanim asilirsa FO005 hatasi (invertor 12t) verilir.
Bagimhlik: r0036 > 0:
invertériin nominal akimi (r0207’ye bakin) asilirsa kullanim gésterilir, aksi durumda % 0 kullanim gés-
terilir.
r0037[0...4]  CO: invertor sicakhgi [°C] / invertor sic.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Olgiilen sogutucu sicakhigini ve termal modele gére IGBT hesaplanmis ekyeri sicakhigini gésterir.
Dizin: [0] = Olgiilen sodutucu sicakligi
[1] = Toplam Cip Ekyeri Sicakhgi
[2] = Dogrultucu sicakhgi
[3] = invertér ortam sicaklig
[4] = Kontrol karti sicakligi
Not: Bu degerler her 128 milisaniyede glincellenir.
r0038 CO: Filtreli gili¢ faktorii / Fil.gii¢ fakt
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Filtrelenmis gui¢ faktériini gosterir.
r0039 CO: Eneriji tiikketim dlger [kWh] / Enerji 6lcer
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [kWh] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Ekranin son olarak sifilanmasindan bu yana invertér tarafindan kullanilan elektrik enerjisini gésterir
(P0040’e bakin - enerji tuketim &lgerini sifirla).
Bagimhlik: P0040 = 1 oldugunda deger sifirlanir (enerji tiiketim &lgerini sifirla).
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p0040 Eneriji tliketim 6lgerini sifirla / Enerji dlgeri sifirla
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: r0039 parametresinin degerini sifira getirir.
Deger: 0: Sifirlama yok
1: r0039'u 0’a getir
r0050 CO/BO: Etkin Komut Veri Dizisi / Etkin CDS
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Mevcut durumda etkin Komut Veri Dizisini (CDS) g6sterir.
Deger: 0: Komut Veri Dizisi 0 (CDS)
1: Komut Veri Dizisi 1 (CDS)
2: Komut Veri Dizisi 2 (CDS)
Not: P0810 parametresine bakin.
r0051[0...1] CO: Etkin Siiriicii Veri Dizisi (DDS) / Etkin DDS
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Mevcut durumda segilmis ve etkin Suriict Veri Dizisini (DDS) gosterir.
Deger: 0: Suracu Veri Dizisi 0 (DDSO0)
1: Surtict Veri Dizisi 1 (DDS1)
2: Surtcu Veri Dizisi 2 (DDS2)
Dizin: [0] = Secilmis Surict Veri Dizisi
[1] = Etkin Suricu Veri Dizisi
Not: P0820 parametresine bakin.
r0052.0...15 CO/BO: Gergek durum kelimesi 1 / Ger DurKel1
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertériin birinci etkin durum kelimesini (bit formati) gésterir ve invertér durumunu teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sdraci hazir Evet Hayir -
01  Sdrlci galismaya hazir Evet Hayir -
02  Sdrlcu galisiyor Evet Hayir -
03  Sdrlcu hata etkin Evet Hayir -
04 OFF2 etkin Hayir Evet -
05 OFF3 etkin Hayir Evet -
06  ON durdurma etkin Evet Hayir -
07  Sirlcu uyarma etkin Evet Hayir -
08 Sapma set degeri / gergek deger Hayir Evet -
09 PZD kontrol Evet Hayir -
10 |f_act| >= P1082 (f_max) Evet Hayir -
11 Uyari: Motor akimi/moment limiti Hayir Evet -
12 Fren agik Evet Hayir -
13 Motor asiri yuklemesi Hayir Evet -
14 Motor dogru calisiyor Evet Hayir -
15 Invertér asir yiklemesi Hayir Evet -
Bagimhlik: r0052 Bit03 “Surucu hata etkin”: Bit3 Cikisi (Hata) dijital ¢ikista tersine gevrilecektir (Dustk = Hata,
Yuksek = Hata Yok).
Not: r2197 ve r2198 parametrelerine bakin.
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r0053.0...15 CO/BO: Gergek durum kelimesi 2 / Ger DurKel2

PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertériin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).

Bit alani: Bit  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 DC fren etkin Evet Hayir -
01 |f_act] > P2167 (f_off) Evet Hayir -
02 |f_act| > P1080 (f_min) Evet Hayir -
03 Ger. akim |[r0068| >= P2170 Evet Hayir -
04 |f_act| > P2155 (f_1) Evet Hayir -
05 |f_act] <= P2155 (f_1) Evet Hayir -
06 f_act >= set degeri (f_set) Evet Hayir -
07 Ger. filtresiz Vdc < P2172 Evet Hayir -
08 Ger. filtreli Vdc < P2172 Evet Hayir -
09 Durug rampasi sonlandirildi Evet Hayir -
10 PID gikis r2294 == P2292 (PID_min) Evet Hayir -
11 PID ¢ikis r2294 == P2291 (PID_max) Evet Hayir -
14 OP’den 0 Veri Dizisini indir Evet Hayir -
15 OP’den 1 Veri Dizisini indir Evet Hayir -

Uyari: r0053 Bit00 “DC fren etkin” ==> P1233 parametresine bakin

Not: r2197 ve r2198 parametrelerine bakin.

r0053.1...15 CO/BO: Gergek durum kelimesi 2 / Ger DurKel2

PM250 Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16

PM260 Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertoriin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).

Bit alani: Bit  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
01 |f_act] > P2167 (f_off) Evet Hayir -
02 |f_act] > P1080 (f_min) Evet Hayir -
03 Ger. akim [r0068| >= P2170 Evet Hayir -
04 |f_act] > P2155 (f_1) Evet Hayir -
05 |f_act] <= P2155 (f_1) Evet Hayir -
06 f_act >= set degeri (f_set) Evet Hayir -
09 Durus rampasi sonlandirildi Evet Hayir -
10 PID ¢ikis r2294 == P2292 (PID_min) Evet Hayir -
11 PID ¢ikis r2294 == P2291 (PID_max) Evet Hayir -
14 OP’den 0 Veri Dizisini Indir Evet Hayir -
15 OP’den 1 Veri Dizisini Indir Evet Hayir -

Not: r2197 ve r2198 parametrelerine bakin.
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r0054.0...15 CO/BO: Gergek kontrol kelimesi 1 / Ger KtriKel1

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertériin birinci kontrol kelimesini (bit formatinda) gésterir ve etkin olan komutlari teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik durma Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkin Evet Hayir -
04 RFG etkin Evet Hayir -
05 RFG baslat Evet Hayir -
06 Set degeri etkin Evet Hayir -
07 Hata onayi Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari  Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir -
Uyar:: USS, P0700 veya P0719 araciligiyla komut kaynagi olarak segilirse r0054 ile r2036 aynidir.

r0055.0...15 CO/BO: Gergek kontrol kelimesi 2 / Ger KtriKel2

PM240 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertoriin ek kontrol kelimesini (bit formatinda) gésterir ve etkin olan komutlari teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID Etkinlestir Evet Hayir -
09 DC fren etkinlestir Evet Hayir -
1 Dusts Etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontroll Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -
Uyar: USS, P0700 veya P0719 araciliiyla komut kaynagi olarak segilirse r0055 ile r2037 aynidir.
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r0055.0...15 CO/BO: Gergek kontrol kelimesi 2 / Ger KtriKel2

PM250 Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertériin ek kontrol kelimesini (bit formatinda) gésterir ve etkin olan komutlari teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID Etkinlestir Evet Hayir -
11 Dusus Etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontroll Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -
Uyar: USS, P0700 veya P0719 araciligiyla komut kaynagi olarak segilirse r0055 ile r2037 aynidir.

r0056.0...15 CO/BO: Motor kontroliiniin durumu / Durum MotKtrl

PM240 Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Motor kontroliiniin durumunu (bit formatinda) gdsterir ve invertér durumunu teshis etmek igin kullani-
labilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ik kontrol sonlandirildi Evet Hayir -
01 Motor miknatishgi yok edildi Evet Hayir -
02 Darbeler etkinlestirildi Evet Hayir -
03 Gerilim yumusak baslatma segimi Evet Hayir -
04 Motor tahrik sonlandirildi Evet Hayir -
05 Baslatma itmesi etkin Evet Hayir -
06 ivme itmesi etkin Evet Hayir -
07 Frekans negatif Evet Hayir -
08 Alan zayiflatma etkin Evet Hayir -
09 Volt set degeri sinirli Evet Hayir -
10 Kayma frekansi sinirli Evet Hayir -
11 f_out > f_max Frek. sinirli Evet Hayir -
12 Faz gevirme segildi Evet Hayir -
13 Imaks kontrolérl etkin/moment sinirina ulasildi Evet Hayir -
14 Vdc-maks kontrol6ru etkin Evet Hayir -
15 KIB (Vdc-min kontrol) etkin Evet Hayir -
Uyar: Gergek ¢ikis akimi (r0027) r0067°de akim sinirini astiginda I-maks kontrol6rt (r0056 Bit13) etkinlesti-
rilir.
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r0056.0...13 CO/BO: Motor kontroliiniin durumu / Durum MotKtrl
PM250 Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Motor kontroltinin durumunu (bit formatinda) gésterir ve invertér durumunu teshis etmek igin kullani-
labilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ik kontrol sonlandirildi Evet Hayir -
01 Motor miknatishgi yok edildi Evet Hayir -
02 Darbeler etkinlestirildi Evet Hayir -
03 Gerilim yumusak baslatma segimi Evet Hayir -
04 Motor tahrik sonlandirildi Evet Hayir -
05 Baslatma itmesi etkin Evet Hayir -
06 ivme itmesi etkin Evet Hayir -
07 Frekans negatif Evet Hayir -
08 Alan zayiflatma etkin Evet Hayir -
09 Volt set deg@eri sinirli Evet Hayir -
10 Kayma frekansi sinirli Evet Hayir -
11 f_out >f _max Frek. sinirli Evet Hayir -
12 Faz gevirme segcildi Evet Hayir -
13 Imaks kontrol6rl etkin/moment sinirina ulasildi Evet Hayir -
Uyari: Gergek c¢ikis akimi (r0027) r0067°de akim sinirini astiginda I-maks kontrolérd (r0056 Bit13) etkinlesti-
rilir.
r0061 CO: Gergek rotor hizi / Ger. rotor hizi
Cu240Ss Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoder tarafindan tespit edilen Anlik hizini gésterir.
Bagimhlik: r0061, P0400 = 0 durumunda sifir degerini gosterir.
r0062 CO: Frekans set degeri / Frek. set degeri
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Vektor hiz kontrolériniin Hz cinsinden hiz set degerini gosterir.
Bagimhilik: V/f kontrol modlarinda r0062 = 0 (P1300 = 0...19).
r0063 CO: Gergek frekans / Ger. frekans
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gergek motor frekansini Hz cinsinden gésterir. Bu deger filtreli (r0021) ve filtresiz (r0063) olabilir.
r0064 CO: Sapma frekansi kontrolérii / Sap. frek ktrl
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Hiz kontrolériiniin gergcek sapmasini gosterir.
Bu deger, hiz set dederinden (r0062) ve gergek hizdan (r0063) hesaplanir.
Bagimhlik: P1300 iginde vektdr kontroli secildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.
r0065 CO: Kayma frekansi / Kayma frekansi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Anma motor frekansiyla iligkili olarak kayma frekansini [%] olarak gésterir (P0310).
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Not: V/f kontrol i¢in P1335’e de bakin (kayma dengeleme).

r0066 CO: Gergek cikis frekansi / Ger. gik. frek.
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek cikis frekansini Hz cinsinden gdsterir. Bu deger filtreli (r0024) ve filtresiz (r0066) olabilir.

Not: Cikis frekansi, P1080 (Min. frekans) ve P1082 (Maks. frekans) iginde girilen degerlerle sinirlandirilir.

r0067 CO: Gergek gikis akim siniri / Cik. ak. siniri

PM240 Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertériin gegerli maksimum ¢ikis akimini gésterir.

r0067 parametresi asagidaki etkenler tarafindan etkilenir/belirlenir:
* Anma motor akimi P0305

» Motor asir yuk etkeni P0640

» P0610’a baglh olarak motor korumasi

» r0067, r0209 maksimum invertér akimindan az veya buna esittir
» P0290’a bagh olarak invertdr korumasi

Not: r0067’nin azalmasi invetdr asir yiklemesine veya motor asiri yuklemesine isaret edebilir.

r0067 CO: Gergek gikis akim siniri / Cik. ak. siniri

PM250 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
PM260 Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertoriin gegerli maksimum cikis akimini gésterir.

r0067 parametresi asagidaki etkenler tarafindan etkilenir/belirlenir:

* Anma motor akimi P0O305

» Motor asiri yik etkeni P0640

* P0610’a bagli olarak motor korumasi

10067, r0209 maksimum invertér akimindan az veya buna esittir

* P0290’a bagli olarak invertér korumasi

» 0067, yeniden Uretim yaparken yeniden uretim gii¢ sinirindan etkilenir

Not: r0067’nin azalmasi invetdr asir yiklemesine veya motor asiri yiklemesine isaret edebilir.

r0068 CO: Cikig akimi / Gikig akimi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motor akiminin filtrelenmemis [rms] degerini gosterir [A]. Bu deger filtreli (r0027) ve filtresiz (r0068)
olabilir.

Not: Sireg kontrol amagli kullanilir (filtrelenen ve ekran degeri olarak kullanilan r0027°den farkli olarak).
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r0069[0...5] CO: Gergek faz akimi / Ger. faz ak
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Olciilen faz akimlarini gésterir.

Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase
[3] = Offset U_phase
[4] = Offset V_phase
[5] = Offset W_phase

r0070 CO: Gergek DC-bara gerilimi / Ger. Vdc
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: DC-bara gerilimini gosterir. Bu deger filtreli (r0026) ve filtresiz (r0070) olabilir.

Not: Sireg kontrol amagli kullanilir (filtrelenen ve ekran degeri olarak kullanilan r0026’dan (gergek DC-
baglanti gerilimi) farkh olarak).

r0071 CO: Maks. cikis gerilimi / Maks. ¢ik.volt
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Maksimum ¢ikis gerilimini gésterir.

Bagimhihk: Gergek maksimum cikis gerilimi, gergek giris besleme gerilimine baglidir.

r0072 CO: Gergek cikis gerilimi / Ger. gik.volt
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Cikis gerilimini gosterir. Bu deger filtreli (r0025) ve filtresiz (r0072) olabilir.

r0074 CO: Gergek modiilasyon / Ger. modiilasyon
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek modulasyon dizinini gosterir.
Modiilasyon dizini, invertor faz ¢ikis gerilimindeki temel bilesenin genligi ile DC-bara geriliminin yari-
sinin arasindaki oran olarak tanimlanir.

r0075 CO: Akim set degeri Isd / Ak. ayrnok. Isd
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Dalgali akim Ureten bilesenin set degerini gosterir.

Bagimhilik: P1300 icinde vektor kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gosterir.

r0076 CO: Gergek akim / Ger. ak. Isd
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Dalgal akim ureten bileseni gosterir. Bu deger filtreli (r0029) ve filtresiz (r0076) olabilir.

Bagimhlik: P1300 iginde vektor kontroli secildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.
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r0077 CO: Akim set degeri Isq / Ak. ayrnok. Isq
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Trok ureten akimin bileseninin set degerini gosterir.

Bagimhlik: P1300 iginde vektdr kontroli secildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.

r0078 CO: Gergek akim Isq / Ger. ak. Isq
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Moment Ureten akim bilesenini gosterir. Bu deger filtreli (r0030) ve filtresiz (r0078) olabilir.

r0079 CO: Moment set degeri (toplam) / Toplam trk ayrnok
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Sinirlamadan sonra toplam moment set de@erini gésterir.

Bagimhilik: P1300 iginde vektor kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.

r0080 CO: Gergek moment / Ger. moment
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek momenti gosterir. DUstk hizlarda akim enjeksiyonu etkinken ¢ikis deg@eri sifir olur (r1751.4 =
1). Bu deger filtreli (r0031) ve filtresiz (r0080) olabilir.

r0084 CO: Gergek hava boslugu dalgasi / Hava boslugu dalgasi
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Anma motor dalgalanmasiyla iligkili olan hava boslugu dalgasini [%] olarak gosterir.

r0085 CO: Gergek yeniden etkin akim / Ger.yeniden-etkin ak.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motor akiminin yeniden-etkin (sanal kisim) g6sterir.

Bagimhilik: P1300 icinde V/f kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gosterir.

r0086 CO: Gergek etkin akim / Ger.etkin ak.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motor akiminin etkin (gergek kisim) gosterir.

Bagimhilik: P1300 icinde V/f kontrolu segildiginde uygulanir; aksi durumda ekran sifir degerini gésterir.

r0087 CO: Gergek gii¢ faktorii / Ger.gii¢ etk.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek gug faktorinu gosterir.
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r0090 CO: Gergek rotor agisi / Ger. rotor agisi
Cu240S Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint3
CuU240S DP Birim: [°] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Rotorun akim agisini gdsterir.
r0094 CO: Doniisiim agisi / DOn. agisi
Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Doénustim agisini gosterir (VC modunda dalga agisi veya Vf modunda frekanstan aci).
p0095[0...9] CI: Ekran PZD sinyalleri / PZD sinyalleri
Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: PZD sinyalleri igin ekran kaynagini seger.
Dizin: [0] = 1’inci PZD sinyali
[1] = 2’'nci PZD sinyali
[2] = 3’lncu PZD sinyali
[3] = 4’Uncu PZD sinyali
[4] = B’inci PZD sinyali
[5] = 6'nci PZD sinyali
[6] = 7’nci PZD sinyali
[7] = 8'inci PZD sinyali
[8] = 9'uncu PZD sinyali
[9] = 10’uncu PZD sinyali
r0096[0...9] PZD sinyalleri / PZD sinyalleri
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PZD sinyallerini [%] olrak gosterir.
Dizin: [0] = T’inci PZD sinyali
[1] = 2'nci PZD sinyali
[2] = 3’Uncu PZD sinyali
[3] = 4’Unct PZD sinyali
[4] = B'inci PZD sinyali
[5] = 6'nci PZD sinyali
[6] = 7’nci PZD sinyali
[7] = &inci PZD sinyali
[8] = Q'uncu PZD sinyali
[9] = 10’uncu PZD sinyali
Not: r0096 = %100, 4000 onaltiliga karsilik gelir.
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p0100 Avrupa / Kuzey Amerika / Avrupa / Kuz. Amer.
Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: Gug ayarlarinin [kW] veya [hp] cinsinden verilip verilmedigini belirler (6rnegin P0307 Anma motor
gucu).
Deger: 0: Avrupa [kW], motor baz frekansi 50 Hz
1: Kuzey Amerika [kW], motor baz frekansi 60 Hz
2: Kuzey Amerika [kW], motor baz frekansi 60 Hz
Bagimhilik: P0310 anma motor frekansinin varsayilan ayarlari ve P1082 maksimum frekansi otomatik olarak
burada
P2000 referans frekansina ek olarak ayarlanir.
Burada:
*  Bu parametreyi deg@istirmeden 6nce ilk olarak surticllyt durdurun (veya tim darbeleri devre disi
birakin).
* P0100 parametresi sadece P0010 = 1 (Devreye alma modu) durumunda ilgili araytz araciligiyla
(6rnegin RS232 ustiinde USS) degistirilebilir.
* P0100'in degistirilmesiyle tim anma motor parametreleri ve anma motor parametresine bagl
olan diger parametreler sifirlanir (P0340’a bakin - motor parametrelerinin hesaplanmasi
r0191[0...2] Yapilandirma Kontrol Birimi / Yapil. KB
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Kontrol Biriminin gergek HW-yapilandirmasini (SZL vektori) gosterir.
Dizin: [0] = SZL Vektér KB ve PM birlestiriimis
[1] = SZL Vektor KB
[2] = SZL Vektér PM
p0199 Donanim sistem numarasi / Don. sistem no.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 255 0
Tanim: Donanim sistem numarasi.
Bu parametrenin igletim etkisi yoktur (sadece fabrika amagli).
p0201[0...2] Gercgek gii¢ modiilii kod numarasi / Ger.Gmod. kod no
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: Donanim degiskenini tanimlar.
Dizin: [0] = Glgy1gin kodu
[1] = Fonksiyonellik strimi - MLFB’nin Son Basamagi
[2] = Kullanilan son PS Id
Uyar: Parametre P0201 = 0, higbir giic modulinin tanimlanmadigini gésterir.
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r0203 Gergek invertor tipi / Ger. invertor tipi
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimli gergek invertdr tip numarasi.
Deger: 0: PS Verisi/Modulu yok
1: ayriimis
2: ayriimis
3: ayriimis
4: ayriimis
5: ayriimis
6: ayriimis
7: ayriimis
110: SINAMICS G110
11: SINAMICS IPM25
114: SINAMICS PM240
115: SINAMICS PM250
17: SINAMICS PM240 PX
125: SINAMICS ET200PRO
130: SINAMICS PM DCP
r0204 Gii¢ modiilii 6zellikleri / Gmodiilii 6zellikleri
PM240 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirli: Unsigned32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Guig¢ moddlunin donanim 6zelliklerini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 DC giris gerilimi Evet Hayir -
01 Rl filtresi Evet Hayir -
02 Etkin Hat Modult Evet Hayir -
03 SLM Evet Hayir -
04  Tristorli BLM Evet Hayir -
05 Diyotlu BLM Evet Hayir -
06 Su Sogutmali Evet Hayir -
12 Guvenlik Freni Evet Hayir -
13 Guvenlik Etkin Evet Hayir -
14 Butunlestiriimis Cikis Filtresi Evet Hayir -
Not: Parametre r0204 = 0, higbir giic modilinin tanimlanmadigini gésterir.
r0204 Gii¢ modiilii 6zellikleri / Gmodiilii 6zellikleri
PM250 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned32
PM260 Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gulg¢ moddlunin donanim 6zelliklerini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 DC giris gerilimi Evet Hayir -
01 REFl filtresi Evet Hayir -
02 Etkin Hat Modulu Evet Hayir -
03 SLM Evet Hayir -
04  Tristorli BLM Evet Hayir -
05 Diyotlu BLM Evet Hayir -
06 Su Sogutmali Evet Hayir -
07 F3E Gugyigini Evet Hayir -
12 Guvenlik Freni Evet Hayir -
13 Guvenlik Etkin Evet Hayir -
14 Butunlestiriimis Cikis Filtresi Evet Hayir -
Not: Parametre r0204 = 0, hi¢bir glic modulinin tanimlanmadigini gosterir.
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p0205 invertér uygulamasi / invertor uyg.
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: invertér uygulamasini secer.
invertér ve motor gereklilikleri, yiikin hiz arali§i ve moment gereklilikleri tarafindan belirlenir.
Uygulamanin frekans/moment karakteristigine bagl olarak bu parametre yiiksek asiri yikleme (HO)
veya hafif asir yukleme (LO) olarak ayarlanabilir.
*  Yuksek asirl yikleme (HO):
HO, uygulama tam frekans araliginda yiksek asiri yikleme gerektirirse kullanilir. Birgok yik
yuksek asiri yUk olarak distnulebilir. Tipik yiksek asiri yuklemeler, tasiyicilar, kompresérler ve
pozitif yer degistirme pompalaridir.
»  Hafif agin yukleme (LO):
LO, uygulamanin birgok fan ve pompa gibi parabolik frekansi/momenti varsa kullanilr. Hafif agiri
yukleme ayni invertorle asagdidaki olasiliklari sunar:
- Daha ylUksek anma invertér akimi r0207
- Daha ylksek anma invertdr guicti r0206
- 12t korumasi i¢in daha yuksek esik
P0205, hizli devreye alimda degistirilirse hemen cesitli motor parametrelerini hesaplar:
1. P0305 Anma motor akimi
2. P0307 Anma motor giict
3. P0640 Motor asiri yikleme etkeni
Oncelikle P0205'i degistirmeniz tavsiye edilir. Daha sonra motor parametresi kullanilabilir.
Motor parametresi, bu siranin degistiriimesiyle gecersiz kilinacaktir.
Deger: 0: Yuksek asirt yikleme
1: Hafif agiri yukleme
Uyar: Ayar 1'i (hafif agir yukleme) sadece hafif asiri yikleme uygulamalari (6rnegin pompalar ve fanlar)
kullanin.
Yiksek asiri yikleme uygulamalari igin kullanilirsa 12t uyarisi gok geg olusturulur ve motorda agiri
Isinma meydana gelir.
Not: Parametre degeri Fabrika ayarinca sifirlanmaz (P0970’a bakin).
r0206 Anma invertér giicii [kW] / [hp] / Anma giicili[fkW/hp]
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertérden gelen nominal anma motor giiciinii gésterir.
Bagimhilik: Deger, P0100 ayarina (Avrupa / Kuzey Amerika icin isletim) bagl olarak [kW] veya [hp] cinsinden
gosterilir.
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r0207[0...2] Anma invertér akimi / Anma invertor ak.

Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Anma invertér akimini gésterir.

Dizin: [0] = Anma invertdr akimi

[1] = Anma LO akimi
[2] = Anma HO akimi

Not: Anma hafif asir yukleme (LO) akimi r0207[1] ve anma yiksek asiri yikleme (HO) akimi r0207[2]
degerleri, segilen yuk déngisu igin uygun 4 kutuplu Siemens standart motorlara (IEC) karsilik gelir
(semaya bakin).
r0207[1], r0207[2] parametreleri HO/LO uygulamasi ile iligkili olarak P0305'in varsayilan degeridir
(yuk dongusu).
r0207[1] = r0207[2] ise HO/LO uygulamalari arasinda farklilik olasi degildir.

invertér akimi/giici
%

A Kisa zaman akimi
r0209 150 %

Anma invertor akimi (strekli)

r0207[0] 100 %
0,

0 —_—

Taban yuk akimi (asiri yiikleme kapasiteli) !

v

—» 60s <

< 300s >
r0208 Anma invertor gerilimi / Anma gerilimi
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertériin nominal AC besleme gerilimini gosterir.
Not: r0208 = 230 : 200 - 240 V +/- % 10

r0208 =400 : 380 - 480 V +/- % 10
r0208 = 575 : 500 - 600 V +/- % 10

r0209 Maksimum invertér akimi / Maks. invertor ak.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertériin maksimum gikis akimini gésterir.

Bagimhilik: r0209 parametresi, P1800 darbe frekansi, ortam sicakligi ve ylkseklik tarafindan etkilenen oran

azalmasina baghdir.
Oran azalmasinin verileri Isletim Talimatlarinda verilir.
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p0210 Besleme gerilimi / Besleme gerilimi
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[V] 1000 [V] 400 [V]
Tanim: P0210 parametresi besleme gerilimini tanimlar. Varsayilan degeri invertérun turiine baghdir.
P0210, besleme gerilimine karsilik gelirse degistiriimelidir.
Bagimhilik: Vdc kontrolériini optimize ederek aksi durumda motordan gelen rejeneratif enerji DC-bara asiri
geriliminin baglamasina sebep olursa yavaslama rampasi suresini uzatir.
Degerin azalmasiyla kontrolériin daha erken kesilmesi ve asiri gerilim riskinin azalmasi saglanir.
P1254 (“Otomatik tespit Vdc anahtar-agma seviyeleri”) = 0 ayarlayin.
Vdc-kontrolériiniin kesme seviyeleri ve bilesik freni dogrudan P0210’dan (gerilim kaynagi) elde edilir.
* Vdc_min anahtar-agma seviyesi = p1245 * sqrt(2) * p0210
* Vdc_max anahtar-agma seviyesi = 1.15 * sqrt(2) * p0210
» Dinamik frenleme anahtar-agma seviyesi = 1.13 * sqrt(2) * p0210
» Bilesik frenleme anahtar-agma seviyesi = 1.13 * sqrt(2) * p0210
Not: Sebeke gerilimi girilen degerden yiiksekse Vdc kontrol6riiniin otomatik devre disi birakilmasi moto-
run ivmelenmesinin dnlenmesi icin gerceklestirilebilir.
Bu durumda bir uyari verilecektir (A0910).
Varsaylilan deger invertér tirline ve dereceleme verilerine baghdir.
p0230 Cikis filtresi / Cikis filtresi
Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: Segilen ¢ikis filtresini gosterir.
Deger: 0: Cikis filtresi yok
1: Cikis sok bobini
3: Uygun SiemensSinus-/LC-fil
4: Ozel Sinus-/LC-filtre
Bagimhlik: Sinus-/LC-filtre [P0230 = 3 veya (P0230 = 4 ve P0234 > 0)] olarak segilirse:
» modulasyon dizini ¢ikis gerilimini sinirlayacak sekilde % 100 (P1803 = 100) olarak sinirlanir.
» modulasyon tiri SVM (P1802 = 2) olarak ayarlanir.
» r1084 sonug Maks.cikis frekansi, filtreye ve motor ézelliklerine bagli olarak sinirlanir.
Dikkat: invertér biyukligu ve motor biytkliga (nominal giig) uyum saglayabilir.
f LCfiltre baglanmigsa ve yik yoksa suruclyu baglatmayin. Bu sekilde filtre zarar gérebilir.
Not: Kullanilan invertor igin bir filtre tiri mevcut degilse bu segenek segilemez.
S6z konusu parametre sadece hizli devreye alimda degistirilebilir. Dahili bir Sinus-/LC- ¢ikis filtresi
mevcutsa LC-filtre (P0230 = 3) olarak ayarlanir ve goérilemez ve degistirilemez.
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r0231[0...1] Maks. kablo uzunlugu / Maks. kablo uzunlugu
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Birim: [m] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertdr ve motor arasinda izin verilen maksimum kablo uzunlugunu gésteren dizinli parametre.
Dizin: [0] = Maks. izin verilen ekranlanmamis kablo uzunlugu
[1] = Maks. izin verilen ekranlanmis kablo uzunlugu
Uyar: Tam EMC uyumlulugu igin bir EMC filtresi takildiginda ekranlanmis kablonun uzunlugu 25 m’den
fazla olmamalidir.
p0233 Filtre endiiktansi / Filtre endiiktansi
Erigim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00000 1000.00000 0.00000
Tanim: Kullanilan ¢ikis filtresinin endiktansi (mH cinsinden faz degeri).
Not: Bu parametre sadece 6zel bir filtre segilirse degistirilebilir (P0230 = 4).
p0234 Filtre kapasitesi / Filtre kapasitesi
Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00000 1000.00000 0.00000
Tanim: Kullanilan ¢ikis filtresinin kapasitesi (uF cinsinden deger):
« yildiz baglanti: p0234 = faz basina kapasite
« delta baglantisi: p0234 = 3 * 2 faz arasinda kapasite
Not: Bu parametre sadece 6zel bir filtre segilirse degistirilebilir (P0230 = 4).
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p0290

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Uyar:

1-38

invertor asin yiikleme tepkisi / Asin yiikleme tepkisi
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri Dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 3 2

invertériin dahili bir termal asiri yiikleme durumuna olan tepkisini seger.

0: Cikis frekansini ve gikis akimini azalt

1: Azalma yok, termal sinirlara ulasildiginda serbest birak (FO004/ 5/ 6)

2: Darbe frekansini, ¢ikis akimini ve gikis frekansini azalt

3: Sadece darbe frek. azalt ve asiri yikleme ¢ok yiksek oldugunda (FO006) serbest birak

Asagidaki fiziksel degerler, invertor asir yikleme korumasini etkiler (semaya bakin):

» Sogutma blogu sicakhgi (r0037.0); A0504 ve FO004 sebep olur.

* IGBT Ek Yeri sicakhgi (r0037.1); FO004 veya FO006 sebep olur.

» Sogutma blogu ve ek yeri sicakliyi arasinda delta sicakligi; A0O504 ve FO006 sebep olur.
« inverter 12t (r0036); A0505 ve F0005 sebep olur.

invertér izleme invertér agirl yikleme tepkisi

P0290
0036 | izt b i maks kontrol
P0294 | I (Ur) !
i X ' Akim kontrol
Sogutma blogu | | (SLVC, VC)
|
0037 . ., sicaklig| P
! P0292 I ,
| | | .
" pulse
l ol I | kontrol
—> sicaklik .
| P0292 |
P0290 =0, 2:

*  Cikis frekansinin azalmasi sadece yik de azaltilirsa etkin olur.

A0504

A0505

A0506

F0004

F0005

FO0006

Bu 6rnegin pompa veya fan gibi dortli bir moment karakteristikle hafif agir yikleme uygulamalari

icin gecerlidir.

« P0290 = 0 veya 2, ayarlari i¢in I-maks kontroldrii asiri sicaklik durumunda ¢ikis akim siniri

(r0067) gbrevi gorar.
P0290 = 0:

* Nominal Gstu darbe frekanslariyla darbe frekansi, r0027, r0067’den (mevcut sinir) fazla olur

olmaz nominal degere dusurdldr.
P0290 = 2, 3:

» P1800 darbe frekansi sadece 2 kHz'den yiiksekse ve isletim frekansi 2 Hz’den azsa dusurldr.
»  Gergek darbe frekansi, r1801.0 parametresinde gosterilir ve azaltma igcin minimum darbe frekansi

r1801.1 iginde gosterilir.

e [2tinvertora gikis akiminda ve ¢ikis frekansinda goérev gorir ama darbe frekansinda gérev gor-

mez.

Serbest birakma her zaman gergeklestirilen eylem dabhili sicakhdi yeterli miktarda azalirsa sonug-

lanacaktir.
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p0291[0...2] invertor korumasi / invertor kor.
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0001 bin
Tanim: 2 Hz altinda ¢ikis frekanslarinda otomatik darbe frekans azalmasi etkinlestiriimesi/devre disi birakil-
masi igin bit 00.
2 Hz altinda frekanslarda girultintn azaltiimasini saglar.
02 biti, 3 fazli invertoérlerin faz kayip tespitinin (giris fazi) fabrika sifirlamasindan sonra etkinlestirilip
etkinlestiriimeyecegini gosterir.
Faz kaybinin varsayilan ayari FSA - FSC igin devre disi birakilir. FSD ve yukarisi etkinlestirilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
01 ayrilmig Evet Hayir -
02 Faz kaybi tespit etkinlestir Evet Hayir -
Not: P0290’a bakin (invertér asiri ylkleme tepkisi)
p0292 invertor sicaklik uyarisi / inv. sic. uy.
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0[°C] 5[°C] 5[°C]
Tanim: invertériin asin sicaklik baslatma esigi ile (FO004) uyar esigi (A0504) arasinda (°C cinsinden) sicak-
lik farkliligini tanimlar.
Baslatma esigi, invertor tarafindan dahili olarak kaydedilir ve kullanici tarafindan degistirilemez.
p0294 invertor 12t uyarisi / inv. 12t uy.
Erisim diizeyi: 4 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10.0 [%] 100.0 [%] 95.0 [%]
Tanim: A0505 uyarisinin (invertor 12t) olusturuldugu [%] degeri tanimlar.
invertér 12t hesaplamasi, invertér agin yiiklemesi igin maksimum gegerli siireyi belirlemek igin kullani-
lir.
12t hesaplama degeri, bu maksimum gegerli stireye ulasildiginda = % 100 olarak varsayilir.
Bagimhihik: « Invertériin gikis akimi azaltiimigtir.
« 12t degeri % 100’U agsmaz.
Not: P0294 = % 100 durumu duragan nominal yike karsilik gelir.
p0295 invertér gecikme zamani / Fan gecikme zamani
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [s] 3600 [s] 0 [s]
Tanim: Sirtcl durduktan sonra saniye cinsinden invertdr fan kapanma gecikme zamanini tanimlar.
Not: 0 olarak ayarlandiginda surtict durdugunda fan kapanir ve gecikme olmaz.
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-39

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0300[0...

PM240

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

1-40

2]

Motor tiirii se¢ / Motor tiirii se¢

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

1 2 1

Motor tirinu secer.

Bu parametre motor tlrlini segmek ve invertér performansini optimize etmek igin devreye alim sira-
sinda gereklidir.

Cogu motor senkron degildir; emin degilseniz asagdidaki formuld kullanin.

60 * P0310 / P0311 (anma frekansinin (P0310) ve anma motor hizinin (P0311) orani Sonug tam bir
say! ¢ikarsa motor senkrondur.

1: Senkron olmayan déner motor
2: Senkron déner motor

Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
P1233 DC frenleme

Senkron bir motor segilirse asagidaki fonksiyonlar kullanilamaz:
P0308 Gug faktori

P0309 Motor verimliligi

P0346 Miknatislama zamani

P0347 Miknatisligi giderme zamani

P1335 Kayma dengeleme

P1336 Kayma siniri

P0320 Motor miknatislama akimi

P0330 Anma motor kaymasi

P0331 Anma miknatislama akimi

P0332 Anma gui¢ faktori

P0384 Rotor zaman sabiti

P1200, P1202, P1203 Dénerken kalkis

P1230, P1232, P1233 DC frenleme
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p0300[0...2] Motor tiirii se¢ / Motor tiirii se¢
PM250 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 2 1
Tanim: Motor tirinu secer.
Bu parametre motor tlriini segmek ve invertér performansini optimize etmek igin devreye alim sira-
sinda gereklidir.
Cogu motor senkron degildir; emin degilseniz asagdidaki formuld kullanin.
60 * P0310 / P0311 (anma frekansinin (P0310) ve anma motor hizinin (P0311) orani)
Sonug tam bir sayi ¢ikarsa motor senkrondur.
Deger: 1: Senkron olmayan déner motor
2: Senkron déner motor
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Senkron bir motor segilirse asagidaki fonksiyonlar kullanilamaz:
P0308 Gug faktori
P0309 Motor verimliligi
P0346 Miknatislama zamani
P0347 Miknatisligi giderme zamani
P1335 Kayma dengeleme
P1336 Kayma siniri
P0320 Motor miknatislama akimi
P0330 Anma motor kaymasi
P0331 Anma miknatislama akimi
P0332 Anma gui¢ faktori
P0384 Rotor zaman sabiti
P1200, P1202, P1203 Dénerken kalkis
p0304[0...2] Anma motor gerilimi / Anma mot. gerilimi
Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri Dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10 [V] 2000 [V] 400 [V]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor gerilimi [V].
Bagimhlik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Varsayilan deg@er invertor tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.
Dikkat: Motor plakasinin girisi, motorun kablolamasina (yildiz / delta) karsilik gelmelidir.

A\

Bu yuden motor igin delta kablolama kullanilirsa delta dereceleme verisi giriimelidir.
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IEC Motor

U1
U1
V1 VA1
Wi W1
Delta baglanti Yildiz baglanti

Guvenlik Buttnlesik:
Uygulamada suriict yukleri meydana gelirse motor, stiper senkron isletiminde kaymasinin her zaman
anma kaymasi iginde kalmasini saglayacak sekilde boyutlandiriimalidir.

Not: Asagidaki semada ilgili motor verileriyle birlikte tipik bir motor plakasi gésterilmigtir.

\

\ Il‘x.
| Posto | 1 Posos || Posoa “f
3~Mot EN 60034
1LA7130-4AA10
No UD 0013509-0090-0031 TICIF 1325 IP 55 IMB3
—| 50 Hz | | 230/400 V A/Y | 460 V
| Po3o7_| i =4 ®
Cos & 0.81 | 1455/min | | Cos X 0.82 | 1755/min
| A/Y 220-240/380-420 v| Y 440-480 95.75%
| 19.7-20.6/11.4-11.9 A |
P0308 P0311 P0309
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p0305[0...2] Anma motor akimi / Anma mot. akimi
CU240E Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.01 [A] 10000.00 [A] 1.86 [A]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor akimi [A].
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
P0320’a (motor miknatislama akimi) da baghdir.
Not: P0305’in maksimum degeri, maksimum invertér akimi r0209 ve motor turtine baglhdir:
Asenkron Motor : PO305_max = P0209
Senkron motor : P0305_max = 2 * P0209 (HO isletimi igin) ve P0305_max = P0209 (LO isletimi icin)
P0305 (anma motor akimi) ve r0207 (anma invertdr akimi) oraninin asagidaki degerin altinda olma-
masi onerilir:
V/f igletimi igin: (1 / 8) <= (p0305 / r0207)
SLVC icin: (1/4) <= (p0305 / r0207)
P0305 nominal motorakimive maksimuminvertérakiminin (r0209) yarisi birlesimi 1.5 Gstiinde olursa faz-
ladan bir akim oran azalmasi uygulanir. invertérii harmonik akim dalgalarindan korumak igin bu gereklidir.
Imax,lnv
A
r0209
0.7 %0209
15 25 BP0325
r0209
Varsayilan deg@er invertdr tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.
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p0305[0...2] Anma motor akimi / Anma mot. akimi
Cu240S Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizlh komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0.01 [A] 10000.00 [A] 1.86 [A]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor akimi [A].
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
P0320’a (motor miknatislama akimi) da baghdir.
Not: P0305’in maksimum degeri, maksimum invertér akimi r0209 ve motor tiriine baglidir:
Asenkron Motor : PO305_max = P0209
Senkron motor : P0305_max = 2 * P0209 (HO isletimi igin) ve P0305_max = P0209 (LO isletimi icin)
P0305 (anma motor akimi) ve r0207 (anma invertdr akimi) oraninin asagidaki degerin altinda olma-
masi onerilir:
V/f igletimi igin: (1 / 8) <= (p0305 / r0207)
SLVC ve VCigin: (1/4) <= (p0305 / r0207)
P0305 nominal motor akimi ve maksimum invertor akiminin (r0209) yarisi birlesimi 1.5 Usttinde
olursa fazladan bir akim oran azalmasi uygulanir. Invertérii harmonik akim dalgalarindan korumak
icin bu gereklidir.
Imax,lnv
A
r0209
0.7 %0209
15 25 RP03@5
r0209
Varsaylilan deger invertdr tirline ve dereceleme verilerine baghdir.
p0307[0...2] Anma motor giicii / Anma motor giicii
Erigim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.01 2000.00 0.75
Tanim: Motor plakasindan nominal motor guict [kW/hp].
Bagimhilik: P0100 = 1 ise degerler [hp] cinsinden olacaktir.
Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Not: Varsayilan deger invertor turiine ve dereceleme verilerine baglhidir.
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p0308[0...2] Anma motor cosPhi / Anma mot. cosPhi
Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 1.000 0.000
Tanim: Motor plakasindan nominal motor gii¢ faktorii (cosPhi).
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Sadece P0100 = 0 veya 2 durumunda gérulebilir, (kW] cinsinden girilen motor giict).
0 olarak ayarlanmasi degerin dahili hesaplanmasina yol acar. Deger, r0332’de gosterilir.
p0309[0...2] Anma motor verimlilik / Anma verimlilik
Erigim dizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 99.9 [%] 0.0 [%]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor verimlilik [%].
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Sadece P0100 = 1 durumunda gérulebilir, (veya [hp] cinsinden girilen motor giici).
0 olarak ayarlanmasi degerin dahili hesaplanmasina yol agar. Deger, r0332'de gdsterilir.
p0310[0...2] Anma motor frekansi / Anma motor frek.
Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
12.00 [Hz] 650.00 [Hz] 50.00 [Hz]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor frekansi [Hz].
Bagimhiik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Parametre degistirilirse otomatik olarak yeniden hesaplanan kutup cifti sayisi.
Not: P0310’da yapilan degisiklikler, maksimum motor frekansini etkileyebilir. Daha fazla bilgi icin P1082’ye
bakin.
p0311[0...2] Anma motor hizi / Anma motor hizi
Erigsim diizeyi: 1 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [RPM] 40000 [RPM] 1395 [RPM]
Tanim: Motor plakasindan nominal motor hizi [rpm].
Bagimhlik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
0 olarak ayarlanmasi degerin dahili hesaplanmasina yol agar.
Vektdr kontroll ve hiz kontrolérli V/f kontrold igin gereklidir.
V/f kontroliinde kayma dengelemesi, dogru isletim icin anma motor hizi gerektirir.
Parametre degistirilirse otomatik olarak yeniden hesaplanan kutup cifti sayisi.
Not: Varsayilan deg@er invertdr tirline ve dereceleme verilerine baghdir.
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r0313[0...2] Motor kutup ciftleri / Motor kutup ciftleri
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: invertériin mevecut durumda dahili hesaplamalar icin kullandigi motor kutup cifti sayisini gésterir.
Bagimhilik: P0310 (anma motor frekansi) veya P0311 (anma motor hizi) degistirildiginde otomatik olarak yeniden
hesaplanir.
r0313 = 1 : 2-kutuplu motor
r0313 = 2 : 4-kutuplu motor vb.
p0314[0...2]  Motor kutup cifti sayisi / Motor kutup ¢ifti no
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: Motorun kutup cifti sayisini belirler.
Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
0 olarak ayarlanmasi isletim sirasinda r0313’tun (hesaplanan motor kutup ciftleri) kullaniimasina
sebep olur. > 0 olarak ayarlanmasiyla r0313 gegersiz kilinir.
P0314 = 1 : 2-kutuplu motor
P0314 = 2 : 4-kutuplu motor
vb.
p0320[0...2] Motor miknatislama akimi / Motor mikn. ak.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 99.0 [%] 0.0 [%]
Tanim: P0305 (anma motor akimi) ile iligkili olan motor miknatislama akimini [%] olarak tanimlar.
Bagimhilik: 0 olarak ayarlanmasi P0340 = 1 (motor plakasindan girilen veriler) veya P3900 = 1 - 3 (hizli devreye
almanin sonu) hesaplamalarina sebep olur. Hesaplanan deger, r0331’de gosterilir.
r0330[0...2] Anma motor kaymasi / Anma motor kaymasi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: P0310 (anma motor frekansi) ve P0311 (anma motor hizi) ile iligkili olan nominal motor kaymasini
[%] olarak gosterir. r0330[%] = ((p0310 - r0313 * (p0311 / 60)) / p0310) * 100%
r0331[0...2] Anma miknatislanma akimi / Anma mikn. ak.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motorun hesaplanan miknatislanma akimini [A] cinsinden gdésterir.
r0332[0...2] Anma gii¢ faktorii / Anma gii¢ faktori
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motorun gli¢ faktértini gosterir.
Bagimhlik: P0308’in (anma motor cosPhi) 0 olarak ayarlanip ayarlanmadigini dahili olarak hesaplar; aksi durum-
da P0308'de girilen deger gosterilir.
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r0333[0...2] Anma motor momenti / Anma motor momenti
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Anma motor momentini gosterir.
Bagimhilik: Deger, P0307 (anma motor giicti) ve P0311°den (anma motor hizi) hesaplanir.
r0333[Nm] = (p0307[kW] * 1000) / ((p0311[1/min] / 60) * 2 * Pi)
p0335[0...2] Motor sogutma / Motor sogutma
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 3 0
Tanim: Kullanilan motor sogutma sistemini seger.
Deger: 0: Kendinden sogutmali: Mil monteli fan takilmis motor (IC410 veya IC411)
1: Zorlamali sogutmali: Ayri beslemeli sogutma fani (IC416)
2: Kendinden sogutmali ve dahili fan
3: Zorlamali sogutmali ve dahili fan
p0340[0...2] Motor parametrelerinin hesaplanmasi / Mot. param. hes.
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: Cesitli motor parametrelerini hesaplar.
Deger: 0: Hesaplama yok
1: Tam parametreleme
2: Esdeger devre verilerinin hesaplanmasi
3: V/f ve vektor kontrol verilerinin hesaplanmasi
4: Sadece kontrolér ayarlarinin hesaplanmasi
Not: invertériin performansinin optimize edilmesi igin devreye alim sirasinda bu parametre gereklidir.
invertériin Motora olan Giig derecelendirmelerinde biiyiik bir uyumsuzluk varsa r0384 ve r0386 dogru
hesaplanmayabilir. Bu durumlarda P1910’1 kullanin.
p0340 parametresini transfer ederken frekans invertorii dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini
kullanir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Bdélgesel ag araciligiyla - bu hesaplamalarin yapildigi stire boyun-
ca kesilir.
Bu ylizden SIMATIC S7 kontrolu (bolgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:
» Parametre hatasi 30
e Surticl hatasi 70
»  Surticl hatasi 75
Siric sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertdriinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi
bir dakika surebilir.
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P0340 = 1 P0340 =2 P0340 =3 P0340 = 4
P0341[3] Motor eylemsizligi [kg*m”2] X
P0342[3] Toplam/motor eylemsizlik orani X
P0344[3] Motor agirhgi X
P0346[3] Miknatislama zamani X X
P0347[3] Miknatis giderme zamani X X
P0350[3] Stator direnci (hattan hatta) X X
P0352[3] Kablo direnci X X
P0354[3] Rotor direnci X X
P0356[3] Stator sizinti endiktansi X X
P0358[3] Rotor sizinti endiktansi X X
P0360[3] Ana endiiktans X X
P0362[3] Miknatislama egri dalgalanmasi 1 X X
P0363[3] Miknatislama egri dalgalanmasi 2 X X
P0364[3] Miknatislama egri dalgalanmasi 3 X X
P0365[3] Miknatislama egri dalgalanmasi 4 X X
P0366[3] Miknatislama egri géruntiisu 1 X X
P0367[3] Miknatislama egri goriintisi 2 X X
P0368[3] Miknatislama egri goruntusu 3 X X
P0369[3] Miknatislama egri gorintiisu 4 X X
P0492[3] izin verilen hiz farki X
P0494[3] Gecikme hiz kaybi tepkisi X
P0625[3] Ortam motor sicakligi X X
P1253[3] Kontrolér ¢ikis sinirlamasi X X
P1316[3] itme ucu frekansi X X
P1338[3] Rezonans sondirme kazanci V/f X X X
P1341[3] Imaks kontrol&r butlinleyici zamani X X X
P1345[3] Imaks gerilim ktrl. oran kazanci X X X
P1346[3] Imaks gerilim ktrl. btlinleyici kazanci X X X
P1460[3] Kazang hizi kontrolor X X X
P1462[3] Butunleyici zaman hizi kontroldrl X X X
P1470[3] Kazang hizi kontrolori (SLVC) X X X
P1472[3] Butunleyici zaman n-ktrl. (SLVC) X X X
P1520[3] CO: Ust moment siniri X
P1521[3] CO: Alt moment siniri X
P1530[3] Motor gii¢ sinirlamasi X
P1531[3] Yeniden Uretim glg¢ sinirlamasi X
P1715[3] Kazang akimi kontrol6ru X X X
P1717[3] Butunleyici zaman akimi kontrol6ri X X X
P1764[3] n-adaptasyon Kp’si (SLVC) X X X
P1767[3] n-adaptasyon Tn’si (SLVC) X X X
P2002[3] Referans akimi X
P2003[3] Referans momenti X
P2174[3] Moment esigi M_thresh X
P2178[3] Disari ¢ekilen motorun gecikme zamani | x X
P2185[3] Ust moment esigi 1 X
P2187[3] Ust moment esigi 2 X
P2189[3] Ust moment esigi 3 X
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p0341[0...2] Motor eylemsizligi [kg*m*2] / Eylemsizlik [kg*m*2]
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0.00010 1000.00000 0.00180
Tanim: Motorun yuksuz eylemsizligini ayarlar.
P0342 (eylemsizlik orani toplam/motor) ve P1496 (6lgekleme etken ivmesi) ile birlikte bu deger bir
BICO kaynagindan (P1511) uretilen ek bir momente eklenebilen ve moment kontrol fonksiyonunda
bulunan ivme momentini (r1518) Uretir.
Not: P0341 * P0342 isleminin sonucu, hiz kontrolér hesaplamasinin igindedir. P0341 * P0342 (eylemsizlik
orani toplam/motor) = toplam motor eylemsizligi
P1496 (6lgekleme etken ivmesi) = % 100 durumunda hiz kontroléri igin ivme 6n kontroltinu etkinles-
tirir~ ve P0341 (motor eylemsizligi) ve P0342 (eylemsizlik oran toplam/motor) ile moment hesaplar.
p0342[0...2] Toplam/motor eylemsizlik orani / Top/mot eyl.or.
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
1.000 400.000 1.000
Tanim: Toplam eylemsizlik (yUk + motor) ve motor eylemsizligi arasindaki orani belirler.
p0344[0...2] Motor agirligi / Motor agirhgi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
1.0 [kg] 6500.0 [kq] 9.4 [kg]
Tanim: Motor agirhigini [kg] belirler.
Not: Bu deger, motor termal modelinde kullanilir. Normal olarak P0340’dan (motor parametreleri)~ otoma-
tik olarak hesaplanir ama manuel olarak da girilebilir.
Varsayilan deg@er invertor tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.
r0345[0...2] Motor baslangi¢ zamani / Mot. baslangi¢ zamani
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [s] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor baslangi¢ zamanini gésterir.
Bu zaman, standartlastiriimis motor eylemsizligine karsilik gelir.
Baslangi¢c zamani, anma motor momentli (r0333) ivmede durgun durumdan anma motor hizina ulas-
mak icin gereken zamandir.
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p0346[0...2] Miknatislanma zamani / Miknatislanma zamani

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_REG

Min Maks Fabrika ayari

0 [s] 20.000 [s] 1.000 [s]

Tanim: Miknatislanma zamanini yani darbe etkinligi ile hizianma rampasi baglangici arasinda gegen zamani
ayarlar.

Motor miknatislanma, bu zaman boyunca kurulur. Miknatislanma zamani normal olarak motor verile-

rinden hesaplanir ve rotor zamani sabitine karsilik gelir.

Uyari: Bu zamanin asiri sekilde azalmasi yetersiz motor miknatislanmasina yol agabilir.
Not: itme ayarlari % 100’den fazlaysa miknatislanma zamani azaltilabilir.

Varsayilan deger invertdr tirline ve dereceleme verilerine baghdir.

p0347[0...2] Miknatislik giderme zamani / Mikn.gid. zamani

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_REG

Min Maks Fabrika ayari

0.000 [s] 20.000 [s] 1.000 [s]

Tanim: Darbeler yeniden etkinlestiriimeden énce OFF2 / hata durumundan sonra izin verilen zamani degisti-
rir.
Uyari: OFF1, OFF3 veya JOG’dan sonra normal olarak tamamlanmis durus rampasini takiben etkin degil.

Zaman asir miktarda azaltilirsa asiri akim baslatilacaktir.

Not: Miknatis giderme zamani saniye cinsinden yaklasik 2.5 x rotor zaman sabitidir.

Varsayilan deg@er invertor tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.

p0350[0...2] Stator direnci (hat) / Stator dir. (L)

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU

Min Maks Fabrika ayari

0.00001 [Ohm 2000.00000 [Ohm] 2.00000 [Ohm]

Tanim: Baglanan motor (hat degeri) icin [Ohm] cinsinden stator direng degeri. Parametre degeri kablo diren-
cini kapsamaz.
Not: Bu parametrenin degerini belirlemenin g yolu vardir:

1. Sunlari kullanarak hesaplama
- P0340 = 1 (motor plakasindan girilen veri) veya
- P0010 = 1, P3900 = 1, 2 veya 3 (hizli devreye alimin sonu).

2. P1900 = 2 (standart motor veri tanimlamasi - stator direnci degeri Ustiine yazilir) kullanarak
6lgtin. P1900 = 3 (tam motor veri tanimlamasi - ayar 2 ile ayni; doygunluk egrisinin ek tespiti)
kullanarak 6lgun

3. Ohmmetre kullanarak manuel olarak élgun.

Manduel olarak 6lgtilen direng kablo direncini kapsayan hattan hatta bir deger oldugundan 6lgllen
deger ikiye bélinmelidir ve hattin kablo direnci bu dederden ¢ikariimalidir.
P0350’de (stator direnci) girilen deder son olarak kullanilan ile elde edilen degerdir.
Varsaylilan deg@er invertdr tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.
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p0352[0...2] Kablo direnci / Kablo direnci
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [Ohm] 120.0 [Ohm] 0.0 [Ohm]
Tanim: Bir faz igin invertor ile motor arasindaki kablo direncini tanimlar.
Bu deger, anma empedansiyla iligkili olarak invertér ile motor arasindaki kablo direncine karsilik gelir.
p0354[0...2] Rotor direnci/ Rotor direnci
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [Ohm] 300.0 [Ohm] 10.0 [Ohm]
Tanim: Motor esdeger devresinin rotor direncini (faz degeri) ayarlar.
Bagimhilik: Motor modeli kullanilarak otomatik olarak hesaplanir veya P1900 kullanilarak belirlenir (motor tanim-
lama).
p0356[0...2] Stator sizinti endiiktansi / Stator siz.endiikt.
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
0.00001 1000.00000 10.00000
Tanim: Motor esdeger devresinin stator sizinti endiktansini [mH] (faz degeri) ayarlar.
Bagimhilik: Motor modeli kullanilarak otomatik olarak hesaplanir veya P1900 kullanilarak belirlenir (motor tanim-
lama).
p0358[0...2] Rotor sizinti endiiktansi / Rotor siz.endiikt.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
0.0 1000.0 10.0
Tanim: Motor esdeger devresinin rotor sizinti endiktansini [mH] (faz degeri) ayarlar.
Bagimhilik: Motor modeli kullanilarak otomatik olarak hesaplanir veya P1900 kullanilarak belirlenir (motor tanim-
lama).
p0360[0...2] Ana endiiktans / Ana endiiktans
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
0.0 10000.0 10.0
Tanim: Motor esdeger devresinin ana endiktansini [mH] (faz degeri) ayarlar.
Bagimhlik: Motor modeli kullanilarak otomatik olarak hesaplanir veya P1900 kullanilarak belirlenir (motor tanim-
lama).
Dikkat: Esdeger devrenin verileri, yildiz esdegder devreyle iliskilidir.

A\

Delta esdeger devresinin verileri mevcut oldugundan invertére giriimeden énce yildiz esdeger devre-
ye donusturilmelidir.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-51
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0362[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 1 / Mikn.egri dalg1
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 200.0 [%] 60.0 [%]
Tanim: Anma motor gerilimi (P0304) ile iligkili olarak doygunluk karakteristiginin ilk dalgalanma degerini [%]
olarak belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin ilk deger cifti icin y koordinatini (dalgalanma) belirler.
Bagimhilik: Asagidaki uygulama dalgalanma degerleri icindir: P0362 < P0363 < P0364 < P0365, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
Not: P0362 = % 100, anma motor dalgalanmasina karsilik gelir. Anma dalgalanmasi = anma EMF
p0363[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 2 / Mikn.egri dalg2
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 200.0 [%] 85.0 [%]
Tanim: Anma motor gerilimi (P0304) ile iligkili olarak doygunluk karakteristiginin ikinci dalgalanma degerini
[%] olarak belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin ikinci deger cifti icin y koordinatini (dalgalanma) belirler.
Bagimhihk: Asagidaki uygulama dalgalanma degerleri icindir: P0362 < P0363 < P0364 < P0365, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
Not: P0363 = % 100, anma motor dalgalanmasina karsilik gelir. Anma dalgalanmasi = anma EMF
p0364[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 3 / Mikn.egri dalg3
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 200.0 [%] 115.0 [%]
Tanim: Anma motor gerilimi (P0304) ile iligkili olarak doygunluk karakteristiginin Gglinct dalgalanma degerini
[%] olarak belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin tglnci deger cifti icin y koordinatini (dalgalanma) belirler.
Anma motor gerilimi (P0304) ile iligkili olarak doygunluk karakteristiginin Ggtincu dalgalanma degerini
[%] olarak belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir. Bu parametre, tg¢linct deger ¢ifti igin y koor-
dinatini (dalgalanma) belirler.
Bagimhlik: Asagidaki uygulama dalgalanma degerleri icindir: P0362 < P0363 < P0364 < P0365, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
Not: P0364 = % 100, anma motor dalgalanmasina karsilik gelir. Anma dalgalanmasi = anma EMF
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p0365][0...2] Miknatislama egri dalgalanma 4 / Mikn.egri dalg4
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 200.0 [%] 125.0 [%]
Tanim: Anma motor gerilimi (P0304) ile iliskili olarak doygunluk karakteristiginin dérdiincti dalgalanma dege-
rini [%] olarak belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin dérdiinct deger ¢ifti icin y koordinatini (dalgalanma) belirler.
Bagimhilik: Asagidaki uygulama dalgalanma degerleri icindir: P0362 < P0363 < P0364 < P0365, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
Not: P0365 = % 100, anma motor dalgalanmasina karsilik gelir. Anma dalgalanmasi = anma EMF
p0366[0...2] Miknatislama egri goriintiisii 1 / Mikn.egri gor1
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]
Tanim: Anma miknatislama akimina (P0331) iliskin doygunluk karakteristiginin ilk miknatislama akim degeri-
ni [%] cinsinden belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin ilk deger cifti icin x koordinatini (miknatislanma akimi) belirler.
Bagimhilik: P0320"1 (motor miknatislama akimi) etkiler.
Asagidaki uygulama miknatislanma akimlari igindir: P0366 < P0367 < P0368 < P0369, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
p0367[0...2] Miknatislama egri goriintiisii 2 / Mikn.egri g6r2
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 250.0 [%] 75.0 [%]
Tanim: Anma miknatislama akimina (P0331) iliskin doygunluk karakteristiginin ikinci miknatislama akim
degerini [%] cinsinden belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin ikinci deger cifti icin x koordinatini (miknatislanma akimi) belirler.
Bagimhhik: P0320’1 (motor miknatislama akimi) etkiler.
Asagidaki uygulama miknatislanma akimlari igindir: P0366 < P0367 < P0368 < P0369, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
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p0368[0...2] Miknatislama egri goriintiisi 3 / Mikn.egri g6r3
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 250.0 [%] 135.0 [%]
Tanim: Anma miknatislama akimina (P0331) iliskin doygunluk karakteristiginin ti¢ctincii miknatislama akim
degerini [%] cinsinden belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin tglinct deger cifti icin x koordinatini (miknatislanma akimi) belirler.
Bagimhilik: P0320"1 (motor miknatislama akimi) etkiler.
Asagidaki uygulama miknatislanma akimlari i¢indir: P0366 < P0367 < P0368 < P0369, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
p0369[0...2] Miknatislama egri goriintiisii 4 / Mikn.egri gér4
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 50.0 [%] 170.0 [%]
Tanim: Anma miknatislama akimina (P0331) iliskin doygunluk karakteristiginin dérdiinct miknatislama akim
degerini [%] cinsinden belirler.
Doygunluk karakteristigi 4 nokta kullanilarak tanimlanir (P0362 - P0365, P0366 - P0369). Bu para-
metre, karakteristigin dérdiincu deger cifti icin x koordinatini (miknatislanma akimi) belirler.
Bagimhilk: P0320"1 (motor miknatislama akimi) etkiler.
Asagidaki uygulama miknatislanma akimlari igindir: P0366 < P0367 < P0368 < P0369, aksi durumda
dogrusal bir karakteristik dahili olarak uygulanir.
r0370[0...2] Stator direnci [%] / Stator dir. [%]
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin standartlastiriimis stator direncini (faz degeri) [%)] olarak gosterir.
r0372[0...2] Kablo direnci [%] / Kablo dir. [%]
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin standartlastiriimis kablo direncini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
Stator direncinin % 20’si olarak hesaplanir.
r0373[0...2] Anma stator direnci [%] / Anma stat.dir.[%]
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin anma stator direncini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
r0374[0...2] Rotor direnci [%] / Rotor dir. [%]
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin standartlastiriimis rotor direncini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
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r0376[0...2] Anma rotor direnci [%] / Anma rot. dir.[%]
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin anma rotor direncini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
r0377[0...2] Toplam sizinti reaktansi [%] / Top.siz.reakt.[%]
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin standartlastiriimis toplam sizinti reaktansini (faz degeri) [%] olarak gésterir.
Not: Bir cikis filtresi secilirse filtrenin endiktansi (p0233) sizinti endiktansina eklenir (bu deger Siemens
filtreleri icin p0233 igcinde kaydedilmez).
r0382[0...2] Ana reaktans [%] / Ana reaktans [%]
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%)] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor esdeger devresinin standartlastiriimis ana reaktansini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
r0384[0...2] Rotor zaman sabiti / Rotor zaman sab.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [ms] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Hesaplanan rotor zaman sabitini [ms] g&sterir.
r0386[0...2] Toplam sizinti zaman sabiti / Toplam siz. Tsab Erisim diizeyi: 4
Erisim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [ms] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motorun toplam sizinti zaman sabitini gosterir.
r0394 CO: Stator direnci IGBT [%] / Stat. dir.IGBT
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: IGBT geriliminden ve akim genliginden [%] olarak hesaplanan stator direncini gosterir.
r0395 CO: Toplam stator direnci [%] / Toplam stat.dir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Birlestirilmis stator/kablo direncinin motor stator direncini [%] olarak g&sterir.
r0396 CO: Gergek rotor direnci / Ger. rotor dir.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Uyari: Motor esdeger devresinin (uyarlanmis) rotor direncini (faz degeri) [%] olarak g&sterir.
% 25’ten blyuk degerler asirt motor kaymasi Gretme egilimindedir.
Anma motor hizi [rpm] degderini kontrol edin (P0311).
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p0400[0...2] Enkoder tiirii se¢ / Kodl. tiirii se¢
Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 12 0
Tanim: Enkoder turtint (enkoder kanali sayisini) seger.
Deger: 0: Devre disi
2: Sifir darbesi olamayan doértlii enkoder
12: Sifir darbesi olan dértl enkoder
Dikkat: Enkoder geri bildirimli Vektdr Kontrol kullanilirken enkoderin ve motorun dénis yénu ayni olmalidir.
Bu saglanmazsa Vektor Kontroltintin fonksiyonel isletimi garanti altina alinmaz (negatif geri bildirim
yerine pozitif).
Bu yuzden motoru invertdre ve enkoderi invertére baglarken oldukca dikkat edilmelidir. Motor ve
enkoder yanlis bir sekilde baglanmamalidir ! P0400 = 12 (dortli enkoder ve sifir darbe) Sifir darbesi
Ustiinde enkoder kaybi tespit etmeyecektir. Sifir darbesi sadece 6l¢iilen aglyl senkronize etmek igin
kullanilir.
Not: Enkoder etkinlestirilirse (P0400 > 0) ve motor tutan fren etkinlestirilirse (P1215 > 0) fren uygulandi-
ginda enkoder kaybini durdurmak icin asagidakiler gézetilmelidir:
*  Gecikme hiz kaybi tepkisi > fren tutma zamani (yani P0494 > P1216 ve P0494 > P1217 ) olmali-
dir
» Disar gekilen motor icin gecikme zamani > fren tutma zamani (yani P2178 > P1216 ve P2178 >
P1217 ) olmalidir
+ izin verilen hiz farki P0492 > f_min P1080 olmalidir
r0403.0...4 CO/BO: Enkoder durum kelimesi / Kodl. DurKel
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoderin durum kelimesini gosterir (bit formatinda).
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1sinyal 0 sinyal FP
00 Enkoder etkin Evet Hayir -
01  Enkoder hatasi Evet Hayir -
02 Sinyal o.k. Var Hayir -
03 Enkoder Dusik Hiz Kaybi Evet Hayir -
04  Bir enkoder darbe siniri kullanilarak hiz élgtimi Evet Hayir -
p0405[0...2] Darbe tiirii se¢imini etkinlestirir / Darbe tiriini etkinlestirir
Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
- - 0000 bin
Tanim: Cesitli darbe turlerinin segimini etkinlestirir.
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Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 kullaniimaz Evet Hayir -
01 kullaniimaz Evet Hayir -
02  kullaniimaz Evet Hayir -
03  kullaniimaz Evet Hayir -
04  Z darbesini evir Evet Hayir -
05 Z-darbesi = Z-darbesi ve A-darbesi ve B-darbesi Evet Hayir -
06 kullaniimaz Evet Hayir -
07  kullaniimaz Evet Hayir -
08 kullaniimaz Evet Hayir -

p0408[0...2] Devir basina enkoder darbeleri / Dev basina kodl darbeleri

CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

CU240S PN

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
2 20000 1024

Tanim: Devir bagina enkoder darbelerinin sayisini belirler.

Not: Girilebilecek olan enkoder ¢ézunurltgl (devir basina darbeler P0408) enkoder devrelerin Maks.
darbe frekansi tarafindan sinirlanacaktir (f_max = 300 kHz).
Asagidaki denklem, enkoder ¢ézinurligine ve dénis hizina (rpm) bagh olarak enkoder frekansini
hesaplar. Enkoder frekansi Maks. darbe frekansindan az olmalidir:
f_max > f = (p0408 * rpm) / 60

p0410[0...2] Dahili yon algisini ters ¢evirir / Yon algisini ters ¢gev

CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET eri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

CU240S PN

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: Enkoder sinyalinin dahili yon algisini ters gevirir. ENC_A ve ENC_B sinyallerinin anahtarlanmasiyla
ayni isi gorar.

Deger: 0: Enkoder Normal Dénusi
1: Enkoder Ters Dénusu

r0485 CO: Enkoder sayac¢ degeri / Enkoder say deg.

CU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned32

CU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

CU240S DP-F

CU240S PN

CU240S DP-F

Tanim: Enkoder darbelerin dahili saya¢ degerini gosterir.
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p0491[0...2] Hiz sinyali kaybinda tepki / Kodl. tiiriinii se¢
Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Hiz sinyali kaybinda tepkiyi secer.
Deger: 0: Surlcuyl baslat
1: Uyar ve VC’deyse SLVC'ye geg
p0492[0...2] lzin verilen hiz farki / Izin verilen hiz far
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CuU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 100.00 [Hz] 10.00 [Hz]
Tanim: P0492 parametresi, ylksek ve yavas hizli enkoder tespiti igin kullanilir (hata: FO090).
Yuksek hizli enkoder kaybi tespiti:
Bu durum, P0492’de ayarlanan izin verilen frekans ve érnekler arasi izin verilen hiz sinyali farki asil-
diginda ortaya ¢ikar.
« f actvef(t_2)-f(t_1)>P0492
Dusik hizli enkoder kaybi tespiti:
Bu durum, enkoder kaybi varken gercek frekans < P0492 oldugunda ortaya ¢ikar.
*  Kosul 1:
- 10061 = 0 ve moment siniri ve
- zaman > P0494 igin set degeri frekansi > 0 iken r0061 = 0
*  Kosul 2:
- Ger. frek. < P0492 ve f(t_2) < P0492 ve ASIC kanal B kaybini tespit eder
Bagimhlik: Bu parametre, P0345 motor baslangi¢ zamani degistirildiginde veya bir hiz ddonglisu optimizasyonu
yapildiginda gtincellenir (P1960 = 1).
Yuksek hizlarda enkoder kaybi ortaya ¢gikmadan dnce 40 ms’lik sabit bir gecikme zamani vardir.
Dikkat: P0492 = 0 (devre disI):

A\

Not:

1-58

izin verilen hiz farki 0 olarak ayarlandiginda yiiksek hizli ve dusiik hizl enkoder kaybi tespiti devre
disi birakilir ve enkoder kaybi tespit edilmez.

Enkoder kayip tespiti devre disi birakilir ve enkoder kaybi ortaya ¢ikar, sonraysa motorun igletimi
dengesizlesebilir.

Sdriict, vektdr hiz kontrol veya vektér moment kontrol modunda (P1300 = 21, 23) ¢alisirken ve
sUriict basarisiz bir enkoderya sahipken motoru baslatmak istediginde suriicu isletimine de dikkat
verilmelidir.

Bu kosullar altinda surtict baglatmak istediginde P1520 ve P1521 parametrelerini (sirasiyla Ust ve alt
moment sinirlart) kullanir.

Cok disuk bir frekans set degeri durumunda siriicinin bu duruma gelmesi igin sricinin yéninu
kaybedebileceg@i kadar uzun bir zaman gerekebilir.

Enkoder etkinlestirilirse (P0400 > 0) ve motor tutan fren etkinlestirilirse (P1215 > 0) fren uygulandi-
ginda enkoder kayiplarini durdurmak igin izin verilen P0492 hiz farkliigi > f_min olmahdir (P1080):
Fabrika ayari motor gliciine baghdir.
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p0494[0...2] Gecikme hiz kaybi tepkisi / Geck hiz kaybi tep

Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL

CU240S PN

CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 65000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Bu parametre, dustk hizli enkoder kayip tespiti igin kullanilir. Dustk hizda enkoder kaybi ve enkoder
kaybina tepki arasinda gecikmeyi secer.
Motor mili hizi P0492’den duslikse enkoder kaybi dustk hizli enkoder kaybi tespit algoritmasi kullani-
larak tespit edilir.

Bagimhilik: Bu parametre, P0345 motor baslangic zamani degistirildiginde veya bir hiz déngusu optimizasyonu
yapildiginda guincellenir (P1960 = 1).

Dikkat: P0494 = 0 (devre dislI):
P0494’te gecikme 0 olarak ayarlandiginda dusuk hizli kayip tespiti devre disi birakilir ve disuk hizli
enkoder kaybi tespit edilemez (P0492 > 0 ise ylksek hizli enkoder kayip tespiti yine de galisacaktir).
Dustk hizli enkoder kayip tespiti devre disi birakilirsa ve enkoder dustik hizda kaybedilirse motorun
isletimi dengesizlesebilir.

Not: Enkoder etkinlestirilirse (P0400 > 0) ve motor tutan fren etkinlestirilirse (P1215 > 0) fren uygulandi-
ginda enkoder kayiplarini durdurmak igin gecikme hiz kayip tepkisi > fren tutma zamani olmahdir
(P0494 > P1216 ve P494 > P1217).
Fabrika ayar1 motor guictine baghdir.

p0500[0...2] Teknolojik uygulama / Tekn. uygulama
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Uygulamalar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: Teknolojik uygulamayi seger. Kontrol modunu ayarlar (P1300).

Deger: 0: Yuksek asin yukleme
1: Pompalar ve fanlar

Bagimhilik: P0205 parametresine bakin.
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p0601[0...2]  Motor sicakligi sensérii / Motor sic. sensori

CU240E Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0

Tanim: Motor sicaklik sensériini secer.

Deger: 0: Sensor yok
1: PTC termistor
2: KTY84

4: ThermoClick sensor

Bagimhilk: Motor asiri isinma uyari esigi, P0604 parametresi ile atanmalidir (Fabrika ayari: 130 °C). Bu uyari
esigi, motorun termal sinifina baghdir.
Motor asiri isinma ariza esigi, invertor tarafindan otomatik olarak P0604 parametresinde bildirilen
sicakhigin % 10 Gzerinde ayarlanir. P0610 parametresinde invertdriin sicakliga nasil tepki verecegi
ayarlanir.

Not: *  P0601 =0 (Sensér yok)
Motor sicaklik izlemesi, termal motor modelinin hesaplanan dederine gére yapilacaktir.
+  P0601 =1 (PTC termistor)
Motor, termal motor modeli ve PTC termistéru tarafindan izlenerek motor sicakliginin izlenmesi igin
gereksiz bir sistem saglar. 2000 Ohmluk direng degeri asilirsa invertér, F0011 hatasini baslatir (motor
asiri isinmasi). Direng degeri 10 Ohm altinda kalirsa FO015 hatasi (motor sicaklik sinyal kaybi) ¢ikis
olarak verilir. Bu sayede motorun agiri Isinmasinin ve sensér kablosunun kesilmesinin éniine gegilir.
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p0601[0...2]  Motor sicakligi sensérii / Motor sic. sensori

Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

CU240S PN

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0

Tanim: Motor sicaklik sensériini secer.

Deger: 0: Sensor yok
1: PTC termistor
2: KTY84
4: ThermoClick sensér

Bagimhilik: Motor asiri isinma uyari esigi, P0604 parametresi ile atanmalidir (Fabrika ayari: 130 °C). Bu uyari
esigi, motorun termal sinifina baghdir.
Motor asiri Isinma ariza esigi, invertor tarafindan otomatik olarak P0604 parametresinde bildirilen
sicakhigin % 10 Gzerinde ayarlanir. P0610 parametresinde invertériin sicakliga nasil tepki verecegi
ayarlanir.

Not: * P0601 =0 (Sensér yok)
Motor sicaklik izlemesi, termal motor modelinin hesaplanan degerine gére yapilacaktir.
+  P0601 =1 (PTC termistor)
Motor, termal motor modeli ve PTC termistoru tarafindan izlenerek motor sicakliginin izlenmesi igin
gereksiz bir sistem saglar. 2000 Ohmluk direng degeri asilirsa invertér, F0011 hatasini baslatir (motor
asiri isinmasi). Direng degeri 10 Ohm altinda kalirsa FO015 hatasi (motor sicaklik sinyal kaybi) ¢ikis
olarak verilir. Bu sayede motorun agiri Isinmasinin ve sensér kablosunun kesilmesinin éniine gegilir.
+  P0601 =2 (KTY84)
Sensorin sicakligi (bunun sonucunda motor sarimlarinin sicakhgr) r0035 parametresine yazilir. Daha
sonra bu motor sicaklidi, termal motor modeli araciligiyla hesaplanir. Kisa devre meydana gelirse
KTY84 sensoriine elektrik devresi aciktir, FO015 hatasi (motor sicaklik sinyal kaybi) olusturulur.
*  P0601 =4 (ThermoClick sensér)
Motor, termal motor modeli ve ThermoClick sensér tarafindan izlenerek motor sicakliginin izlenmesi
icin gereksiz bir sistem saglar. 2000 Ohmluk direng degeri asilirsa invertoér, FO011 hatasini baslatir
(motor asirt 1Isinmasi). Bu sayede motorun asiri Isinmasinin ve sensor kablosunun kesilmesinin
oniine gegilir.

p0604[0...2] Esik motor sicakligi / Esik mot. sic.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [°C] 200.0 [°C] 130.0 [°C]

Tanim: Motor sicaklik korumasi igin uyari esigini girer.
Baslatma sicakhgi, her zaman P0604 uyari esiginin % 10 Ustl olarak tanimlanir. Gergek motor sicak-
ig1 baglatma sicakligini asarsa invertér P0610’da belirtildigi gibi baslatir.

Bagimhlik: Bu deger P0625 motor ortam sicakligindan en az 40 °C fazla olmalidir.

Not: Varsayilan deger, P0300’e baglhdir (motor tirtni seg).
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p0610[0...2] Motor 12t sicaklik tepkisi / 12t sic. tepkisi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 2
Tanim: Motor sicakligi uyari esigine ulastiginda tepkiyi tanimlar.
Deger: 0: Tepki yok, sadece uyari
1: Uyari ve Imaks azalmasi (sonug: azal. frek., baslangi¢ (FO011))
2: Uyari ve baslangig¢ (F0011)
Bagimhilik: Baslangi¢ seviyesi = P0604 (motor sicaklik esigi) * % 110
Not: Motor 12t'nin amaci (KTY84) motor sicakligini hesaplamak ve élgmek igin ve motor asiri iIsinma tehli-
kesi altindaysa invertori devre disi birakmaktir.
12t isletimi:
Olciilen motor akimi r0027'de gésterilir. Motor sicakhigi °C cinsinden r0035'te gésterilir.
Bu sicaklik motora monte edilen bir KTY84 sicaklik sensériinden ve hesaplanan bir degerden elde
edilir. KTY84’ten elde edilen deder sadece P0601 = 2 iken kullanilr; diger tum durumlarda (motor
sicakhg@i sinyal kaybi dahil) hesaplanan deger kullanilir.
Uyariya verilen tepki P0610 kullanilarak bu varsayilan degerden degistirilir.
r0035 parametresi, 6zellikle hesaplanan motor sicakliginin asiri miktarda yikselip yikselmediginin
izlenmesi icin kullanilir.
p0621[0...2] Yeniden baslatmadan sonra motor sic. ayni / Mot.sic. ayni
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: Gug acgildiktan veya baslatildiktan sonra motor sicaklik tanimlamasini baslatir.
Deger: 0: Tanimlama yok
1: Sadece gti¢ acildiktan sonra sicaklik tanimlamasi
2: Her gui¢ agiimasindan sonra sicaklik tanimlamasi
Not: Motor sicaklik tanimlamasini kullanmadan énce motor veri tanimlamasini ¢alistirmak gereklidir. Bu
yapilmazsa motor sicaklik tanimlamalarinin sonuglari yanlis olur.
p0622[0...2] Baslangigtan sonra sicaklik tanimlamasi i¢in miknatislama zamani / Mikn.
zam. sic. tan.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 [ms] 20000.000 [ms] 0.000 [ms]
Tanim: Stator direng tanimlamasi igin miknatislama zamanini tanimlar.
Not: Bu parametre, tanimlanan r1913 rotor zaman sabitine gére motor veri tanimlamasinin sonucu olarak
ayarlanacaktir.
r0623[0...2] CO: Tanimlanan stator direng ekrani / Ger. stator dir.
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Ohm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Sicaklik tanimlamasindan sonra gergek tanimli stator direncinin ekrani.
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p0625(0...2]

Tanim:

Ortam motor sicakligi / Ortam mot. sic.

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_EQU

Min Maks
-40.0 [°C] 80.0 [°C]

Fabrika ayari
20.0 [°C]

Motor veri tanimlamasi sirasinda motorun ortam sicakligi
Degerin degistiriimesine sadece motor sogukken izin verilir.
Motor tanimlamasi bu deger degistirildikten sonra yapilmalidir.

p0626[0...2]

Asin sicaklik stator demiri / As.sic.stat.demiri
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor

Hizli komut HAYIR Etkin: EVET
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Min Maks Fabrika ayari
20.0[°C] 200.0 [°C] 50.0 [°C]

Tanim: Stator demirinin asiri Isinmasi.

Not: Sicaklik yikselmeleri, sintizoidal isletimler icin gegerlidir (hat besleme sicaklik yukselmeleri).
Konvertor isletimi (modulasyon kayiplari) ve gikis filtresi yiizinden olusan sicaklik yikselmeleri de
hesaba katiimahdir.

p0627[0...2] Asin sicaklik stator sarimi / As.sic.stat.sar.

Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [°C] 200.0 [°C] 80.0 [°C]
Tanim: Stator sariminin asiri Isinmasi.
Degerin degistiriimesine sadece motor sogukken izin verilir.
Motor tanimlamasi bu deger degistirildikten sonra yapilmahdir.

Not: Sicaklik yikselmeleri, sintizoidal isletimler icin gegerlidir (hat besleme sicaklik yikselmeleri).
Konvertor isletimi (modulasyon kayiplari) ve gikis filtresi yliziinden olusan sicaklik yikselmeleri de
hesaba katilmahdir.

p0628[0...2]  Asiri sicaklik rotor sarimi / As.sic.rot. sar.

Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

20.0 [°C] 200.0 [°C] 100.0 [°C]

Tanim: Rotor sariminin asiri isinmasi.

Not: Sicaklik yikselmeleri, sinlizoidal isletimler icin gegerlidir (hat besleme sicaklik yukselmeleri).
Konvertor isletimi (modulasyon kayiplari) ve ¢ikis filtresi yiziinden olusan sicaklik yikselmeleri de
hesaba katilmaldir.

r0630[0...2] CO: Motor model ortam sicakhgi / Mot. model ort. sic.

Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor kitle modelinin ortam sicakligini gosterir.
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r0631[0...2] CO: Stator demir sicakligi / Stat.demir sic.

Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor kitle modelinin demir sicakhgini gésterir.

r0632[0...2] CO: Stator sarimi sicakhigi / Stat.sar.sic.

Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor kitle modelinin stator sarimi sicakligini gésterir.

r0633[0...2] CO: Rotor sarim sicakligi / Rot. sar.sic.

Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°C] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Motor kitle modelinin rotor sarimi sicakhgini gésterir.

p0640[0...2] Motor asir yiikleme etkeni [%] / Motor asryiik etk [%)]

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayan

10.0 [%] 400.0 [%] 200.0 [%]
Tanim: P0305 (anma motor akimi) ile iligkili olan motor asiri yikleme akimini [%)] olarak tanimlar.
Bagimhlik: Maksimum invertér akimiyla veya anma motor akiminin (P0305) % 400’Uyle (hangisi daha duslkse)

sinirlidir.

p0640_max = (min(r0209, 4 * p0305) / p0305) * 100

Not: P640’a yapilan degisiklikler sadece sonraki kapali durumundan sonra etkin olacaktir.
Akim sinirlamalari igin fonksiyon semasina bakin.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0700[0...2] Komut kaynaginin se¢imi / Komut kaynagi seg.

CU240E Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16

CU240S Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
0 5 2

Tanim: Dijital komut kaynagini secer.

Deger: 0: Fabrika varsayilan ayari
1: BOP (klavye)
2: Terminal
4: RS232 Ustiinde USS
5: RS485 Ustiinde USS

Bagimhilik: Bu parametrenin degistiriimesiyle secilen maddedeki tim ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar
asagidaki parametrelerdir:
P0701, ... (DI fonksiyonu), P0731, P0732, P0733, P0800, P0801, P0840, P0842, P0844, P0845,
P0848, P0849, P0852, P1020, P1021, P1022, P1023, P1035, P1036, P1055, P1056, P1074, P1110,
P1113, P1124, P1140, P1141, P1142, P1230, P1477, P1501, P2103, P2104, P2106, P2200, P2220,
P2221, P2222, P2223, P2226, P2228, P2235, P2236

Dikkat:

j Dikkat edin, PO700 parametresinin degistiriimesiyle tum Bl parametreleri varsayilan degere sifirlanir.

p0700[0...2] Komut kaynaginin se¢imi / Komut kaynagi seg.

CU240S DP Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

CU240S PN Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

CU240S PN-F
Min. Maks Fabrika ayari
0 6 6

Tanim: Dijital komut kaynagini secer.

Deger: 0: Fabrika varsayilan ayari
1: BOP (klavye)
2: Terminal
4: RS232 Ustiinde USS
6: Bélgesel ag

Bagimhilik: Bu parametrenin degistirimesiyle segilen maddedeki tim ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar
asagidaki parametrelerdir:
P0701, ... (DI fonksiyonu), P0731, P0732, P0733, P0800, P0801, P0840, P0842, P0844, P0845,
P0848, P0849, P0852, P1020, P1021, P1022, P1023, P1035, P1036, P1055, P1056, P1074, P1110,
P1113, P1124, P1140, P1141, P1142, P1230, P1477, P1501, P2103, P2104, P2106, P2200, P2220,
P2221, P2222, P2223, P2226, P2228, P2235, P2236

Dikkat:

A\
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0701[0...2]
CU240E
CuU2408
PM240

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

1-66

Dijital giris 0 fonksiyonu / DI0 fonksiyonu

Erisim dizeyi: 2
Hizlh komut HAYIR
Degistirilebilir: T

Min.
0

P-Grubu: Komutlar
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Maks.
99

0 dijital girisi fonksiyonunu seger.

Dijital giris devre disi
ON/OFF1

ON geri /OFF1

OFF2 - serbest durus
OFF3 - hizli durus rampasi
Hata onay!

JOG sag

JOG sol

Geri

MOP yukari (frekansi artir)
MOP asagi (frekansi azalt)
Sabit frekans segici bit0
Sabit frekans segici bit1
Sabit frekans segici bit2
Sabit frekans segici bit3

DC fren etkin

PID etkinlestir

Harici arza

Ek frek. set degerini devre disi birak
BICO olgilebilirligi etkinlestir

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayari
1

99 ayari (BICO parametreleme etkinlestirme) sunlari gerektirir:
*  P0700 komut kaynagi veya
« P0010 =1, P3900 = 1, 2 veya 3 (hizli devreye alma) veya
« sifirlamak igin PO010 = 30, P0970 = 1 fabrika sifilamasi

“ON/OFF1” sadece bir dijital giris icin segilebilir (6rnegin PO700 = 2 ve P0701 = 1).

P0702 = 1 ile DI1 yapilandiriimasiyla PO701 = 0 ayarlayarak DIO devre disi birakilacaktir. Sadece
etkinlestirilen son dijital giris

bir komut kaynagi olarak gérev yapar.
Bir dijital giristeki “ON/OFF1” baska bir dijital giristeki “ON reverse/OFF1” ile birlestirilebilir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0701[0...2]
CU240E
CuU2408
PM250, PM260

Tanim:

Deger:

Bagimhilk:

Not:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

Dijital giris 0 fonksiyonu / DI0 fonksiyonu

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 1

0 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre disi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir

99 ayari (BICO parametreleme etkinlestirme) sunlari gerektirir:
* P0700 komut kaynagi veya

« P0010 =1, P3900 = 1, 2 veya 3 (hizli devreye alma) veya
« sifiramak igin PO010 = 30, P0970 = 1 fabrika sifilamasi

“ON/OFF1” sadece bir dijital giris icin segcilebilir (6rnegin P0O700 = 2 ve P0701 = 1).

P0702 = 1 ile DI1 yapilandiriimasiyla PO701 = 0 ayarlayarak DIO devre disi birakilacaktir. Sadece
etkinlestirilen son dijital giris bir komut kaynagi olarak gérev yapar.

Bir dijital giristeki “ON/OFF1” baska bir dijital giristeki “ON reverse/OFF1” ile birlestirilebilir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0701[0...2]
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
PM240

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

1-68

Dijital giris 0 fonksiyonu / DI0 fonksiyonu
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks.
0 99

0 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre disi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

25: DC fren etkin

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayari
0

99 ayari (BICO parametreleme etkinlestirme) sunlari gerektirir:

* P0700 komut kaynagi veya

« P0010=1,P3900 = 1, 2 veya 3 (hizli devreye alma) veya
« sifiramak igin PO010 = 30, P0970 = 1 fabrika sifilamasi

“ON/OFF1” sadece bir dijital giris icin segilebilir (6rnegin PO700 = 2 ve P0701 = 1).

P0702 = 1 ile DI1 yapilandiriimasiyla PO701 = 0 ayarlayarak DIO devre disi birakilacaktir. Sadece
etkinlestirilen son dijital giris bir komut kaynagi olarak gérev yapar.

Bir dijital giristeki “ON/OFF1” baska bir dijital giristeki “ON reverse/OFF1” ile birlestirilebilir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0701[0...2]
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
PM250, PM260

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

Dijital giris 0 fonksiyonu / DI0 fonksiyonu

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 0

0 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre disi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO olgllebilirligi etkinlestir

99 ayari (BICO parametreleme etkinlestirme) sunlari gerektirir:
* P0700 komut kaynagi veya

« P0010=1,P3900 = 1, 2 veya 3 (hizli devreye alma) veya
« sifirlamak igin PO010 = 30, P0970 = 1 fabrika sifilamasi

“ON/OFF1” sadece bir dijital giris icin segilebilir (6rnegin PO700 = 2 ve P0701 = 1).

P0702 = 1 ile DI1 yapilandiriimasiyla PO701 = 0 ayarlayarak DIO devre disI birakilacaktir. Sadece
etkinlestirilen son dijital giris bir komut kaynagi olarak gérev yapar.

Bir dijital giristeki “ON/OFF1” baska bir dijital giristeki “ON reverse/OFF1” ile birlestirilebilir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0702[0...2] Dijital giris 1 fonksiyonu / DI1 fonksiyonu
CU240E Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
PM240 Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 12
Tanim: 1 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre disi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital girisO fonksiyonu).
p0702[0...2] Dijital giris 1 fonksiyonu / DI1 fonksiyonu
CU240E Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
PM250, PM260 Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 12
Tanim: 1 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre digi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital girisO fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0702[0...2] Dijital giris 1 fonksiyonu / DI1 fonksiyonu
CuU240S DP Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S DP-F
PM240
Min Maks Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: 1 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0 Dijital giris devre disi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital girisO fonksiyonu).
p0702[0...2] Dijital giris 1 fonksiyonu / DI1 fonksiyonu
CU240S DP Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S DP-F
PM250, PM260
Min Maks Fabrika ayari
0 99 0

Tanim:

Deger:

Not:

1 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre digi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onayi

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir

P0701’e bakin (dijital girisO fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0703[0...2] Dijital giris 2 fonksiyonu / DI2 fonksiyonu
PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 9
Tanim: 2 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre disi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0703[0...2] Dijital giris 2 fonksiyonu / DI2 fonksiyonu
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 9
Tanim: 2 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre digi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0704[0...2] Dijital giris 3 fonksiyonu / DI3 fonksiyonu
PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 15
Tanim: 3 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre disi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0704[0...2] Dijital giris 3 fonksiyonu / DI3 fonksiyonu
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 15
Tanim: 3 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre digi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0705[0...2] Dijital giris 4 fonksiyonu / DI4 fonksiyonu
PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 16
Tanim: 4 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre disi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0705[0...2] Dijital giris 4 fonksiyonu / DI4 fonksiyonu
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 16
Tanim: 4 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre digi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0706[0...2] Dijital giris 5 fonksiyonu / DI5 fonksiyonu
PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 17
Tanim: 5 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre disi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0706[0...2] Dijital giris 5 fonksiyonu / DI5 fonksiyonu
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 17
Tanim: 5 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0: Dijital giris devre digi
1: ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0707[0...2] Dijital giris 6 fonksiyonu / DI6 fonksiyonu
Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM240

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 18
Tanim: 6 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0 Dijital giris devre disi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi

9: Hata onayi

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)

14: MOP asagi (frekansi azalt)

15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

25: DC fren etkin

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre digi birak

99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0707[0...2] Dijital giris 6 fonksiyonu / DI6 fonksiyonu
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM250, PM260

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 18

Tanim:

Deger:

Not:

1-76

6 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre digi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir

P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0708[0...2] Dijital giris 7 fonksiyonu / DI7 fonksiyonu
Cu240S Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM240

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 0
Tanim: 7 dijital girisi fonksiyonunu seger.
Deger: 0 Dijital giris devre disi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durus rampasi

9: Hata onayi

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)

14: MOP asagi (frekansi azalt)

15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

25: DC fren etkin

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre digi birak

99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0708[0...2] Dijital giris 7 fonksiyonu / DI7 fonksiyonu
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizl komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM250, PM260

Min. Maks. Fabrika ayari

0 99 0

Tanim:

Deger:

Not:

7 dijital girisi fonksiyonunu seger.

0 Dijital giris devre digi

1 ON/OFF1

2: ON geri /OFF1

3: OFF2 - serbest durus

4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onay!

10: JOG sag

11: JOG sol

12: Geri

13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0

16: Sabit frekans segici bit1

17: Sabit frekans segici bit2

18: Sabit frekans segici bit3

27: PID etkinlestir

29: Harici arza

33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir

P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0709[0...2] Dijital giris 8 fonksiyonu / DI8 fonksiyonu
Cu240S Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM240
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Deger: 0 Dijital giris devre disi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
p0709[0...2] Dijital giris 8 fonksiyonu / DI8 fonksiyonu
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
PM250, PM260
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Deger: 0 Dijital giris devre disi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onayi
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
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Parametrelerin Listesi

p0712[0...2] Analog / dijital giris 0 / Ana/diji giris 0
PM240 Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: AlO dijital girisinin fonksiyonunu (analog giris araciligiyla) seger
Deger: 0 Dijital giris devre disi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre digi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
4V Usti sinyaller etkindir, 1.6 V altinda sinyaller etkin degildir.
p0712[0...2] Analog / dijital giris 0 / Anal/diji giris 0
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: AlO dijital girisinin fonksiyonunu (analog giris aracilgiyla) seger
Deger: 0 Dijital giris devre digi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).

4V Ustu sinyaller etkindir, 1.6 V altinda sinyaller etkin degildir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0713[0...2] Analog / dijital giris 1 / Ana/diji giris 1
PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: Al1 dijital girisinin fonksiyonunu (analog giris araciligiyla) seger
Deger: 0 Dijital giris devre disi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durus rampasi
9: Hata onay!
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asagi (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
25: DC fren etkin
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO olgilebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
4V Usti sinyaller etkindir, 1.6 V altinda sinyaller etkin degildir.
p0713[0...2] Analog / dijital giris 1 / Analdiji giris 1
PM250 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: Al1 dijital girisinin fonksiyonunu (analog giris araciligiyla) seger
Deger: 0 Dijital giris devre digi
1 ON/OFF1
2: ON geri /OFF1
3: OFF2 - serbest durus
4: OFF3 - hizli durug rampasi
9: Hata onay
10: JOG sag
11: JOG sol
12: Geri
13: MOP yukari (frekansi artir)
14: MOP asag! (frekansi azalt)
15: Sabit frekans segici bit0
16: Sabit frekans segici bit1
17: Sabit frekans segici bit2
18: Sabit frekans segici bit3
27: PID etkinlestir
29: Harici arza
33: Ek frek. set degerini devre disi birak
99: BICO oélgulebilirligi etkinlestir
Not: P0701’e bakin (dijital giris O fonksiyonu).
4V Ustu sinyaller etkindir, 1.6 V altinda sinyaller etkin degildir.
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Parametrelerin Listesi

p0719[0...2] Komut se¢imi ve frek. ayari / Kmt.vefrek.ayr.seg¢.
CU240E Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
0 57 0
Tanim: invertériin kontrol komut kaynagini segmek igin merkezi anahtar
Serbest programlanabilir BICO parametreleri ve sabit komut/set deger profilleri arasinda komut ve
set degeri
gecisi yapar.
Komut ve set degeri beslemeleri bagimsiz olarak degistirilebilir.
Onlar basamagi komut kaynagini ve basamagin set degeri kaynagini sectigi birimleri belirler.
Deger: 0 Kmt = BICO parametresi Set dederi = BICO parametresi
1 Kmt = BICO parametresi Set dederi = MOP set degeri
2: Kmt = BICO parametresi Set dederi = Analog set degeri
3: Kmt = BICO parametresi Set dederi = Sabit frekans
4: Kmt = BICO parametresi Set dederi = RS232 ustiinde USS
5 Kmt = BICO parametresi Set dederi = RS485 Ustlinde USS
7 Kmt = BICO parametresi Set dederi = Analog set degeri 2
10: Kmt = BOP Set degeri = BICO parametresi
11: Kmt = BOP Set dederi = MOP set degeri
12: Kmt = BOP Set degeri = Analog set degeri
13: Kmt = BOP Set degeri = Sabit frekans
14: Kmt = BOP Set degeri = RS232 ustiinde USS
15: Kmt = BOP Set dederi = RS485 Ustiinde USS
17: Kmt = BOP Set dederi = Analog set degeri 2
40: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = BICO parametresi
41: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = MOP set degeri
42: Kmt = RS232 stiinde USS  Set deg@eri = Analog set degeri
43: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = Sabit frekans
44: Kmt = RS232 stiinde USS  Set degeri = RS232 Ustinde USS
45: Kmt = RS232 stiinde USS  Set degeri = RS485 Ustinde USS
47: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = Analog set dederi 2
50: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set degeri = BICO parametresi
51: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set degeri = MOP set degeri
52: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set deg@eri = Analog set degeri
53: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set degeri = Sabit frekans
54: Kmt = RS485 Ustiinde USS ~ Set degeri = RS232 Ustiinde USS
55: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set degeri = RS485 Ustiinde USS
57: Kmt = RS485 Ustiinde USS  Set degeri = Analog set degeri 2
Bagimlilik: P0719, P0700 ve P1000’den &nceliklidir.
0’dan baska bir dedere ayarlanirsa (yani BICO parametresi set degeri kaynagi degilse) P0844 /
P0848 (OFF2/
OFF3’Un birinci kaynagr) etkin olmaz; bunun yerine P0845 / P0849 (OFF2 / OFF3’un ikinci kaynagi)
uygulanir ve OFF komutlari tanimlanan belirli besleme araciligiyla elde edilir.
Onceden yapilan BICO baglantilari degismeden kalrr.
Uyari: Ornek olarak 6zellikle komut kaynagini P0700 = 2 durumundan gegici olarak degistirirken kullanilir.
P0719 ayarlamasi (P0700 ayarlarinin tersi sekilde) dijital girisleri (P0701, P0702, ...) sifirlamaz
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Parametrelerin Listesi

p0719[0...2]
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Uyar:

1-82

Komut se¢imi ve frek. ayari / Kmt.vefrek.ayr.seg.

Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks Fabrika ayari
0 67 0

invertériin kontrol komut kaynagini segmek igin merkezi anahtar

Serbest programlanabilir BICO parametreleri ve sabit komut/set deger profilleri arasinda komut ve
set degeri

gecisi yapar.

Komut ve set degeri beslemeleri bagimsiz olarak degistirilebilir.

Onlar basamagi komut kaynagini ve basamagin set degeri kaynagini sectigi birimleri belirler.

0 Kmt = BICO parametresi Set dederi = BICO parametresi

1 Kmt = BICO parametresi Set dederi = MOP set degeri

2: Kmt = BICO parametresi Set dederi = Analog set degeri

3: Kmt = BICO parametresi Set dederi = Sabit frekans

4: Kmt = BICO parametresi Set dederi = RS232 ustiinde USS
6 Kmt = BICO parametresi Set degeri = Bolgesel ag

7 Kmt = BICO parametresi Set dederi = Analog set degeri 2

10: Kmt = BOP Set degeri = BICO parametresi
11: Kmt = BOP Set degeri = MOP set degeri

12: Kmt = BOP Set degeri = Analog set degeri
13: Kmt = BOP Set degeri = Sabit frekans

14: Kmt = BOP Set dederi = RS232 Ustiinde USS
16: Kmt = BOP Set dederi = Bolgesel ag

17: Kmt = BOP Set dederi = Analog set degeri 2

40: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = BICO parametresi
41: Kmt = RS232 stiinde USS  Set degeri = MOP set degeri
42: Kmt = RS232 stiinde USS  Set degeri = Analog set degeri
43: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = Sabit frekans

44: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = RS232 Ustinde USS
46: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set degeri = Bolgesel ag

47: Kmt = RS232 Ustiinde USS  Set deg@eri = Analog set degderi 2
60: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = BICO parametresi

61: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = MOP set degeri

62: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = Analog set degeri

63: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = Sabit frekans

64: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = RS232 ustiinde USS

66: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = Bolgesel ag

67: Kmt = Bélgesel ag Set degeri = Analog set degeri 2

P0719, P0700 ve P1000’den 6nceliklidir.

0’dan baska bir dedere ayarlanirsa (yani BICO parametresi set degeri kaynagi degilse) P0844 /
P0848 (OFF2/

OFF3’Un birinci kaynagt) etkin olmaz; bunun yerine P0845 / P0849 (OFF2 / OFF3’un ikinci kaynagi)
uygulanir ve OFF komutlari

tanimlanan belirli besleme araciligiyla elde edilir.

Onceden yapilan BICO baglantilari degismeden kalir.

RS485 Ustiinde USS desteklenmez.

Ornek olarak 6zellikle komut kaynagini PO700 = 2 durumundan gegici olarak degistirirken kullanilir.
P0719 ayarlamasi (P0700 ayarlarinin tersi sekilde) dijital girisleri (P0701, P0702, ...) sifirlamaz
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Parametrelerin Listesi

r0720 Dijital giris sayisi / DI sayisi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Dijital giris sayisini gdsterir.
r0722.0..12 CO/BO: ikili giris degerleri / ik.gir.deg.
CU240E Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
Tanim: Dijital giriglerin durumunu gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Dijital giris 0 Evet Hayir -
01  Dijital giris 1 Evet Hayir -
02 Dijital giris 2 Evet Hayir -
03 Dijital giris 3 Evet Hayir -
04  Dijital giris 4 Evet Hayir -
05 Dijital giris 5 Evet Hayir -
11 Dijital girig AIO Evet Hayir -
12 Dijital girig Al1 Evet Hayir -
Not: Sinyal etkin oldugunda bélme yanar.
r0722.0..12 CO/BO: ikili giris degerleri / ik.gir.deg.
Cu240s Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S PN
Tanim: Dijital giriglerin durumunu gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Dijital giris 0 Evet Hayir -
01 Dijital girig 1 Evet Hayrr -
02 Dijital giris 2 Evet Hayrr -
03 Dijital giris 3 Evet Hayir -
04 Dijital giris 4 Evet Hayir -
05 Dijital giris 5 Evet Hayir -
06 Dijital giris 6 Evet Hayir -
07 Dijital giris 7 Evet Hayir -
08 Dijital giris 8 Evet Hayir -
11 Dijital giris AIO Evet Hayir -
12 Dijital giris Al1 Evet Hayrr -
Not: Sinyal etkin oldugunda bélme yanar.
p0724 Dijital giriglerin sigrama zamani / Sigrama zamani: DI
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 3 3
Tanim: Dijital girigler i¢in kullanilan sigrama zamanini (filtre zamanini) tanimlar.
Deger: 0: Sigrama zamani yok
1: 2.5 ms sigrama zamani
2: 8.2 ms sigrama zamani
3: 12.3 ms sigrama zamanl
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p0725 PNP / NPN dijital girigleri / PNP/NPN DI
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 1
Tanim: Etkin ylksek (PNP) ve etkin dusiik (NPN) arasinda gegis yapar. Bu, tim dijital girisler i¢cin senkron
olarak gegcerlidir.
Asagidakiler, dahili besleme kullaniminda gegerlidir:
Deger: 0: NPN modu ==> dusuk etkin
1: PNP modu ==> yuksek etkin
p0727[0...2] 2/3-kablolu yontem segimi / 2/3-kablolu se¢im
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 3 0
Tanim: Terminalleri kullanarak kontrol yéntemini belirler. Bu parametre, kontrol felsefesinin segimine olanak
verir.
Bu kontrol felsefeleri birbirini kapsamaz.
Deger: 0: Siemens (baslat/yon)
1: 2-kabilo (ileri/geri)
2: 3-kablo (ileri/geri)
3: 3-kablo (baslat/ydn)
Not: Burada:
« P, Darbe yerine geger
« FWD, ILERI yerine geger
+ REV, GERI yerine geger. Kontrol fonksiyonlarindan biri P0727 kullanarak segildiginde dijital girig
ayarlarn (P0701 - P0704) asagidaki sekilde tanimlanir:
Yeniden Tanimlanan Dijital Girigler
P0701 - P0704 P0727 =0 P0727 =1 P0727 =2 P0727 =3
Ayarlari (Siemens Standart (2-kablolu (3-kablolu (3-kablolu
Kontrolii) Kontrol) Kontrol) Kontrol)
1 ON/OFF1 ON_FWD STOP ON_PULSE
2 ON_REV/OFF1 ON_REV FWDP OFF1/HOLD
12 REV REV REVP REV
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1000 ve P1001’e bakin.
r0730 Dijital cikiglarin sayisi / DO sayisi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Dijital ¢ikis (r6le) sayisini gosterir.
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p0731[0...2]  BI: Dijital ¢cikis 0 fonksiyonu / DO0 Fonk.

PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
- - 52.3

Tanim: Dijital ¢ikis 0’Iin kaynagini tanimlar.

Uyar: Ters bir lojik, P0748’de dijital ¢ikislari ters gevirerek gercgeklestirilebilir.

Not: 52.3 hata bitinin ¢ikisi dijital ¢ikista ters gevrilir. Monitér fonksiyonlari ==> r0052, r0053 parametresi-
ne bakin Motor tutma freni ==> P1215 parametresine bakin DC-Fren ==> P1232, P1233 parametre-
sine bakin

p0731[0...2]  BI: Dijital gikis 0 fonksiyonu / DO0 Fonk.

PM250 Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili

PM260 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
- - 52.3

Tanim: Dijital ¢ikis 0'in kaynagini tanimlar.

Uyari: Ters bir lojik, P0748’de dijital gikislari ters gevirerek gerceklestirilebilir.

Not: 52.3 hata bitinin ¢ikisi dijital ¢ikista ters gevrilir. Monitér fonksiyonlari ==> r0052, r0053 parametresi-
ne bakin Motor tutma freni ==> P1215 parametresine bakin

p0732[0...2] BI: Dijital ¢ikis 1 fonksiyonu / DO1 Fonk.

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 52.7

Tanim: Dijital ¢ikis 1'in kaynagini tanimlar.

p0733[0...2] BI: Dijital ¢ikis 2 fonksiyonu / DO2 Fonk.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: Dijital ¢ikis 2'in kaynagini tanimlar.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi

1-85



Parametreler

Parametrelerin Listesi

r0747.0...2 CO/BO: Dijital ¢ikiglarin durumu / DO durumu
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Dijital ¢ikiglarin durumunu gésterir (dijital gikislarin P0748 araciligiyla ters gevrilmesini de igerir).
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Dijital ¢ikis 0 enerjili Evet Hayir -
01  Dijital ¢ikis 1 enerjili Evet Hayir -
02 Dijital ¢ikis 2 enerjili Evet Hayir -
Bagimhilik: Bit = 0 sinyal: Agik
Bit = 1 sinyal ile temas eder: Kapall temaslar
p0748 Dijital cikiglar ters ¢evir / DO ters gevir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0000 bin
Tanim: Verilen bir fonksiyon igin rélenin yiksek ve disiuk durumlarini tanimlar.
Bit alani: Bit  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Dijital ¢ikis O ters gevir Evet Hayir -
01 Dijital ¢ikis 1 ters cevir Evet Hayir -
02 Dijital gikis 2 ters gevir Evet Hayir -

r0750 Tanim:

Al sayisi / Al sayisi
Erigim diizeyi: 3

P-Grubu: Terminaller

Veri tiirii: Unsigned16

Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Kullanilabilir analog giris sayisini gosterir.
r0751.0...9 CO/BO: Al kelime durumu / Al KIm durumu
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Analog giris durumunu gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 AIO ustunde sinyal kaybi Evet Hayir -
01  Al1 Ustiinde sinyal kaybi Evet Hayir -
08 AIO ustiinde sinyal kaybi yok Evet Hayir -
09 Al1 ustiinde sinyal kaybi yok Evet Hayir -
r0752[0...1] Al gergek girisi [V] veya [mA] / Ger.Al gir.[VImA]
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Olgekleme blogundan énce diizlestirilmis analog giris degerini volt veya miliamp cinsinden gésterir.
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AIO)

[1] = Analog giris 1 (Al1)

p0753[0...1]

Tanim:

1-86

Diiz zaman Al / Diiz zaman Al

Erisim duzeyi: 3
Hizlh komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

Min
0 [ms]

P-Grubu: Terminaller
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Maks
10000 [ms]

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Fabrika ayari
3 [ms]

Analog giris icin filtre zamanini (PT1 filtresi) [ms] cinsinden tanimlar.
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Dizin:

Not:

Parametrelerin Listesi

[0] = Analog giris 0 (AIO)

[1] = Analog giris 1 (Al1)

Bu zamanin (diz) artinimasiyla titresim azalir ama analog giris yaniti yavaslar.
P0753 = 0 : Filtreleme yok

r07540...1]

Tanim:

Dizin:

Bagimhilik:

Ger. Al degeri dlgekleme sonrasi [%] / Al 6l¢. sonrasi[%]

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Olgekleme blogundan sonra analog girig diizlestiriimis degderini [%] olarak gésterir.

[0] = Analog giris 0 (AlO)
[1] = Analog giris 1 (Al1)

P0757 ila PO760, aralik tanimlar (Al élgekleme).

r0755[0...1]

Tanim:

Ornek:

Dizin:

Not:

CO: Gergek Al ol¢. sonrasi [4000h] / CO:Al 6i¢[4000h]
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Integer16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

ASPmin ve ASPmax kullanilarak élgllen analog girisi gosterir (ASP = analog set degeri).

Analog 6lgekleme blogundan gelen analog set degeri (ASP), Min. analog set degerinden (ASPmin)
Maks. analog set degerine (ASPmax) kadar degisebilir.

ASPmin ve ASPmax’in en buyuk genligi (isaretsiz deger) 16384°ln dlgeklenmesini tanimlar.

r0755 parametresini bir dahili degerle (6rnegin frekans set degeri) birlestirerek dlgeklenmis bir deger
invertor tarafindan dahili olarak hesaplanir.

Frekans degeri, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:

r0755[Hz] = (r0755[onalti] / 4000[onalti]) * p2000 * (max(JASP_max|, |JASP_min|) / 100%)

Durum a:

ASPmin = % 300, ASPmax = % 100 ve sonra 16384, % 300 yerine geger.

Bu parametre, 5461’den 16384’e kadar degiskenlik gosterir.

Durum b:

ASPmin = % -200, ASPmax = % 100 ve sonra 16384, % 200 yerine gecer.

Bu parametre, -16384’den +8192’e kadar degiskenlik gosterir.

4000 h = max( ASPmax , ASPmin )

‘j/f %
4000 h = 16384 dez
ASP 300 %

max
300 % ©
ASP_ ASP .\
100 % v 100 % v
10V mA 10V mA
20 mA ® 20 mA

-200 % ASP o,
-200% 7FFF h = -16383 dez

[0] = Analog giris 0 (AIO)
[1] = Analog giris 1 (Al1)

Bu deger, analog BICO konektérlerine bir giris olarak kullanihr.
ASPmax, en yuksek analog set degerini ifade eder (bu, 10 V olabilir).
ASPmin, en duslk analog set deg@erini ifade eder (bu, 0 V olabilir).
P0757 ila PO760 parametrelerine bakin (Al élgcekleme)

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-87
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0756[0...1]

Al Tiirdi / Al Tirii

Erisim dizeyi: 2 “P-Grubu: Terminaller” Veri tiirii: Unsigned16

Hizli komut HAYIR "Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: Analog giriginin tirinu tanimlar ve analog giris izlemesini de etkinlestirir.
Gerilimden akim analog girise gegmek igin sadece P0756 parametresini degistirmek yeterli degildir.
Bundan ziyade genel I/0O DIP anahtarlari da dogru konuma ayarlanmalidir.
DIP ayarlari asagidaki gibidir:
*  OFF = gerilim girisi (10 V)
*  ON = akim girisi (20 mA)
DIP’larin analog giriglere atanmasi asagdidaki gibidir:
* Solda DIP (DIP 1) = Analog giris 0
* Sagda DIP (DIP 2) = Analog giris 1
Deger: 0: Tek kutuplu gerilim girisi (0 ila +10 V)
1:  Tek kutuplu izlemeli gerilim girisi (0 ila 10 V)
2: Tek kutuplu akim girisi (0 ila 20 mA)
3:  Tek kutuplu izlemeli akim girisi (0 ila 20 mA)
4:  Cift kutuplu gerilim girisi (-10 Vila +10 V)
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO) [1] = Analog giris 1 (Al1)
Bagimhilik: Analog 6lgekleme blogu ¢ikis negatif set degerlerine programlanirsa fonksiyon devre disi kalir
(P0O757 ile PO760’a bakin).
Uyari: izleme etkinlestirildiginde ve bir 6l bant tanimlandiginda (P0761) analog giris gerilimi 61t bandin %
50’sinin altina
diserse bir hata durumu olusturulur (FO080). Analog giris 1 igin ¢ift kutuplu gerilim segmek mimkin
degildir.
Not: P0757 ila P0760’a bakin (Al élgekleme).
p0757[0...1] Al 6lgekleme deger x1 / Deger x1:Al 6l¢.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-20 20 0
Tanim: P0757 - PO760 parametreleri, giris 6lceklemesini yapilandirir.
x1, diiz hat belirleyen x1/y1 ve x2/y2 degiskenlerinin iki ¢iftinin ilk degeridir.
P0759 Al dlgeklemesinin x2 degeri, P0757 Al 6lgeklemesinin x1 degerinden buylk olmalidir.
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO) [1] = Analog giris 1 (Al1)
Uyari: Analog set degerleri, P2000’de normalize frekansin [%]'sini ifade eder.

Analog set degerleri % 100’den fazla olabilir.

ASPmax, en yuksek analog set degerini ifade eder (bu, 10 V veya 20 mA'da olabilir).
ASPmin, en duslik analog set degerini ifade eder (bu, 0 V veya 20 mA'da olabilir).

» Varsayilan degerler, 0 V veya 0 mA =% 0 ve 10 V or 20 mA = % 100 &lceklemesi saglar.

e o o o

p0758[0...1]

Tanim:

1-88

Al 6lcekleme deger y1 / Deger y1:Al él¢.

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
-99999.9 [%] 99999.9 [%] 0.0 [%]

y1 degerini P0757°de (Al 6lgekleme) tanimlanan sekilde [%] olarak ayarlar
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Dizin: [0] = Analog giris 0 (AIO)
[1] = Analog giris 1 (Al1)
Bagimhlik: Olusturulacak set degerine bagli olarak P2000 ila P2003’U etkiler (referans frekansi, gerilimi, akimi
veya momenti).
p0759[0...1] Al dlgekleme deger x2 / Deger x2:Al olg.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-20 20 10
Tanim: x2 degerini P0757’de (Al 6lgcekleme) tanimlanan sekilde ayarlar.
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO) [1] = Analog giris 1 (Al1)
Uyari: P0759 Al 6lgeklemesinin x2 degeri, P0O757 Al dlgeklemesinin x1 dederinden buyuk olmalidir.
p0760[0...1] Al 6lgekleme deger y2 / Deger y2:Al 6l¢.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-99999.9 [%] 99999.9 [%] 100.0 [%]
Tanim: y2 degerini P0757°de (Al 6lgekleme) tanimlanan sekilde [%] olarak ayarlar
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO) [1] = Analog giris 1 (Al1)
Bagimhihk: Olusturulacak set degerine baglh olarak P2000 ila P2003’0 etkiler (referans frekansi, gerilimi, akimi
veya momenti).
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p0761 [0...1] Al 6li bant genisligi / Al 6lii bant genisligi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri dizisi: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 20 0
Tanim: Analog giriste 61U bandin genisligini tanimlar.
Ornek: Asagidaki 6rnekte bir 2 ila 10 V, 0 ila 50 Hz analog giris Uretilir (Al degeri 2 ila 10 V, 0 ila 50 Hz)
» P2000 =50 Hz
» PO0759 =8V P0760 =% 75
« PO757 =2V P0758=%0
« PO761=2V
e P0756 =0veya 1
Asagidaki 6rnekte merkez sifirli bir 0 ila 10 V analog giris (-50 ila +50 Hz) ve bir “tutma noktasi” 0.2 V
genisligi (merkezin her noktasina 0.1 V, Al degeri 0 ila 10 V, -50 ila +50 Hz) Uretilir:
» P2000 =50 Hz
» PO0759 =8V P0760 =% 75
» PO0757 =2V P0758 = % -75
« PO761=0,1V
« P0756 =0 veya 1
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO)
[1] = Analog giris 1 (Al1)
Uyar: P0758 ve PO760 (Al dlgeklemenin y koordinatlari) sirasiyla pozitif ve negatifse 6li bant 0 V'den bas-
lar P0761 degerine kadar gider.
Fakat P0758 ve P0760’in isaretleri birbirine zitsa 6l bant kesisim noktasindan (Al élgekleme egrili x
ekseni) her iki yénde etkindir.
Not: PO761[x] = 0 : Etkin 6l bant yok.
P1080 Min. frekans, merkez sifir ayari kullanilirken sifir olmalidir.
Olii bandin sonunda histerezis yoktur.
p0762[0...1] Sinyal etkinligi kaybi gecikmesi / Sin. kaybi gecikmesi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Terminaller Veri dizisi: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Analog set degeri kaybi ve FO080 hata kodunun ortaya ¢gikmasi arasindaki zaman gecikmesini tanim-
lar.
Dizin: [0] = Analog giris 0 (AlO)
[1] = Analog giris 1 (Al1)
Not: Uzman kullanicilar FO080 karsisinda istenilen tepkiyi verebilir (varsayilan OFF2).
r0770 AO sayisi / AO sayisi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Terminaller Veri dizisi: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Kullanilabilir analog ¢ikis sayisini gésterir.
1-90 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0771[0..1] Cl: AO/AO

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Veri dizisi: -
Min Maks
- - Fabrika ayari
21[0]
Tanim: Analog ¢ikisin fonksiyonunu tanimlar.
Dizin: [0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)

[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

p0773[0...1] Diiz zaman AO / Diiz zaman AO

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Min Maks

0 [ms] 1000 [ms] Fabrika ayari

2 [ms]

Tanim: Analog ¢ikis sinyali igin duzlestirme zamanini [ms] tanimlar.

Bu parametre, bir PT1 filtresi kullanarak AO igin dizlestirmeyi etkinlestirir.

Dizin: [0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)

[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

Bagimhilik: P0O773 = 0O: Filtreyi devre digI birakir.

r0774[0...1] Ger. AO degeri [V] veya [mA] / Ger.AO deg.[VImA]

Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Filtrelemeden ve 6lgeklemeden sonra analog ¢ikisin degerini gosterir.

Dizin: [0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)

[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

p0775[0...1]  Mutlak degere izin ver / mut. degeri etkinlestir

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: Analog ¢ikisin mutlak degerinin kullanilip kullaniimayacagina karar verir. Etkinlestirilirse bu para-

metre ¢ikisa mutlak degeri verir. Bu deger aslinda negatifse r0785te karsilik gelen bit ayarlanir, aksi
durumda temizlenir.

Dizin: [0] = Analog ¢ikis 0 (AOQ)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)
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p0776[0...1]

Tanim:

Deger:

Dizin:

Not:

AO turii / AO turi

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: Unsigned16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Analog ¢ikisin turind tanimlar.

0: Akim ¢ikisi
1: Gerilim ¢ikigl

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

Analog Cikis 0, 0...10 V arahginda bir gerilim gikisina getirilebilir.
Analog Cikis 1, sadece bir akim ¢ikisidir. 500 ohmluk harici bir direnci terminallere baglayarak 0...10
V araliginda bir gerilim ¢ikigi olusturulabilir.

p0777[0...1]

Tanim:

Dizin:

Bagimhilik:

AO odlgekleme deger x1 / Deger x1:AO oOlg.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller
Hizlh komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

Maks
99999.0 [%]

Min
-99999.0 [%]

Fabrika ayan
0.0 [%]

x1 ¢ikis karakteristigini [%] olarak tanimlar.

Olgekleme blogu, PO771°de tanimlanan cikis degeri ayarlamasindan sorumludur (AO konektér girisi).
x1, diiz hat belirleyen x1/y1 ve x2/y2 degiskenlerinin iki ¢iftinin ilk degeridir. P1 (x1, y1) ve P2 (x2, y2)
noktalari serbest olarak segilebilir.

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

Olusturulacak set degerine bagh olarak P2000 ila P2003'0 etkiler (referans frekansi, gerilimi, akimi
veya momenti).

p0778[0...1]

Tanim:

Dizin:

AO olcekleme deger y1 / Deger y1:AO 6l¢.

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 20 0

Cikis karakteristiginin y1’ini tanimlar.

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

p0779[0...1]

Tanim:

Dizin:

Bagimhilik:

1-92

AO odlgekleme deger x2 / Deger x2:A0 6l¢.

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
-99999.0 [%] 99999.0 [%] 100.0 [%]

x2 ¢ikis karakteristigini [%] olarak tanimlar.

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOQ)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

Olusturulacak set dederine bagl olarak P2000 ila P2003’u etkiler (referans frekansi, gerilimi, akimi
veya momenti).
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p0780[0...1]

Tanim:

Dizin:

AO odlgekleme deger y2 / Deger y2:A0 6l¢.

Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Veri tiirii: FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 20 20

Cikis karakteristiginin y2’sini tanimlar.

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

p0781[0...1]

Tanim:

Dizin:

AO 6lii bant genisligi / AO 6lii bant genisligi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Terminaller
Hizlhh komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

Min Maks Fabrika ayari
0 20 0
Analog ¢ikis icin 61U bant genisligini [mA] cinsinden ayarlar.

[0] = Analog ¢ikis 0 (AOO)
[1] = Analog ¢ikis 1 (AO1)

r0785.0...1

CO/BO: AO kelime durumu / AO KIm durumu
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Terminaller Birim: -
Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Veri tiirii: Unsigned16

Tanim: Analog ¢ikis durumunu gésterir.
Bit 0, analog ¢ikis 0 degerinin negatif oldugunu gosterir.
Bit 1, analog ¢ikis 1 degerinin negatif oldugunu gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Analog cikis 0 negatif Evet Hayir -
01 Analog ¢ikis 1 negatif Evet Hayir -
p0800[0...2] BI: Parametre dizisi 0 indir / Par.dizisi 0 indir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Takilan OP’den parametre dizisi 0'in indirilmesinin baslatiimasi igin komut kaynagini tanimlar.
ik tic basamak komut kaynaginin parametre numarasini, son ii¢ basamaksa bu parametrenin bit
ayarlamasini ifade eder.
Not: Dijital girisin sinyali:
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0 = indirme yok
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p0801[0...2] Bl: Parameter dizisi 1 indir / Par.dizisi 1 indir
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar eri tr: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Takilan OP’den parametre dizisi 1'in indirilmesinin baslatiimasi igin komut beslemelerini tanimlar.
ilk tic basamak komut kaynaginin parametre numarasini, son {i¢ basamaksa bu parametrenin bit
ayarlamasini ifade eder.
Not: Dijital girigin sinyali:
0 = indirme yok
1 = OP’den parametre dizisi 1 indirmesini baslat.
p0802 EEPROM’dan veri transferi / Transf.Siirlicii->Dis
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari eri tiru: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: 0 yokken degerleri suriictiden Harici cihaza transfer eder. PO010 parametresi bunun mimkin olmasi
icin 30 olarak ayarlanmalidir.
Deger: 0: Devre disi
1: OP Transferi Baslat
Not: Transferden sonra parametre otomatik olarak 0’a (varsayilan) getirilir. islem basarili bir sekilde
tamamlandiktan sonra P0010, O’a getirilir.
p0802 EEPROM’dan veri transferi / Transf.Siirlicii->Dig
Cu240S Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: 0 yokken degerleri suriicliden Harici cihaza transfer eder. PO010 parametresi bunun mimkin olmasi
icin 30 olarak ayarlanmalidir.
Deger: 0: Devre digi
1: OP Transferi Baslat
2: MMC Transferi Baslat
Not: Transferden sonra parametre otomatik olarak 0’a (varsayilan) getirilir. islem basarili bir sekilde
tamamlandiktan sonra P0010, 0’a getirilir.
Veri transferinden énce MMC kartinda yeterli alan olmasini saglayin (8kb).
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p0803 EEPROM’a veri transferi / Transf.Dig->Siirlicii
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: 0 yokken degerleri Harici cihazdan siriclye transfer eder. PO010 parametresi bunun mimkin olma-
st i¢cin 30 olarak ayarlanmalidir.
Deger: 0: Devre disi
1: OP Transferi Baslat
Not: Transferden sonra parametre otomatik olarak 0’a (varsayilan) getirilir. islem basgarili bir sekilde
tamamlandiktan sonra P0010, 0’a getirilir.
p0803 EEPROM’a veri transferi / Transf.Dig->Siiriicii
CuU240S Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CuU240S DP-F Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: 0 yokken degerleri Harici cihazdan siriclye transfer eder. PO010 parametresi bunun mimkin olma-
st igin 30 olarak ayarlanmalidir.
Deger: 0: Devre disi
1: OP Transferi Baslat
2: MMC Transferi Baslat
Not: Transferden sonra parametre otomatik olarak 0’a (varsayilan) getirilir. islem basaril bir sekilde
tamamlandiktan sonra P0010, O’a getirilir.
p0804 Klon dosyasi se¢ / Klon dosyasi se¢
Cu240S Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 99 0
Tanim: Klon dosyasini yukari/asagi yuk olarak seger.
P0804 = 0 ise dosya ismi clone00.bin olur
P0804 = 1 ise dosya ismi clone01.bin, vb. olur
p0806 Bl: Panel erigimini durdur / Panel eris. durdur
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Harici kullanici araciligiyla kontrol paneli erisimini kilittemek icin binektér girisi.
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r0807.0 BO: Kullanici erigsimini g6sterir / Kullanici er. gosterir
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Komut ve set degerinin harici bir kullaniciya baglanip baglanmadigini géstermek icin binektor cikist.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Master kontrol etkin Evet Hayir -
p0809[0...2] Komut Veri Dizisini (CDS) Kopyala / CDS Kopyala
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Commands Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: ‘Komut Veri Dizisini (CDS) Kopyala’ fonksiyonunu gagirir.
Tum Komut Veri Dizisi (CDS) parametrelerinin listesi bu Parametre Listesinin (PLI) 1.3 Béliminde
gosterilir.
Ornek: Tum degerlerin CDS0’dan CDS2’ye kopyalanmasi asagidaki prosedir izlenerek saglanabilir:
P0809[0] = 0 CDS0’dan kopyala
P0809[1] = 2 CDS2’ye kopyala
P0809[2] = 1 Kopyalamay baslat
Dizin: [0] = CDS’den kopyala
[1] = CDS’ye kopyala
[2] = Kopyalamayi baglat
Not: Dizin 2'deki baslatma degeri fonksiyon calistirildiktan sonra otomatik olarak ‘0’ degerine getirilir.
p0810 Bl: CDS bit 0 (Elle/Otomatik) / CDS bit 0
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Bir Komut Veri Dizisi (CDS) segmek igin Bit 0'dan okunacak olan komut kaynagini seger.
Gergekte secilen CDS, r0054.15 (CDS bit 0) ve r0055.15 (CDS bit 1) iginde gosterilir.
Gergek etkin CDS, r0050’de gosterilir.
Ornek: CDS gegisi igin tipik proseddr:
» CDSO0: Terminal aracihgiyla Komut ve analog giris (Al) araciligiyla set degeri kaynagi
» CDS1: RS232 ustlinde USS araciligiyla komut kaynagdi ve MOP araciligiyla set degeri kaynagi
« CDS gegisi, dijital giris 3 (DI3) araciligiyla yapihr
Asamalar:
1. Invertériin / stirliciiniin devreye alinmasi
2. CDSO ayar parametreleri (P0700[0] = 2 ve P1000[0] = 2)
3. CDS gegis beslemeli P0810 (gerekirse P0811) bagla (P0704[0] = 99, P0810 = 722.3)
4. CDSO0'1 CDS1’e kopyala (P0809[0] = 0, P0O809[1] = 1, P0809[2] = 2)
5. CDS1 parametresini gereken sekilde degistirin (CDS2 icin ayar parametreleri [PO700 = 4 ve
P1000 = 1])
Not: P0811, Komut Veri Dizisi (CDS) ayar seg¢imiyle de ilgilidir.
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p0811 Bl: CDS bit 1/ CDS bit 1
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Bir Komut Veri Dizisi se¢mek icin Bit 1’dan okunacak olan komut kaynagini secer (P0810’a bakin).
Not: P0810, Komut Veri Dizisi (CDS) segimiyle de ilgilidir.
p0819[0...2]  Siriici Veri Dizisini (DDS) Kopyala / DDS Kopyala
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Commands Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: ‘Suricu Veri Dizisini (DDS) Kopyala’ fonksiyonunu gagirir.
Tum Sdricu Veri Dizisi (DDS) parametrelerinin listesi bu Parametre Listesinin (PLI) 1.3 Bolimuinde
gosterilir.
Ornek: Tum degerlerin DDS0’dan DDS2’ye kopyalanmasi asagidaki prosedir izlenerek saglanabilir:
P0819[0] = 0 DDSO0’dan kopyala
P0819[1] = 2 DDS2’ye kopyala
P0819[2] = 1 Kopyalamay baslat
Dizin: [0] = DDS’den kopyala
[1] = DDS’ye kopyala
[2] = Kopyalamayi baglat
Not: Dizin 2'deki baslatma degeri fonksiyon calistirildiktan sonra otomatik olarak ‘0’ degerine getirilir.
p0820 Bl: DDS bit 0 / DDS bit 0
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Bir Surtict Veri Dizisi (DDS) segmek igin Bit 0°dan okunacak olan komut kaynagini seger.
Segilen gergek Sirtict Veri Dizisi (DDS), r0051[0] parametresinde gosterilir.
Gergek etkin Suruct Veri Dizisi (DDS), r0051[1] parametresinde gosterilir.
Bagimhihik: Standart Telegram 350 ve Bélgesel Ag segildiginde (p0700 = 6, p0922 = 350) parametre degistirile-
mez.
Not: P0821, Surtcl Veri Dizisi (DDS) sec¢imiyle de ilgilidir.
p0821 Bl: DDS bit 1 / DDS bit 1
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Bir Surtict Veri Dizisinin secilmesi igin gerekli olan Bit 1'in okunacagdi komut kaynagini seger (P0820
parametresine bakin).
Bagimhilik: Standart Telegram 350 ve Boélgesel Ag segildiginde (p0700 = 6, p0922 = 350) parametre degistirile-
mez.
Not: P0820, Surlcu Veri Dizisi (DDS) segimiyle de ilgilidir.
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p0840[0...2] BIl: ON/OFF1 / ON/OFF1
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.0
Tanim: BICO kullanilarak segilecek olan ON/OFF1 komut kaynagina izin verir.
Bagimhilik: Dijital girisler icin komut kaynagi olan BICO P0700’'in 2 olarak ayarlanmasini gerektirir (BICO etkin-
lestir).
Varsayilan ayarlama (ON sag) dijital giris 0’dir (722.0).
Sadece dijital giris 0 fonksiyonu P0840’in degeri degistiriimeden énce (P0701 araciliiyla) degistirildi-
ginde alternatif besleme mumkun olur.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p0840[0...2] Bl: ON/OFF1 / ON/OFF1
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.0
Tanim: BICO kullanilarak segilecek olan ON/OFF1 komut kaynagina izin verir.
Bagimhilik: Standart Telegram segildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p0840[0...2] BIl: ON/OFF1 / ON/OFF1
CU240S PN Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.0
Tanim: BICO kullanilarak segilecek olan ON/OFF1 komut kaynagina izin verir.
Bagimhilik: Standart Telegram segildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p0842[0...2] BI: ON geri/OFF1 / ON geri/OFF1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: BICO kullanilarak segilecek olan ON/OFF1 geri komut kaynagina izin verir.
Genelde pozitif frekans set degeri saat yonuniln tersinde ¢alisir (negatif frekans).
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p0844[0...2] BIl: 1. OFF2 /1. OFF2
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 1
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF2’nin birinci kaynagini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital girislerden birisi OFF2 igin segilirse invertor dijital giris etkin olmadan ¢alismaz.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF2, aninda darbe devre disI birakma anlamina gelir; motor duruyor.
OFF2, dusuk etkindir, yani :
0 = Darbe devre disi birakma.
1 = igletim kosulu.
p0844[0...2] Bl: 1. OFF2 /1. OFF2
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 2090.1
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF2’nin birinci kaynagini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital giriglerden birisi OFF2 igin segilirse invertér dijital giris etkin olmadan calismaz.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF2, aninda darbe devre disI birakma anlamina gelir; motor duruyor.
OFF2, dusuk etkindir, yani :
0 = Darbe devre disi birakma.
1 = Igletim kosulu.
p0844[0...2] BI: 1. OFF2/1. OFF2
CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 8890.1
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF2’nin birinci kaynagini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital giriglerden birisi OFF2 igin segilirse invertor dijital giris etkin olmadan ¢alismaz.
Standart Telegram segildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF2, aninda darbe devre digI birakma anlamina gelir; motor duruyor.
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p0845[0...2] BI: 2. OFF2/ 2. OFF2
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 191
Tanim: OFF2'nin ikinci kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: P0844’tn (OFF2'nin birinci kaynagt) tersine bu parametre P0719'dan bagimsiz olarak (komut and
frekans set degeri segimi) her zaman etkindir.
Dijital girislerden birisi OFF2 igin segilirse invertor dijital giris etkin olmadan ¢alismaz.
Not: OFF2, aninda darbe devre disI birakma anlamina gelir; motor duruyor. OFF2, dustk etkindir, yani :
0 = Darbe devre disI birakma.
1 = Igletim kosulu.
p0848[0...2] BI: 1. OFF3 /1. OFF3
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF3’ln birinci kaynagdini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital giriglerden birisi OFF3 igin segilirse invertér dijital giris etkin olmadan calismaz.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF3, 0’a dogru hizli durug rampasi anlamina gelir. OFF3 dusuk etkindir yani
0 = Hizli durug rampasi.
1 = Igletim kosulu.
p0848[0...2] BI: 1. OFF3 /1. OFF3
Cu240S DP Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.2
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF3’ln birinci kaynagini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital giriglerden birisi OFF3 igin segilirse invertor dijital giris etkin olmadan ¢alismaz.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF3, 0’a dogru hizli durug rampasi anlamina gelir. OFF3 dusuk etkindir yani
0 = Hizli durus rampasi.
1 = Isletim kosulu.
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p0848[0...2] BIl: 1. OFF3 /1. OFF3
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.2
Tanim: P0719 = 0 oldugunda OFF3’ln birinci kaynagini tanimlar (BICO).
Bagimhilik: Dijital girislerden birisi OFF3 igin segilirse invertor dijital giris etkin olmadan ¢alismaz.
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Not: OFF3, 0’a dogru hizli durus rampasi anlamina gelir.
OFF3, dusuk etkindir, yani :
0 = Hizli durus rampasi.
1 = Igletim kosulu.
p0849[0...2] BI: 2. OFF3 /2. OFF3
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: OFF3’Un ikinci kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: P0848’in (OFF3’un birinci kaynagi) tersine bu parametre P0719’dan bagimsiz olarak (komut and
frekans set degeri segimi) her zaman etkindir.
Dijital giriglerden birisi OFF3 igin segilirse invertér dijital giris etkin olmadan calismaz.
Not: OFF3, 0’a dogru hizli durug rampasi anlamina gelir.
OFF3, dusuk etkindir, yani :
0 = Hizli durug rampasi.
1 = Igletim kogulu.
p0852[0...2] BI: Darbe etkinlestir / Darbe etkinlestir
CU240E Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: Darbe etkinlestirme/devre digi birakma sinyalinin kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Sadece P0719 = 0 oldugunda etkindir (Komut/set degeri kaynaginin otomatik segimi).
Standart Telegram segildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p0852[0...2] BI: Darbe etkinlestir / Darbe etkinlestir
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.3
Tanim: Darbe etkinlestirme/devre disi birakma sinyalinin kaynagdini tanimlar.
Bagimhlik: Sadece P0719 = 0 oldugunda etkindir (Komut/set dederi kaynaginin otomatik secimi).
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p0852[0...2] BI: Darbe etkinlestir / Darbe etkinlestir
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.3
Tanim: Darbe etkinlestirme/devre disi birakma sinyalinin kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Sadece P0719 = 0 oldugunda etkindir (Komut/set dederi kaynaginin otomatik segimi).
Standart Telegram segcildiginde (p0700 = 6, p0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p0918 PROFIBUS adresi / PROFIBUS adresi
CU240S DP Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 126 3
Tanim: PROFIBUS adresini tanimlar.
Veri yolu adresini ayarlamanin iki yolu vardir:
1. Kontrol biriminde DIP anahtarlari araciligiyla
2. Kullanici girigli bir deger araciligiyla
Not: Mumkin PROFIBUS ayarlari:
1..125
0, 126, 127’ye izin verilmez
PROFIBUS kullanildiginda asagdidakiler uygulanir:
P0918’de tanimlanan tim PROFIBUS DIP anahtarlar = OFF --> Adres gegerli olur, aksi durumda
DIP anahtar ayari 6ncelikli olur~ ve P0918, DIP anahtar ayarini gésterir.
1-102 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0922
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

PROFIsiiriicii Standart Telegram / Standart Telegram segimi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
1 999 1

PROFIsurtct Standart Telegram seger.

1: Standart Telegram 1

20: Standart Telegram 20
350: Standart Telegram 350
352: Standart Telegram 352
353: Standart Telegram 353
354: Standart Telegram 354
999: Serbest BICO baglantisi

Standart Telegram ayarlamasi sadece PROFIBUS segilirse etkili olur.

Bu parametreyle Standart Telegram tira segilir ve karsilik gelen BICO baglantilari Standart Telegram
sirasinda dondurulur.
P0922’nin Standart Telegram’dan 999’a ayarlanmasiyla BICO baglantilari muhafaza edilir ama BICO
baglantisi serbest bir sekilde degistirilebilir.
Kontrol kelimesi 2 ustiinde sadece Standart Telegram 350 etkili olur.
PROFINET cihazlarinda P0922’nin degistiriimesi PROFINET haberlesmenin sifiranmasina sebep
olabilir.
P0922'nin degistiriimesiyle P0700’daki ayarlara karsilik gelen tim BICO baglantilari da sifirlanir.
Ornek:
P0700 = 4, P0922 = 1, P0840 = 2032.0
P0840 = 722.0 degisikligini yap
Simdi P0922'yi diger Standart Telegram’a getir : P0840 parametresi 2032.0 olarak sifirlanacaktir
(PO700 = 4 yuzinden)
P0922 degistirildiginde asagidaki parametreler degistirilebilir :
» Kontrol kelimesi 1 igin:
P0840, P0844, P0848, P0852, P1140, P1141, P1142, P2104, P1055, P1056, P1113, P1035,
P1036, P0810,
P0820
» Kontrol kelimesi 2 igin:
P1020, P1021, P1022, P1023, P0820, P0821, P2200, P1230, P1501, P2106.
Standart Telegram 20’ye / ‘den gegis (VIK/Namur) :
P0922’nin 20’ye (Telegram 20) getiriimesiyle P2038 otomatik olarak 2’ye getirilir (VIK/Namur).
P0922'nin baska bir degere getiriimesiyle P2038 0’a getirilir (PROFIstrlct Profili).
P0922’nin degistiriimesiyle P2042 (Kimlik numarasi) ASLA etkilenmez.
P2042 manuel olarak degistiriimelidir ve sonrasinda bir giic déngisi yapilmalidir.

p0927
CU240E
CU240S

Tanim:

Ornek:

Bit alani:

Degistirilebilir parametre / Par. degistir

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlegsmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
- - 1111 bin

Parametreleri degistirmek icin kullanilabilecek olan arayuzleri belirler.

Bu parametre, kullanicinin invertérii yetki digi parametre degisikliklerinden basit bir sekilde korunma-
sini saglar.

Agciklamalar: P0927 parametresi sifre korumali degildir.

Varsayilan: Tim bitler ayarlanir:

Varsayilan ayar, parametrelerin herhangi bir arayliz araciligiyla degistiriimesini saglar.

Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP

01 BOP Evet Hayir -

02 RS232 Ustiinde USS Evet Hayir -

03 RS485 Ustiinde USS Evet Hayir -
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p0927 Degistirilebilir parametre / Par. degistir
CuU240S DP Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S PN Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 1111 bin
Tanim: Parametreleri degistirmek icin kullanilabilecek olan arayuzleri belirler.
Bu parametre, kullanicinin invertéri yetki digi parametre degisikliklerinden basit bir sekilde korunma-
sini saglar.
Agiklamalar: P0927 parametresi sifre korumali degildir.
Ornek: Varsayilan: Tum bitler ayarlanir:
Varsayilan ayar, parametrelerin herhangi bir arayliz araciligiyla degistiriimesini saglar.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Bodlgesel ag Evet Hayir -
01 BOP Evet Hayir -
02 RS232 ustinde USS Evet Hayir -
r0944 Toplam mesaj sayisi / Toplam Mes. sayisi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirli: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Mevcut olan toplam mesaj sayisini gosterir.

r0947[0...63]
CU240E
Cu240s
CU240S DP
CU240S PN
Tanim:

Dizin:

Not:

1-104

CO: Son hata kodu / Son hata kodu
P-Grubu: Mesaijlar
Birim: - Hesaplanmis: -

Erigim diizeyi: 2

Hata gegmisini gosterir.

[0] = Son hata baslangici --, hata 1
[1] = Son hata baslangici --, hata 2
[2] = Son hata baslangici --, hata 3
[3] = Son hata baslangici --, hata 4
[4] = Son hata baslangici --, hata 5
[5] = Son hata baslangici --, hata 6
[6] = Son hata baslangici --, hata 7
[7] = Son hata baslangici --, hata 8
[8] = Son hata baslangici -1, hata 1

“Hatalar ve Uyarilar” Bélimune bakin.

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -
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r0947[0...63]
CU240S DP-F
CU240S DP-F

Tanim:
Dizin:

Uyar:

Not:

CO: Son hata kodu / Son hata kodu
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar
Birim: - Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Hata gegmisini gosterir.

[0] = Son hata baslangici --, hata 1
[1] = Son hata baslangici --, hata 2
[2] = Son hata baslangici --, hata 3
[3] = Son hata baslangici --, hata 4
[4] = Son hata baslangici --, hata 5
[5] = Son hata baslangici --, hata 6
[6] = Son hata baslangici --, hata 7
[7] = Son hata baslangici --, hata 8
[8] = Son hata baslangici -1, hata 1

Bu parametrenin bos olmasi diger yandan da sirlcu tarafindan bir hatanin yine de gosterilmesi
mimkinddr. Bunun sebebi gogunlukla sistemde yine de var olan bir GUVENLIK kosuludur. Bu du-
rumda hata bu parametreden silinir ve HAZIR durumuna geri dSnmenin bir anlami kalmaz. Oncelikle
GUVENLIK kosulu sebebini kaldirdiktan sonra siiriicii HAZIR durumuna gegebilir. (GUVENLIK kogu-
lu 6rnegi “glvenlik kosulu etkinlestirildi”).

“Hatalar ve Uyarilar’ Bélumine bakin.

r0948[0...63]
CU240E
CuU240S8

Tanim:

Dizin:

Not:

Hata zamani / Hata zamani
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar
Birim: - Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned32
Veri dizisi: -

Bir hatanin ortaya ciktigini gésteren zaman damgasi.

P2114 (calisma zamani sayaci) veya P2115 (gergek zamanli saat) mimkin zaman damgasi besle-
meleridir.

PROFIsurtcunin Profil 3.1 veya daha yiiksek yapilandirma s6z konusu oldugunda P0969 (sistem
calisma zaman sayaci) kullanilir.

[0] = Son hata baslangici --, hata zamani 1
[1] = Son hata baslangici --, hata zamani 2
[2] = Son hata baslangici --, hata zamani 3
[3] = Son hata baslangici --, hata zamani 4
[4] = Son hata baslangici --, hata zamani 5
[5] = Son hata baslangici --, hata zamani 6
[6] = Son hata baslangici --, hata zamani 7
[7] = Son hata baslangici --, hata zamani 8
[8] = Son hata baslangici -1, hata zamani 1

P2115; Starter, DriveMonitor, vb. araciliiyla gtincellenebilir.

r0948[0...63]
CU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Ornek:

Dizin:

Not:
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Hata zamani / Hata zamani
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar
Birim: - Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned32
Veri dizisi: -

Bir hatanin ortaya ¢iktigini gdsteren zaman damgasi.

P2114 (¢alisma zamani sayaci) veya P2115 (gercek zamanl saat) mimkin zaman damgasi besle-
meleridir.

PROFIsurucunin Profil 3.1 veya daha yiiksek yapilandirma s6z konusu oldugunda P0969 (sistem
¢alisma zaman sayaci) kullanihr.

Bu zaman, bu parametre gergek zamanli olarak giincellenmisse P2115’ten alinir.

Aksi durumda P2114 kullanilir.

P2038, PROFIsdrlci veya Namur olarak ayarlanirsa PO969 kullanilir.

[0] = Son hata baslangici --, hata zamani 1

[1] = Son hata baslangici --, hata zamani 2

[2] = Son hata baslangici --, hata zamani 3

[3] = Son hata baslangici --, hata zamani 4

[4] = Son hata baslangici --, hata zamani 5

[6] = Son hata baslangici --, hata zamani 6

[6] = Son hata baslangici --, hata zamani 7

[7] = Son hata baslangici --, hata zamani 8

[8] = Son hata baslangici -1, hata zamani 1

P2115; Starter, DriveMonitor, vb. araciligiyla giincellenebilir.
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r0949[0...63]

CO: Hata degeri / Hata degeri

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned32

Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Sirtcl hata degerlerini gésterir. Servis amaclidir ve rapor edilen hatanin turiinl gosterir.
Degerler belgelenmez. Hatalarin rapor edildidi kod iginde listelenirler.
Dizin: [0] = Son hata baslangici --, hata degeri 1
[1] = Son hata baslangici --, hata degeri 2
[2] = Son hata baslangici --, hata degeri 3
[3] = Son hata baslangici --, hata degeri 4
[4] = Son hata baslangici --, hata degeri 5
[5] = Son hata baslangici --, hata degeri 6
[6] = Son hata baslangici --, hata degeri 7
[7] = Son hata baslangici --, hata degeri 8
[8] = Son hata baslangici -1, hata degeri 1
p0952 Toplam hata sayisi / Toplam hata
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: P0947 icinde kaydedilen hata sayisini gosterir (son hata kodu).
Bagimhilk: 0 ayari hata gegmisini sifirlar.
(0 ayar1 r0948 parametresini de sifirlar - hata zamani)
r0964[0...6] Donanim yazilimi siiriim verisi / FW siiriim verisi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Donanim yazilimi suriim verisi.
Dizin: [0] = Sirket (Siemens = 42)
[1] = Urtin trd
[2] = Donanim yazilimi strimii
[3] = Donanim yazilimi tarihi (yil)
[4] = Donanim yazilimi tarihi (gtin/ay)
[5] = Surlcl nesnelerinin sayisi
[6] = Donanim yazilimi strimii
r0965 PROFiIsiiriicii Profili / PROFIsiiriici Profili
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PROFIsurtct Profil numarasinin ve suriminin tanimlanmasi
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r0967 Kontrol kelimesi 1 / Kontrol kelimesi 1

Erisim dizeyi: 3

P-Grubu: Haberlesme

Veri tiirii: Unsigned16

Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Kontrol kelimesi 1’i gdsterir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik durma Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkin Evet Hayir -
04 RFG etkin Evet Hayir -
05 RFG baslat Evet Hayir -
06 Set degeri etkin Evet Hayir -
07 Hata onayi Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari  Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi  Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir -

r0968 Durum kelimesi 1 / Durum kelimesi 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: invertériin etkin durum kelimesini (bit formatinda) gésterir ve etkin olan komutlari teshis etmek igin
kullanilabilir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sdaricl hazir Evet Hayir -
01 Sdricu calismaya hazir Evet Hayir -
02 Surtcu gahsiyor Evet Hayir -
03 Sdricu hata etkin Evet Hayir -
04 OFF2 etkin Hayir Evet -
05 OFF3 etkin Hayir Evet -
06 ON durdurma etkin Evet Hayir -
07 Surlicl uyarma etkin Evet Hayir -
08 Sapma set deg@eri / gergek deger Hayir Evet -
09 PZD kontrol Evet Hayir -
10 |f_act| >= P1082 (f_max) Evet Hayir -
11 Uyari: Motor akimi/moment limiti Hayir Evet -
12 Fren agik Evet Hayir -
13 Motor asir yiuklemesi Hayir Evet -
14 Motor dogru caligiyor Evet Hayir -
15 invertdr agin yiiklemesi Hayir Evet -

p0969 Sifirlanabilir sistem ¢alisma zamani sayaci / Sifr sayaci
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 4294967295

Tanim: Sifirlanabilir sistem ¢alisma zamani sayaci.
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p0970
CU240E
CuU2408
CuU240S DP
CU240S PN

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

1-108

Fabrika ayarlarina dén / Fabrika ayarlarina dén

Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 10 0

P0970 = 1, tum parametreleri varsayilan degerlerine déndurdur.

0: Devre disi
1: Parametre sifirama
10: Guvenlik sifirlama

ik olarak PO010 = 30 ayarini yapin (fabrika ayarlari).
Parametreleri varsayilan degerlerine sifirlamadan énce sirictyd durdurun (yani tim darbeleri devre
disi birakin).

Asagidaki parametreler Fabrika ayari sifiramasindan sonra degerlerini muhafaza eder.

* r0039 CO: Eneriji tuketim 6lgimi [kWh]

« P0014 Bellek modu

* P0100 Avrupa / Kuzey Amerika

» P0918 PROFIBUS adresi

* P2010 USS veri haberlesme hizi

» P2011 USS adresi

p0970 parametresini transfer ederken frekans invertéri dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini
kullanir.

Haberlesmeler - hem USS hem de Boélgesel ag araciligiyla - bu hesaplamalarin yapildidi stire boyun-
ca kesilir.

Bu ylzden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:

* Parametre hatasi 30

e Surtcl hatasi 70

e Surtcl hatasi 75

Sdiriicu sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.

Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p0970 Fabrika ayarlarina dén / Fabrika ayarlarina dén
CU240S DP-F Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 10 0
Tanim: P0970 = 1, tum parametreleri varsayilan degerlerine dondurur.
Deger: : Devre disi
1: Parametre sifirlama
10: Givenlik sifirlama
Bagimhilik: ilk olarak PO010 = 30 ayarini yapin (fabrika ayarlari).
Parametreleri varsayilan degerlerine sifirlamadan énce surictyd durdurun (yani tim darbeleri devre
disi birakin).
Not: Asagidaki parametreler Fabrika ayari sifiramasindan sonra degerlerini muhafaza eder.
* r0039 CO: Eneriji tuketim 6lgimi [kWh]
* PO0014 Bellek modu
* P0100 Avrupa / Kuzey Amerika
» P0918 PROFIBUS adresi
* P2010 USS veri haberlesme hizi
» P2011 USS adresi
Guvenlik moduliinde (F-CU) 10 ayar glvenlik parametrelerini varsayilan degerlerine sifirlamak igin
kullanilabilir. Sadece guvenlik parametreleri sifirlanacaktir.
Oncelikle P0010 = 30 segimini yapin ve giivenlik sifresini ayarlayin.
Guvenlik dinamizasyonu dahil glivenlik parametrelerinin sifilanmasi yaklasik 5 saniye sirer.
p0970 parametresini transfer ederken frekans invertéri dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini
kullanir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Bélgesel ag araciliiyla - bu hesaplamalarin yapildidi stire boyunca
kesilir.
Bu yuzden SIMATIC S7 kontroli (boélgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:
* Parametre hatasi 30
e Surticl hatasi 70
e Surticl hatasi 75
Sdirict sistemini devreye almak igin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
p0971 Verilerin RAM’den EEPROM’a transferi / Transf.RAM->EEPROM
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: 1 olarak ayarlandiginda degerleri RAM’den EEPROM’a transfer eder.
Deger: 0: Devre disi
1: Transferi baglat
Not: RAM’deki tum degerler EEPROM’a transfer edilir.
Basaril transferden sonra parametre otomatik olarak 0’a (varsayilan) getirilir.
RAM’den EEPROM’a kayit P0971 araciliiyla saglanir. Transfer basarili olursa haberlesmeler
sifirlanir. Sifilama iglemi sirasinda haberlesmeler kesintiye ugrar. Bu ylzden asagdidaki durumlar mey-
dana gelir:
e PLC (6rnegin SIMATIC S7) Durdur moduna girer
* Yeniden kurulduklarinda starter otomatik olarak haberlesmeleri geri yukler.
*  BOP “mesgul” gdsterir
Transfer islemi bittikten sonra invertér ve PC araglari arasindaki haberlesme (6rnegin STARTER)
veya BOP otomatik olarak yeniden kurulur.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

r0975[0...10]
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim:

Dizin:

DO tanimlamasi / DO taniml.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme
Birim: - Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Suricl nesne tanimlamasi

[0] = Sirket

[1] = Sirlcu nesne tirl

[2] = Donanim yazilimi stirimu

[3] = Donanim yazilimi tarihi (yil)

[4] = Donanim yazilimi tarihi (gtin/ay)

[5] = Profistirticti strlicti nesne sinifi

[6] = Profistirlicti strlicli nesne alt sinifi 1
[7] = Surtcu Nesne Kimligi (DO-ID)

[8] = kullaniimamis

[9] = kullanilmamis

[10] = Donanim yazilimi yolu/diizeltmeler

r0980[0...99] Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi /

Tanim:

Dizin:

Not:

Parametre listesi
Erigim duzeyi: 2
Birim: -

P-Grubu: Haberlesme
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 0 - 99 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99 erisiminde
bagimsiz sonug ‘ErigimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, agagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gosterir

r0981[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

1-110

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 100 - 199 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[6] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99’a erisimde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gd&sterir
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

r0982[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 200 - 299 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek ttiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99 erisiminde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gésterir

r0983[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 300 - 399 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99 erisiminde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gosterir

r0984[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:
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Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 400 - 499 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[6] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99’a erisimde

bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gdésterir
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

r0985[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 500 - 599 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99'a erisimde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gésterir

r0986[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 600 - 699 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99’a erisimde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gosterir

r0987[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

1-112

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlegsmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 700 - 799 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[6] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99’a erisimde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gdésterir
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

r0988[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:

Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 800 - 899 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek ttiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0-99 erisiminde
bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gésterir

r0989[0...99]

Tanim:

Dizin:

Not:
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Kullanilabilir parametre numaralarinin listesi / Parametre listesi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

100 parametre numarasi dizin 900 - 999 igerir.

[0] = Parametre 1
[1] = Parametre 2
[2] = Parametre 3
[3] = Parametre 4
[4] = Parametre 5
[5] = Parametre 6
[6] = Parametre 7
[7] = Parametre 8
[8] = Parametre 9
[9] = Parametre 10

Parametre liste dizisinin bellek tiiketimini azaltan 2 elemani vardir. Her eleman dizin 0 - 99'a erigsimde

bagimsiz sonug ‘ErisimOncesi’ fonksiyonu ile dinamik olarak belirlenir. Son eleman, asagidaki para-
metre dizisinin numarasini kapsar, 0 listenin sonunu gosterir
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1000]0...2] Frekans set degerinin secimi / Frek. ayrnok. segimi

CU240E Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
CU240S Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
0 7 2
Tanim: Frekans set degeri kaynagini secer.

Ana set de@eri en az 6nemli basamak (en sag konum) ile verilir ek set degeriyse en énemli basamak
(en sol konum) ile verilir. Tek basamaklar, ek set dederi olmayan ana set degerlerini ifade eder.

Deger: 0: Ana set degeri yok

1: MOP set degeri

2: Analog set degeri

3: Sabit frekans

4: RS232 ustiinde USS

5: RS485 ustinde USS

7: Analog set degeri 2

10: Ana set degeri + MOP set degeri yok

11: MOP set degeri + MOP set degeri

12: Analog set degeri + MOP set degeri

13: Sabit frekans + MOP set degeri

14: RS232 ustinde USS  + MOP set degeri

15: RS485 ustinde USS  + MOP set degeri

17: Analog set degeri2  + MOP set degeri

20: Ana set deg@eri + Analog set de@eri yok

21: MOP set degeri + Analog set degeri

22: Analog set degeri + Analog set degeri

23: Sabit frekans + Analog set degeri

24: RS232 ustiinde USS  + Analog set degeri
25: RS485 ustinde USS  + Analog set degeri
27: Analog set degeri 2  + Analog set degeri
30: Ana set degeri + Sabit frekans yok

31: MOP set degeri + Sabit frekans

32: Analog set degeri  + Sabit frekans

33: Sabit frekans  + Sabit frekans

34: RS232 Ustinde USS  + Sabit frekans

35: RS485 ustinde USS  + Sabit frekans

37: Analog set degeri 2 + Sabit frekans

40: Ana set degeri + RS232 Ustlinde USS yok
41: MOP set degeri + RS232 Ustunde USS
42: Analog set degeri + RS232 tstlinde USS
43: Sabit frekans ~ + RS232 Ustiinde USS

44: RS232 ustinde USS  + RS232 Ustiinde USS
45: RS485 ustinde USS  + RS232 Ustiinde USS
47: Analog set de@eri2  + RS232 Ustiinde USS
50: Ana set degeri + RS485 Ustlinde USS yok
51: MOP set degeri + RS485 Ustunde USS
52: Analog set degeri + RS485 ustlinde USS
53: Sabit frekans  + RS485 Ustlinde USS

54: RS232 Ustinde USS  + RS485 Ustliinde USS
55: RS485 Ustiinde USS  + RS485 Ustliinde USS
57: Analog setdegeri 2  + RS485 Ustiinde USS
70: Ana set deg@eri + Analog set deg@eri 2 yok

71: MOP set degeri + Analog set degeri 2

72: Analog set degeri  + Analog set degeri 2
73: Sabit frekans + Analog set degeri 2

74: RS232 ustinde USS  + Analog set degeri 2
75: RS485 ustinde USS  + Analog set degeri 2
77: Analog setdegeri 2  + Analog set degeri 2

Dikkat: Bu parametrenin degistiriimesiyle secilen maddedeki tum ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar

asagidaki parametrelerdir: P1070, P1071, P1075, P1076

A\
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1000[0...2]
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Deger:

Dikkat:

A\

Frekans set degerinin secimi / Frek. set degeri. se¢imi

Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
Hizlh komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

Min. Maks Fabrika ayari

0 7 6

Frekans set degeri kaynagini secer.
Ana set de@eri en az 6nemli basamak (en sag konum) ile verilir ek set degeriyse en énemli basamak
(en sol konum) ile verilir. Tek basamaklar, ek set dederi olmayan ana set degerlerini ifade eder.

0 Ana set degeri yok

1 MOP set degeri

2: Analog set degeri

3: Sabit frekans

4: RS232 ustiinde USS

6 Bolgesel ag (Fieldbus)

7: Analog set degeri 2

10: Ana set degeri + MOP set degeri yok

11: MOP set degeri + MOP set degeri

12: Analog set degeri + MOP set degeri

13: Sabit frekans  + MOP set degeri

14: RS232 Ustinde USS  + MOP set degeri
16: Bolgesel ag + MOP set degeri

17: Analog set degeri 2  + MOP set degeri

20: Ana set degeri + Analog set degeri yok

21: MOP set degeri + Analog set degeri

22: Analog set degeri + Analog set degeri
23: Sabit frekans  + Analog set degeri

24: RS232 Ustinde USS  + Analog set degeri
26: Bélgesel ag + Analog set degeri

27: Analog set de@eri 2  + Analog set degeri
30: Ana set degeri  + Sabit frekans yok

31: MOP set degeri  + Sabit frekans

32: Analog set degeri  + Sabit frekans

33: Sabit frekans  + Sabit frekans

34: RS232 Ustinde USS  + Sabit frekans

36: Bélgesel ag + Sabit frekans

37: Analog set degeri 2 + Sabit frekans

40: Ana set de@eri + RS232 Ustunde USS yok
41: MOP set degeri + RS232 lstunde USS
42: Analog set degeri + RS232 tstiinde USS
43: Sabit frekans  + RS232 stlinde USS

44: RS232 Ustinde USS  + RS232 Ustinde USS
46: Bélgesel ag + RS232 Ustiinde USS
47: Analog set degeri2  + RS232 Ustiinde USS
60: Ana set degeri + Bolgesel ag yok

61: MOP set degeri + Bolgesel ag

62: Analog set degeri + Bolgesel ag

63: Sabit frekans  + Bodlgesel ag

64: RS232 Ustinde USS  + Bolgesel ag

66: Bélgesel ag + Bolgesel ag

67: Analog set degeri 2 + Bolgesel ag

70: Ana set degeri + Analog set deg@eri 2 yok

71: MOP set degeri + Analog set degeri 2
72: Analog set de@eri  + Analog set degeri 2
73: Sabit frekans + Analog set degeri 2

74: RS232 Ustinde USS  + Analog set degeri 2
76: Bélgesel ag + Analog set degeri 2
77: Analog setde@eri2  + Analog set degeri 2
Bu parametrenin degistiriimesiyle secilen maddedeki tum ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar
asagidaki parametrelerdir: P1070, P1071, P1075, P1076

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-115
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1001 [0...2] Sabit frekans 1 / Sabit frekans 1
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650,00 [Hz] 650,00 [Hz] 0,00 [Hz]
Tanim: Sabit frekans set degeri 1’i tanimlar.
2 tr sabit frekans vardir:
1. Dogrudan segim (P1016 = 1):
- Bu isletim modunda 1 Sabit Frekans segici (P1020...P1023) 1 sabit frekans seger.
- Birgok girig birlikte etkinse secilen frekanslar toplanir. Ornek olarak: FF1 + FF2 + FF3 + FF4.
2. Ikili kodlu segim (P1016 = 2):
- 16 farkl frekans deg@eri bu ydntem kullanilarak segcilebilir.
- Sabit frekanslar FP3210’a gore segilebilir.
Bagimhilik: Sabit frekans isletimini segin (P1000’i kullanarak).
invertér, dogrudan segim durumunda baglatmak igin ON komutunu gerektirir. Bu yiizden baglatmak
icin r1025 P0840’a baglanmalidir.
Not: Sabit frekanslar, dijital girisler kullanilarak segilebilir.
p1002[0...2] Sabit frekans 2 / Sabit frekans 2
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayan
-650.00 [Hz] 650.00 [HZ] 5.00 [HZ]
Tanim: Sabit frekans set degeri 2’i tanimlar.
Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).
p1003[0...2] Sabit frekans 3 / Sabit frekans 3
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650,00 [Hz] 650.00 [Hz] 10.00 [Hz]
Tanim: Sabit frekans set degeri 3’i tanimlar.
Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).
p1004[0...2] Sabit frekans 4 / Sabit frekans 4
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 15.00 [Hz]
Tanim: Sabit frekans set degeri 4’i tanimlar.
Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).
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p1005[0...2] Sabit frekans 5/ Sabit frekans 5
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 20.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 5’i tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1006[0...2] Sabit frekans 6 / Sabit frekans 6
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [HZ] 25.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 6’i tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1007[0...2] Sabit frekans 7 / Sabit frekans 7
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [HZ] 30.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 7’yi tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1008[0...2] Sabit frekans 8 / Sabit frekans 8
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 35.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 8’i tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1009[0...2] Sabit frekans 9 / Sabit frekans 9
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 40.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 9'u tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).
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p1010[0...2] Sabit frekans 10 / Sabit frekans 10
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 45.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 10’u tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1011[0...2]  Sabit frekans 11 / Sabit frekans 11
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [HZ] 50.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 11’i tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1012[0...2] Sabit frekans 12 / Sabit frekans 12
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [HZ] 55.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 12'yi tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1013[0...2] Sabit frekans 13 / Sabit frekans 13
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 60.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 13’ tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1014[0...2] Sabit frekans 14 / Sabit frekans 14
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-650.00 [Hz] 650.00 [Hz] 65.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 14’ tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).
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p1015[0...2] Sabit frekans 15/ Sabit frekans 15
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
-650,00 [Hz] 650,00 [Hz] 65.00 [Hz]

Tanim: Sabit frekans set degeri 15’ tanimlar.

Not: P1001 parametresine bakin (sabit frekans 1).

p1016[0...2] Sabit frekans modu / FF modu
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 2 1

Tanim: Sabit frekanslar iki farkli modda segilebilir.
P1016 parametresi modu tanimlar.

Deger: 1: Dogrudan segim
2: Ikili segim

Not: Sabit frekans kullanimi agiklamalari igin P1001’e (sabit frekans 1) bakin.

p1020[0...2] BI: Sabit frek. se¢imi Bit 0 / FF se¢. Bit 0
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
- - 722.3

Tanim: Sabit frekans segiminin kékenini tanimlar.

Bagimhlik: Sadece P0701 - PO70x = 99 ise erisilebilir (dijital giris fonksiyonu = BICO)
Standart Telegram 350 ve PROFIBUS secildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.

p1021[0...2] BI: Sabit frek. se¢imi Bit 1/ FF se¢. Bit 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.4

Tanim: Sabit frekans segiminin kékenini tanimlar.

Bagimhlik: Sadece P0701 - PO70x = 99 ise erigilebilir (dijital giris fonksiyonu = BICO)
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p1022[0...2] BI: Sabit frek. se¢imi Bit 2 / FF se¢. Bit 2
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.5
Tanim: Sabit frekans segiminin kékenini tanimlar.
Bagimhilik: Sadece P0701 - P070x = 99 ise erisilebilir (dijital giris fonksiyonu = BICO)
Standart Telegram 350 ve PROFIBUS secildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.
p1023[0...2] BI: Sabit frek. se¢imi Bit 3 / FF se¢. Bit 3
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Sabit frekans segiminin kékenini tanimlar.
Bagimhilik: Sadece P0701 - PO70x = 99 ise erisilebilir (dijital giris fonksiyonu = BICO)
Standart Telegram 350 ve PROFIBUS segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.
p1023[0...2] BI: Sabit frek. segimi Bit 3 / FF se¢. Bit 3
Cu240s Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.6
Tanim: Sabit frekans segiminin kékenini tanimlar.
Bagimhlik: Sadece P0701 - PO70x = 99 ise erisilebilir (dijital giris fonksiyonu = BICO)
Standart Telegram 350 ve PROFIBUS segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.
r1024 CO: Gergek sabit frekans / Ger. FF
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Segcilen sabit frekans toplamini gésterir.
r1025.0 BO: Sabit frekans durumu / FF Durum
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Sabit frekanslarin durumunu gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 FF Durumu Evet Hayir -
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p1031[0...2] MOP modu / MOP modu
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: MOP mod 6&zelligi.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Set degeri bellek etkin Evet Hayir -
01  Gerekli MOP igin iletken durum yok Evet Hayir -
Not: Motorlu gerilim &lgerin isletim modunu tanimlar.
P1040’a bakin (MOP set degeri).
p1032 MOP geri yoniinii durdur / Durdur MOP geri
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 1
Tanim: MOP geri set degeri segimini durdurur..
Deger: 0: Geri yon izinli
1: Geri yon durduruldu
Not: Motor yoni Motorize potansiyometre set degeri kullanilarak degistirilebilir (frekansi dijital giriglerini
veya OP klavye yukari / asagdi (6rnegin BOP) kullanarak artirin / azaltin).
OP’nin “geri tusu” (6rnegin BOP) P1032 ayarlarindan etkilenmez. Motor y6niiniin degismesini tama-
men énlemek igin P1110’u kullanin.
0 ayari, motor yéniinin Motorize potansiyometre set deg@eri kullanilarak degistiriimesini saglar (fre-
kansi artir/azalt).
p1035[0...2] BI: MOP (UP-komutu) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 19.13
Tanim: Motorize potansiyometre set degeri artis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhlik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyari: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 HZ'lik adimlarla degistirilir.
Sinyal 1 saniyeden uzun etkinlestirilirse veri ¢ikisi Ureteci P1047 hiziyla ivmelenir.
p1035]0...2] Bl: MOP (UP-komutu) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.13
Tanim: Motorize potansiyometre set degeri artis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhlik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyar: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 Hz'lik adimlarla
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p1035[0...2] BI: MOP (UP-command) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.13
Tanim: Motorize potansiyometre set degeri artis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyar: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 Hz'lik adimlarla degistirilir. Sinyal 1
saniyeden uzun etkinlestirilirse veri ¢ikisi Ureteci P1047 hiziyla ivmelenir.
p1036[0...2] BIl: MOP (DOWN-command) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU2408 Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 19.14
Tanim: Motorize potansiyometre set degeri azalis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhihk: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyar: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 Hz'lik adimlarla degistirilir. Sinyal 1
saniyeden uzun etkinlestirilirse veri gikisi Ureteci P1047 hiziyla yavaslatilir.
p1036[0...2] BIl: MOP (DOWN-command) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
CuU240S DP Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.14
Tanim: Motorize potansiyometre set degeri azalis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyari: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 Hz'lik adimlarla degistirilir. Sinyal 1
saniyeden uzun etkinlestirilirse veri gikigi Ureteci P1047 hiziyla yavaslatilir.
p1036[0...2] BIl: MOP (DOWN-command) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayar
- - 8890.14
Tanim: Motorize potansiyometre set dederi azalis frekansinin kaynagini tanimlar.
Bagimhlik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
Uyar: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans 0.1 Hz'lik adimlarla degistirilir. Sinyal 1
saniyeden uzun etkinlestirilirse veri ¢ikisi Ureteci P1047 hiziyla yavaslatilir.
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p1040[0...2] MOP set degeri / MOP set degeri
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-650,00 [Hz] 650.00 [Hz] 5,00 [Hz]
Tanim: Motorize potansiyometre kontroliintin set degerini belirler (P1000 = 1).
Bagimhilik: Motorize potansiyometre (P1040) ana set degeri veya ek set dederi olarak segilmelidir (P1000 kulla-
nilarak).
Not: Motorize potansiyometre set dederi ana set degeri veya ek set degeri olarak segilirse geri yén P1032
varsaylilan degeri tarafindan durdurulur (MOP geri yénina durdur).
Geri yonu yeniden etkinlestirmek igin P1032 = 0 ayarlamasini yapin.
‘yukarr’ veya ‘asag!’ tuslarina kisaca basilarak (6rnek: BOP) frekans set degeri 0.1Hz adimlarla
degistirilir. Daha uzun basilirsa hizlandiriimis frekans set degeri degisimi meydana gelir.
Baslangi¢ degeri sadece MOP baslangicinda etkin olur (MOP ¢ikist i¢in). P1031 parametresi baslan-
gic degeri davranisini asagidaki gibi etkiler:
+  P1031=0:
P1040, OFF-durumunda ve ON-durumuna getirildiginde hemen etkin olur, sonraki OFF ve ON
dénglsinden sonra etkin olur.
« P1031=1:
Durdurmadan énceki son MOP cikisi baslangic deg@eri olarak kaydedilir, kaydetme segildigi icin
ON-durumunda P1040 degisir. OFF-durumunda P1040 degistirilebilir.
- P1031=2:
MOP her zaman etkindir, bu yiizden P1040 degisimi sonraki gii¢ déngusiinden veya P1031 0’a
getirildikten sonra etkili olur.
«  P1031=3:
Gug dususinden 6nce son MOP baslangi¢ degeri olarak kaydedilir, ON-komutundan bagimsiz
olarak MOP etkin oldugu icin P1040 sadece P1031 degisiminde etkili olur.
p1041[0...2]  BI: Set degeri otomatik/mantiel MOP se¢imi / Ayarnok. oto/manii
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirti: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Manuelden otomatik moda degistirilecek olan sinyal kaynagini ayarlar.
Mantel modda motorlu gerilim 6lger kullaniliyorsa set degeri iki adet yukari ve asagi sinyaller kullani-
larak degistirilir (6rnegin P1035 ve P1036).
Otomatik mod kullaniliyorsa set degeri konektér girisi araciligiyla birbirine baglanmahdir (P1042).
0 : manuel olarak
1 : otomatik olarak
Uyari: Sunlara bakin: P1035, P1036, P1042
p1042[0...2] CI: MOP otomatik set degeri / MOP otomatik set degeri
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P1041 otomatik modu segilirse motorlu gerilim élgerin set degeri icin sinyal kaynagini ayarlar.
Uyar: Sunlara bakin: P1041
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p1043[0...2] BIl: MOP kabul veri ¢ikigi liretec set degeri / MOP kabul RFG ayarnok
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Motorlu gerilim 6lgerin ayar degerini kabul etmek icin ayar komutunun sinyal kaynagini ayarlar. De-
ger, ayar komutunun bir 0/1 siniri igin etkin olur.
Uyari: Sunlara bakin: P1044
p1044[0...2] CI: MOP veri gikisi lirete¢ set degeri / MOP RFG set degeri
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: MOP icin set de@eri degerinin sinyal kaynagini ayarlar. De@er, ayar komutunun bir 0/1 siniri igin etkin
olur.
Uyari: Sunlara bakin: P1043
r1045 CO: RFG’nin MOP giris frekans / MOP RFG girisi
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: MOP RFG’yi gegmeden 6nce motorlu gerilim 6lger set degerini gosterir.
p1047[0...2] RFG’nin MOP hizlanma rampasi zamani / MOP hizlanma rampasi zamani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 1000.00 [s] 10.00 [s]
Tanim: Dahili MOP veri ¢ikisi fonksiyonu Ureteci igin hizlanma rampasi zamanini ayarlar.
Set degeri sifirdan bu zaman iginde P1082’de tanimlanan sinira kadar degistirilir.
Uyar: Sunlara bakin: P1048, P1082
p1048[0...2] RFG’nin MOP yavaslama rampasi zamani / MOP yavaslama rampasi zamani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 1000.00 [s] 10.00 [s]
Tanim: Dahili MOP veri ¢ikisi fonksiyonu Ureteci igin yavaslama rampasi zamanini ayarlar.
Set degeri sifirdan bu zaman iginde P1082’de tanimlanan sinira kadar degistirilir.
Uyar: Sunlara bakin: P1048, P1082
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r1050 CO: Gergcek MOP Cikis frek. / MOP c¢ik.frek.

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32

Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Motorize potansiyometre set degerinin ¢ikis frekansini gosterir ([Hz]).
p1055[0...2] BI: JOG sag: etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 0
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sag kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik secimi).
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1055[0...2] BI: JOG sagi etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 2090.8
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sag kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik secimi).
Bagimhiik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1055[0...2] BI: JOG sag: etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 8890.8
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sag kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik segimi).
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1056[0...2] BI: JOG sol etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240E Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 0
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sol kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik segimi).
Bagimhlik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
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p1056[0...2] BI: JOG sol etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.9
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sol kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik segimi).
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1056[0...2] BI: JOG sol etkinlestir / JOG etkinlestir ->
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.9
Tanim: P0719 = 0 oldugunda JOG sol kaynagini tanimlar (Komut/set dederi kaynaginin otomatik segimi).
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1057 JOG Etkinlestir / JOG Etkinlestir
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0000 bin 0001 bin 0001 bin
Tanim: JOG Etkinlestir ‘0’ oldugunda Jogging (Hareket) (p1056 ve p1055) devre disi birakilir. ‘1’ ise Jogging
etkinlestirilir.
p1058[0...2] JOG frekansi/ JOG frekansi
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 5,00 [HZ]
Tanim: Jogging, motor hizini kiiglik miktarlarla artirir.
JOG modu, operatérin belli sayida devir saglamasina ve rotoru maniel olarak konumlandirmasina
olanak verir.
OP Ustundeki JOG tuslari motor hizini kontrol etmek icin dijital girislerden birinde kilitsiz bir anahtar
kullanir. JOG tusuna basildiginda P1058 parametresi invertériin calisacagi frekansi belirler.
‘JOG sol' veya ‘JOG sag’ segilirse motor hizi sol veya sag JOG frekansina ~ulasilana kadar artirilir.
Bagimhilik: P1060 ve P1061, yukari ve asagi veri ¢ikisi zamanlarini jogging igin sirasiyla ayarlar.
Yuvarlama zamanlari (P1130 - P1133), yuvarlama tirl (P1134) ve P2167 de JOG veri ¢ikisina etki
edecektir.
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p1059[0...2] JOG frekansi sol / JOG frekansi <-
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,00 [Hz] 650.00 [Hz] 5,00 [Hz]
Tanim: JOG sol segildiginde bu parametre invertériin galisacagdi frekansi belirler.
Bagimhilik: P1060 ve P1061, yukari ve asagi veri ¢cikisi zamanlarini jogging igin sirasiyla ayarlar.
p1060[0...2] JOG hizlanma rampasi zamani / JOG hizlanma rampasi zamani
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,00 [s] 650,00 [s] 10,00 [s]
Tanim: Jog hizlanma rampasi zamanini ayarlar.
Bu, jogging etkinken kullanilan zamandir.
Uyari: Veri ¢ikigl zamanlar asagidaki sekilde kullanilacaktir:
* P1060/P1061 : JOG modu etkin
*  P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin
+  P1060/P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 etkin P1130 - P1133 yuvarlamasi da JOG veri
cikisina uygulanir.
p1061[0...2] JOG yavaslama rampasi zamani / JOG yavaglama rampasi zamani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,00 [s] 650,00 [s] 110,00 [s]
Tanim: Yavaslama rampasi zamanini ayarlar.
Bu, jogging etkinken kullanilan zamandir.
Uyar: Veri ¢ikigi zamanlan asagidaki sekilde kullanilacaktir:
* P1060/P1061 : JOG modu etkin
*  P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin
«  P1060/P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 etkin
p1070[0...2] CI: Ana set degeri / Ana set degeri
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer32
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayar
- - 755[0]
Tanim: Ana set deg@erinin kaynagini tanimlar.
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p1070[0...2] CI: Ana set degeri / Ana set degeri

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirti: U32 / Integer32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN-F
Min Maks Fabrika ayari
- - 2050[1]
Tanim: Ana set deg@erinin kaynagini tanimlar.

p1071[0...2] CI: Ana set degeri 6lgekleme / Ana set degeri 6l¢.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu:Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1

Tanim: Ana set degeri 6lgeklemesinin kaynagini tanimlar.

p1074[0...2] BI: Ek set degerini devre disi birak / Ek ayrnok. devredisibir.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
- - 0

Tanim: Ek set degerini devre disgi birakir

p1075[0...2] CI: Ek set degeri / Ek set degeri

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: Ek set degerinin (ana set degerine eklenecek olan) kaynagini tanimlar.

p1076[0...2] CI: Ek set degeri 6lcekleme / Ek ayrnok. él¢.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: Ek set degerinin (ana set degerine eklenecek olan) élgeklemesinin kaynagini tanimlar.
r1078 CO: Toplam frekans set degeri / Top. frek.ayrnok.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Ana ve ek set degerlerinin toplamini [Hz] cinsinden gosterir.
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r1079

Tanim:

Bagimhilik:

Not:

CO: Secilen frekans set degeri / Seg. frek.ayrnok.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Secilen frekans set degerini gosterir.
Asagidaki frekans set degerleri gosterilir:
* 11078 Toplam frekans set degeri

*  P1058 JOG frekans sag

*  P1059 JOG frekans sol

P1055 (Bl: JOG sag etkinlestir) veya P1056 (Bl: JOG sol etkinlestir) sirasiyla JOG sag veya JOG sol
komut kaynagini tanimlar.

P1055 = 0 ve P1056 = 0 ==> Toplam frekans set degeri segilir.

p1080[0...2]

Tanim:

Not:

Min. frekans / Min. frekans

Erigim dizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizh komut EVET Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650.00 [HZ] 0.00 [HZ]

Motorun frekans set dederinden bagimsiz olarak galisacagi minimum motor frekansini [Hz] ayarlar.
P1080 minimum frekansi Al, MOP, FF, USS gibi tim frekans hedef deder beslemeleri igin 0 Hz'lik
maskeleme frekansini

JOG hedef deger kaynagi (P1091’e benzer sekilde) disinda

ifade eder.

Bdylece frekans bandi +/- P1080, hizlandirma/yavaslatma veri gikiglari araciligiyla en uygun zamanda
calistirihir.

Bu frekans bandinda konumlandirma miamkdin degildir.

Dahasi gergek frekans f_act st Min. frekans P1080’in asilmasi durumu |f_act| > f_min sinyal fonksi-
yonunun gikisidir.

Buradaki deg@er dizisi saat ydoninde ve saat yonunin tersinde gegerlidir.
Belli kosullar altinda (6rnegin veri ¢ikisi, akim sinirlama) motor minimum frekansin altinda galisabilir.
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p1082[0...2]
CU240E
CuU2408

Tanim:

Bagimhilik:

Not:

1-130

Maks. frekans / Maks. frekans

Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0,00 [HZ] 650.00 [Hz] 50.00 [Hz]

Motorun frekans set dederinden bagimsiz olarak galisacagi maksimum motor frekansini [Hz] ayarlar.
Buradaki deg@er dizisi saat yoniinde ve saat yonunin tersinde gecerlidir. Dahasi |f_act| >= P1082
izleme fonksiyonu (r0052 Bit10, asagidaki 6rnege bakin) bu parametreden etkilenir.

|f_act]|
A

p1082

p1082 - p2162 #

>t
[f_act] = p1082 (f_max)
A
r0052 1
Bit 10 >t

P1082’nin maksimum degeri nominal frekansa da baglidir: Maks. P1082 = min(15*P0310, 650 Hz).
Sonug olarak P0310 daha kiiglik bir degere getirilirse P1082 etkilenebilir.

Birbirine bagli olan maksimum frekans ve darbe frekansi. Maksimum frekans darbe frekansini asagi-
daki tabloya gore etkiler.

p1800
2 kHz 4 kHz 6 kHz 8 - 16 kHz

f p1082 | 0-133.3Hz | 0-266.6 Hz 0-400 Hz 0-650 Hz

max

Ornek:

P1082 350 Hz olarak ayarlanirsa en az 6 kHZ'lik bir darbe frekansi gereklidir. P1800 6 kHz'den
kiigukse parametre P1800 = 6 kHz olarak degistirilir.

invertériin maksimum gikis frekansi asagidakilerden biri etkin oldugunda asilabilir:

-p1335# 0 (Kayma dengeleme etkin) :

fmax(p1335) = fmax +fslip,max = p1082 + p1336 . r0330 . p0310
100 100
-p1200 #0 (Ugus yeniden baslatma etkin) :

fmax(p1200) = fmax + 2 « fslip,nom = p 082 + 2 -r0330 . p0310
100
Cikan deger r1084’te gosterilir (cikan maksimum frekans).
Set degeri kaynagini kullanirken
* Analog Girig
« USS
set degeri frekansi gevrimsel olarak sunlar kullanilarak (Hz cinsinden) hesaplanir
e bir ylzde degeri (6rnegin analog giris r0754 igin)
*  bir onaltilik deger (6rnegin USS r2018[1] igin)
» ve referans frekansi P2000.
Ornegin P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz oldugunda ve analog giris P0757 = 0 V, P0758 = % 0,
P0759 = 10 V, P0760 = % 100 olarak ayarlandiginda 50 Hz'lik bir set degeri frekansi analog girisinin
10 V degerinde uygulanir.
Anma frekansinda yeniden uretim sadece maksimum frekans (p1082) motorun anma frekansindan
yuksek oldugunda mumkun olur. Hizli Devreye Alma gergeklestirildiginde P2000 asagidaki sekilde
degistirilir: P2000 = P1082.
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p1082[0...2]
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S PN-F

Tanim:

Ornek:

Bagimhilik:

Not:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

Maks. frekans / Maks. frekans

Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Min Maks
0.00 [HZ] 650.00 [Hz]

Fabrika ayar
50.00 [Hz]

Motorun frekans set dederinden bagimsiz olarak galisacagi maksimum motor frekansini [Hz] ayarlar.
Buradaki deg@er dizisi saat yoniinde ve saat yonunin tersinde gegerlidir. Dahasi |f_act| >= P1082
izleme fonksiyonu (r0052 Bit10, asagidaki 6rnege bakin) bu parametreden etkilenir.

|f_act]|
A
p1082

p1082 - p2162 #

>t
[f_act] = p1082 (f_max)
A
r0052 1
Bit 10 0 >t

P1082’nin maksimum degeri nominal frekansa da baglidir: Maks. P1082 = min(15*P0310, 650 Hz).
Sonug olarak P0310 daha kiguk bir degere getirilirse P1082 etkilenebilir. Birbirine bagli olan maksi-
mum frekans ve darbe frekansi. Maksimum frekans darbe frekansini asagidaki tabloya gore etkiler.

p1800

2 kHz 4 kHz 6 kHz 8- 16 kHz

f p1082 | 0-133.3Hz | 0-266.6 Hz 0-400 Hz 0-650 Hz

max

Ornek:

P1082 350 Hz olarak ayarlanirsa en az 6 kHZ'lik bir darbe frekansi gereklidir. P1800 6 kHz'den
kiigiikse parametre P1800 = 6 kHz olarak degistirilir. invertériin maksimum ¢ikis frekansi agagidaki-
lerden biri etkin oldugunda asilabilir:

-p1335* 0 (Kayma dengeleme etkin) :

fmax(p1335) = fmax +fslip,max = p1082 + p1336 . r0330 . p0310
100 100

-p1200 * 0 (Ugus yeniden baslatma etkin) :

fmax(p1200) = fmax + 2 « fslip,nom = p 082 + 2. r0330 .p0310
100
Cikan deger r1084’te gosterilir (¢ikan maksimum frekans).
Set degeri kaynagini kullanirken
* Analog Girig
« USS
* Bolgesel ag
set degeri frekansi gevrimsel olarak sunlar kullanilarak (Hz cinsinden) hesaplanir
*  bir ylzde degeri (6rnegin analog giris r0754 igin)
*  bir onaltilik deger (6rnegin USS r2018[1] igin)
» ve referans frekansi P2000.
Ornegin P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz oldugunda ve analog giris P0757 = 0 V, P0758 = % 0,
P0759 = 10 V, P0760 = % 100 olarak ayarlandiginda 50 Hz'lik bir set degeri frekansi analog girisinin
10 V degerinde uygulanir.
Anma frekansinda yeniden Uretim sadece maksimum frekans (p1082) motorun anma frekansindan
ylksek oldugunda mumkin olur. Hizli Devreye Alma gergeklestirildiginde P2000 asagidaki sekilde
degistirilir: P2000 = P1082.
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r1084 Cikan maks. frekans / Gikan maks. frek.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Cikan maksimum frekansi gdsterir.
p1300 <20 :
p1800 <= 6 kHz --> r1084 = min(p1082, p1800/15, 650.00)
p1800 >= 8 kHz --> r1084 = min(p1082, 650.00)
p1300 >= 20:
r1084 = min(p1082, 5 * p0310, 200.00)

p1091 [0...2] Atlama frekansi / Atlama frekansi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [HZ] 0,00 [HZ]

Tanim: Mekanik rezonansin etkilerini 6nleyen ve frekanslari +/- P1101 aralijina (atlama frekans bant genisli-
gi) sikistiran atlama frekansi 1'i tanimlar.

Uyari: Sikistirlimis frekans araliginda duragan isletim mimknu degildir; sadece araligin iginden gegilir (veri
cikisi Ustiinde).
Ornegin, P1091 = 10 Hz ve P1101 = 2 Hz oldugunda 10 Hz +/- 2 Hz arasinda sirekli caligmak miim-
kiin olmaz (yani 8 ve 12 Hz arasinda).

Not: P1091 = 0 ise fonksiyon devre digI birakilr.

p1092[0...2] Atlama frekansi 2 / Atlama frekansi 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [HZ] 0,00 [Hz]

Tanim: Mekanik rezonansin etkilerini énleyen ve frekanslari +/- P1101 araligina (atlama frekans bant genisli-
gi) sikistiran atlama frekansi 2'i tanimlar.

Not: P1091’e bakin (atlama frekansi 1).

p1093[0...2] Atlama frekansi 3 / Atlama frekansi 3
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 0,00 [Hz]

Tanim: Mekanik rezonansin etkilerini énleyen ve frekanslari +/- P1101 araligina (atlama frekans bant genisli-
gi) sikistiran atlama frekansi 3’i tanimlar.

Not: P1091’e bakin (atlama frekansi 1).
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p1094[0...2] Atlama frekansi 4 / Atlama frekansi 4
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 0,00 [Hz]
Tanim: Mekanik rezonansin etkilerini 6nleyen ve frekanslari +/- P1101 araliyina (atlama frekans bant genisli-
gi) sikistiran atlama frekansi 4'i tanimlar.
Not: P1091’e bakin (atlama frekansi 1).
p1101[0...2] Atlama frekansi bant genisligi / Atlamafrek. bant genisligi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 10,00 [Hz] 2,00 [Hz]
Tanim: Frekans atlamak icin uygulanacak olan frekans bant genisligini ([Hz] cinsinden) saglar.
Not: P1091’e bakin (atlama frekansi 1).
p1110[0...2] Bl: Neg. frek. set degerini durdur / Neg. ayrnok. durdur
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Bu parametre negatif set degerlerini sikistirir. Bu sayede motor yéniiniin degistiriimesi set degeri
kanalina indirgenir.
Bir minimum frekans (P0180) ve bir negatif set degeri verilirse motor minimum frekansla ilikili bir
pozitif degerle hizlandirilir.
p1113[0...2] Bl: Geri / Geri
CU240E Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: - Veri dizisi: CDS
Min Maks Fabrika ayari
- - 7221
Tanim: P0719 = 0 oldugunda geri komutunun kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik
secimi).
p1113[0...2] BIl: Geri / Geri
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.11
Tanim: P0719 = 0 oldugunda geri komutunun kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik
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p1113[0...2] Bl: Geri / Geri

CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S PN-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.11
Tanim: P0719 = 0 oldugunda geri komutunun kaynagini tanimlar (Komut/set degeri kaynaginin otomatik
secimi).

r1114 Tanim: CO: Dog. ktrl. sonrasi frek. ayrnok. / Ayrnok.<-dog.ktrl.

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Yon degisikliginden sonra set de@eri frekansini gosterir.

r1119 Tanim: CO: RFG o6ncesi frek. set degeri / RFG 6ncesi ayrnok

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Diger fonksiyonlar tarafindan yapilan degisikliklerden sonra veri ¢ikisi fonksiyonu Gretecinin girisinde

frekans set deg@erini gosterir, 6rnek:

*  P1110 Bl: Neg. frek. set degerini durdur,

*  P1091 - P1094 frekans atla,

+ P1080 Min. frekans,

» P1082 Maks. frekans,

Bu deger filtreli (r0020) ve filtresiz (r1119) olabilir.

p1120[0...2] Hizlanma rampasi zamani / Hizlanma rampasi zamani

Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 650.00 [s] 10.00 [s]
Tanim: Motorun duragan durumdan maksimum motor frekansina yuvarlama kullaniimadan (P1082) hizlan-

masi igin gegen sire.
Hizlanma rampasi zamaninin ¢ok kisa olmasi invertériin serbest kalmasina yol agabilir (agiri akim

F0001).
Bagimhihk: Yuvarlama zamanlari (P1130 - P1133) ve yuvarlama tirt (P1134) veri ¢ikisina etki edecektir.
Uyari: Veri ¢ikigi zamanlar asagidaki sekilde kullanilacaktir:

* P1060/P1061 : JOG modu etkin
*  P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin
*  P1060/P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 etkin

Not: Ayarlanmis veri ¢ikisi hizlari olan harici bir frekans set degeri kullanilirsa (6rnegin PLC’den) en
uygun sirlcl performansini saglamanin en iyi yolu P1120 ve P1121’deki veri ¢ikisi zamanlarini
PLC’dekinden biraz daha kisa ayarlamaktir. P1120’de yapilan degisiklikler hemen etkili olacaktir.
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p1121[0...2] Yavaslama rampasi zamani / Yavaglama rampasi zamani
Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,00 [s] 650,00 [s] 10,00 [s]
Tanim: Motorun maksimum motor frekansindan duragan duruma yuvarlama kullaniimadan (P1082) yavasla-
masi igin gegen sure.
Uyar: Yavaslama rampasi zamaninin ¢ok kisa olmasi invertériin serbest kalmasina yol agabilir (asiri akim
F0001 / asiri gerilim FO002).
Veri ¢ikigl zamanlari agagidaki sekilde kullanilacaktir:
* P1060/P1061 : JOG modu etkin
*  P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin
*  P1060/P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 etkin
Not: P1121°de yapilan degisiklikler hemen etkili olacaktir.
p1124[0...2] BI: JOG veri ¢ikisi zamanlarini etkinlestir / JOG veri ¢ikisi etkinlestir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Jog veri ¢ikisi zamanlari (P1060, P1061) ve normal veri ¢ikisi zamanlari (P1120, P1121) arasinda
gecis kaynagini RFG’de oldugu gibi tanimlar.
Bu parametre, sadece normal mod (ON/OFF) icin gecerlidir.
Uyari: P1124, JOG modu segildiginde herhangi bir etki yaratmaz. Bu durumda jog veri gikisi zamanlari
(P1060, P1061)
her zaman kullanilacaktir.
Veri ¢ikigi zamanlan asagidaki sekilde kullanilacaktir:
* P1060/P1061 : JOG modu etkin
*  P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin
P1060/P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 etkin
p1130[0...2] Hizlanma rampasi ilk yuvarlama zamani / Hizlanma rampasi ilk YvrZam.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 40.00 [s] 0.00 [s]
Tanim: Hizlanma rampasi baslangicinda yuvarlama zamanini saniye cinsinden tanimlar.
Uyari: Ani bir yaniti 6nleyerek mekanizmalar Usttindeki zararli etkilere engel oldugu igin yuvarlama zaman-
lari tavsiye edilir.
Yuvarlama zamanlari invertér yanitinin agilmasina/altinda kalinmasina yol agacagi igin analog giris
kullanilirken tavsiye edilmez.
Not: Kisa veya sifir veri ¢ikisi zamani (P1120, P1121 < P1130, P1131, P1132, P1133) ayarlanirsa toplam
hizlanma rampasi zamani (t_up) veya yavaslama rampasi zamani (t_down) P1130’a bagh olmaz.
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p1131[0...2] Hizlanma rampasi son yuvarlama zamani / Hizlanma rampasi son yvrzam.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 40.00 [s] 0.00 [s]

Tanim: Hizlanma rampasinin sonunda yuvarlama zamanini tanimlar.

Uyari: Yuvarlama zamanlari invertdr yanitinin asilmasina/altinda kalinmasina yol agacagi igin analog giris
kullanilirken tavsiye edilmez.

Not: Ani bir yaniti énleyerek mekanizmalar Ustindeki zararl etkilere engel oldugu i¢in yuvarlama zaman-
lari tavsiye edilir.

p1132[0...2] Yavasglama rampasi ilk yuvarlama zamani / Yavaglama rampasi ilk YvrZam.
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 40.00 [s] 0.00 [s]

Tanim: Yavaglama rampasinin sonunda yuvarlama zamanini tanimlar.

Uyari: Yuvarlama zamanlari invertdr yanitinin asilmasina/altinda kalinmasina yol agacagi igin analog giris
kullanilirken tavsiye edilmez.

Not: Ani bir yaniti 6nleyerek mekanizmalar Gsttindeki zararli etkilere engel oldugu igin yuvarlama zaman-
lar tavsiye edilir.

p1133[0...2]  Yavaslama rampasi son yuvarlama zamani / Yavaslama rampasi son YvrZam.
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 40.00 [s] 0.00 [s]

Tanim: Yavaslama rampasinin sonunda yuvarlama zamanini tanimlar.

Uyari: Yuvarlama zamanlari invertdr yanitinin asiimasina/altinda kalinmasina yol agacagi igin analog giris
kullanilirken tavsiye edilmez.

Not: Ani bir yaniti 6nleyerek mekanizmalar Gsttindeki zararli etkilere engel oldugu igin yuvarlama zaman-
lar tavsiye edilir.

p1134[0...2]  Yuvarlama tiirii / Yuvarlama tiiri
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: Hizlandirma ve yavaslatma sirasinda (6rnegin yeni set degeri, OFF1, OFF3, REV) set degeri degisik-
likleri ile etkin olan dizlestirmeyi tanimlar.
Bu dizlestirme islemi motorun veri gikisi artirilirsa veya azaltilirsa ve asagidaki durumlarda uygulanir
« P1134=0,
« P1132>0,P1133>0ve
» set degerine heniiz ulagiimadi.

Deger: 0: Surekli duzlestirme
1: Surekli olmayan duzlestirme

Bagimhilik: Sadece P1130 (Hizlanma rampasi ilk yuvarlama zamani) veya P1131 (Hizlanma rampasi son
yuvarlama zamani) veya P1132 (Yavaslama rampasi ilk yuvarlama zamani) veya P1133 (Yavaslama
rampas! son yuvarlama zamani) > 0 s oldugunda etkili olur.
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p1135[0...2] OFF3 yavaslama rampasi zamani / OFF3 yavaslama rampasi zamani
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 650.00 [s] 5.00 [s]
Tanim: OFF3 komutu igin maksimum frekanstan duragan duruma kadar yavaslama rampasi zamanini tanim-
lar.
P1130 ve P1134’teki ayarlar OFF3 veri gikisI azalis karakteristiginde etkili olmaz.
P1135’in yaklasik %10’luk ilk yavaslama rampasi yuvarlama zamani da kapsanmistir.
Toplam OFF3 yavaslama rampasi zamani igin: t_down,OFF3 = f(p1134) = 1.1 * p1135 * (|f_2| /
p1082)
Not: Bu zaman, VDC_max. seviyesine ulasilirsa asilabilir.
p1140[0...2] BI: RFG etkinlestir / RFG etkinlestir
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: RFG etkinlestirme komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikisi fonksiyon ureteci).
Ikili giris sifira esitse RFG ¢ikisi aninda 0 olarak ayarlanir.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1140[0...2] Bl: RFG etkinlestir / RFG etkinlestir
CuU240S DP Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.4
Tanim: RFG etkinlestirme komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikisi fonksiyon Ureteci).
ikili giris sifira esitse RFG gikisi aninda 0 olarak ayarlanir.
Bagimhilk: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1140[0...2] Bl: RFG etkinlestir / RFG etkinlestir
CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.4
Tanim: RFG etkinlestirme komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri cikis fonksiyonu reteci) ikili giris
sifira esitse RFG c¢ikisi aninda O olarak ayarlanir.
Bagimhlik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
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p1141[0...2] BI: RFG baslat / RFG baslat
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: RFG baslatma komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri gikisi fonksiyon Ureteci).
ikili giris sifira esitse RFG gikisi mevcut degerinde tutulur.
Bagimlilik: Standart Telegram segildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1141[0...2] BI: RFG baslat / RFG baslat
CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.5
Tanim: RFG baslatma komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikisi fonksiyon Ureteci).
ikili giris sifira esitse RFG ¢ikisi mevcut degerinde tutulur.
Bagimhilik: Standart Telegram segildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1141[0...2] BI: RFG baslat / RFG baslat .
CU240S PN Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirti: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.5
Tanim: RFG baslatma komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikisi fonksiyon ureteci).
ikili girig sifira esitse RFG ¢ikigi mevcut degerinde tutulur.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1142[0...2] BI: RFG etkinlestirme set degeri / RFG etkinlestirme ayrnok.
CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1
Tanim: RFG etkinlestirme set degeri komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikigi fonksiyon urete-
ci).
ikili giris sifira esitse RFG girisi sifir olarak ayarlanir ve FRG gikisi sifira indirilir.
Bagimhilik: Standart Telegram segildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p1142[0...2] Bl: RFG etkinlestirme set degeri / RFG etkinlestirme ayrnok.
CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Commands Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.6
Tanim: RFG etkinlestirme set degeri komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri ¢ikisi fonksiyon Urete-
ci).
ikili giris sifira esitse RFG girisi sifir olarak ayarlanir ve FRG ¢ikigl sifira indirilir.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
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p1142[0...2] Bl: RFG etkinlestirme set degeri / RFG etkinlestirme ayrnok.
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 8890.6
Tanim: RFG etkinlestirme set degeri komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: veri gikisi fonksiyon uUrete-
ci).
ikili giris sifira esitse RFG girisi sifir olarak ayarlanir ve FRG ¢ikisl sifira indirilir.
Bagimlilik: Standart Telegram segildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
r1170 CO: RFG sonrasi frekans set degeri / RFG sonrasi ayrnok.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Veri ¢ikig! Uretecinden sonra kapsamli frekans set degerini gosterir.
p1200 Donerken kalkis / Dénerken kalkis
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 6 0
Tanim: invertériin gikis frekansini gergek motor hizi bulunana kadar hizli bir sekilde degistirerek invertori
ddnen bir motorun Ustiinde baslatir. Daha sonra motor normal veri ¢ikis zamanini kullanarak set
degerine kadar caligir.
Deger: 0: Donerken kalkis devre disi
1: Dénerken kalkis her zaman etkin, baslat --> set degeri
2: Dénerken kalkis gu¢ acik, hata, OFF2 ise etkin, baslat --> set degeri
3: Donerken kalkis hata, OFF2 ise etkin, baslat --> set degeri
4: Doénerken kalkis her zaman etkin, sadece --> set degeri
5: Dénerken kalkis gii¢ acik, hata, OFF2 ise etkin, sadece --> set degeri
6: Donerken kalkis hata, OFF2 ise etkin, sadece --> set degeri
Uyari: Donerken kalkis motorun yine de dénebilecegi (6rnegin kisa sebeke kesintisinden sonra) veya yuk ile
surllebilecegi durumlarda kullanilimalidir. Aksi durumda asiri akim durumlari ortaya ¢ikar.
Not: Yiiksek eylemsizlik yiki olan motorlar igin kullanilir. 1 ila 3 ayarlari her iki yonde arama yapar. 4 ila 6
ayarlari sadece set degerinin yoniinde arama yapar.
p1202[0...2] Motor-akimi: Dénerken kalkis / Mot. ak.: Ugusbas.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayar
10 [%] 200 [%] 100 [%]
Tanim: Dénerken kalkis icin arama akimini tanimlar.
Anma motor akimina goére [%] olarak deger (P0305).
Not: Arama akiminin azaltilmasiyla sistem eylemsizligi cok yuksek degilken dénerken kalkisin performan-
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p1203[0...2] Arama hizi: Dénerken kalkig / AramaHizi: Ugusbas.

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
10 [%] 200 [%] 100 [%]
Tanim: Doénen motorla senkronlugu saglamak igin dénerken kalkis sirasinda araciligiyla ¢ikis frekansinin

degistirildigi etkeni (sadece V/f modu) ayarlar.
Bu deger [%] olarak girilir. Arama sirasindaki karsilikli ilk gradyani tanimlar
P1203 parametresi motor frekansini aramak igin gegen zamani etkiler.

Ornek: 50 Hz, 1350 rpm, % 100 bir motorun 600 ms’lik maksimum bir arama zamani saglamasi icin.

Not: .Daha ylksek bir deger daha duz bir gradyan ve dolayisiyla daha uzun bir arama zamani saglar.
Daha dusuk bir deger ters etki saglar.

r1204 Durum kelimesi: Ugus baslangi¢ V/f /| Durum: Ugusbaslat V/f
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: V/f kontrol modu segilirse (P1300 < 20) arama sirasinda kontrol ve izleme igin bit parametresi.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Akim uygulandi Evet Hayir -
01 Akim uygulanamadi Evet Hayir -
02  Gerilim azaltildi Evet Hayir -
03  Egim filtresi baslatildi Evet Hayir -
04 Akim daha dislk esik Evet Hayir -
05  Akim minimum Evet Hayir -
07  Hiz bulunamadi Evet Hayir -
r1205 Durum kelimesi: Dénerken kalkis SLVC / Durum Ugusbaslat SLVC
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gozlemcinin n-adaptasyonu ile saglanan dénerken kalkis durumunun kontroli icin bit parametresi.

Parametre sadece sensérsiiz vektor kontrol (SLVC) segilirse gegerli olur (P1300 = 20, 22).

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Dénusim etkin Evet Hayir -
01 n-adaptasyonu baslat Evet Hayir -
02  Akim uygulaniyor Evet Hayir -
03  n-kontrolér kapali Evet Hayir -
04  Isd-kontrolor agik Evet Hayir -
05 RFG tutma Evet Hayir -
06 n-adaptasyon sifira ayarlandi Evet Hayir -
07 ayriimis Evet Hayir -
08 ayrimis Evet Hayir -
09 ayrimis Evet Hayir -
10 Yon Pozitif Evet Hayir -
11 Arama baslatildi Evet Hayir -
12 Akim uygulanir Evet Hayir -
13 Arama iptal edildi Evet Hayir -
14  Sapma sifir Evet Hayir -
15 n-kontrol6r etkin Evet Hayir -
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p1210 Otomatik yeniden baglatma / Otomatik yeniden baglatma
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 6 1
Tanim: Otomatik yeniden baslatma fonksiyonunu yapilandirir
Deger: 0 Devredisi
1 Gug¢ aclildiktan sonra sifirlamayi baslat, P1211 devre digi
2:  Sebeke karartmasindan sonra yeniden baslat, P1211 devre disi
3:  Sebeke gerilim dustkluglinden veya hatadan sonra yeniden baslat, P1211 etkin
4:  Sebeke gerilim dustkluginden sonra yeniden baslat, P1211 etkin
5:  Sebeke karartmasindan ve hatadan sonra yeniden baslat, P1211 devre digi
6: Sebeke gerilim dustkluiglinden/karartmasindan veya hatadan sonra yeniden baslat, P1211 etkin
Bagimhilik: Otomaitk yeniden baslatma igin bir dijital giris kablo baglantisi araciligiyla sabit ON komutu gereklidir.
Dikkat:
Uyari: P1210 > 2 durumu motorun ON komutunu degistirmeden otomatik olarak yeniden baslamasina
sebep olabilir !
“Sebeke gerilim dusuklugu” BOP (invertore takilmigsa) Ustiindeki ekran kararmadan 6nce gticiin
kesintiye ugradigi ve yeniden uygulandigi durumdur (DC barasinin tam olarak ¢ékmedigi ¢ok kisa bir
sebeke kesintisi).
“Sebeke karartmasi” gi¢ yeniden uygulanmadan 6nce DC barasinin tamamen ¢oktigi uzun bir se-
beke kesintisidir.
“Gecikme Zamani” hata iptal girisimleri arasinda kalan zamandir. Ilk girisimin “Gecikme Zaman1” 1
saniyedir, sonraki her girisimde bu sire iki katina ¢ikar.
“Yeniden Baslatma Girisim Sayisi” P1211’de ayarlanabilir. Bu, invertériin iptal etmeye galisacagi yeni-
den baslatmalarin sayisidir.
Hatalar iptal edildiginde ve 4 saniye boyunca hata durumu ortaya gikmazsa “Yeniden Baslatma Girigimi
Sayis1” P1211’e getirilecektir ve “Gecikme Zamani” 1 saniyeye getirilecektir.
P1210 =0:
Otomatik yeniden baslatma devre disi birakilir.
P1210 =1:
invertér hatalari onaylayacaktir (sifirlayacaktir), baska bir deyisle yeniden uygulandiginda bir hatayi
sifirlayacaktir. Bu, invertérin giici tamamen kapatilmasi gerektigi anlamina gelir, bir gerilim disukligi
yeterli olmaz. Invertér, ON komutu degistirilene kadar galismayacaktir.
P1210 = 2:
invertér, karartmadan sonra giic agikken FO003 hatasini onaylar ve siiriicliyii yeniden baslatir. ON
komutunun dijital giris (DI) araciligiyla kablolanmasi gereklidir.
P1210 =3:
Bu ayarlar s6z konusu oldugunda siiriiciiniin sadece hata durumunda RUN (CALISTIR) durumun-
daysa yeniden baslatiimasi énemlidir (FO003, vb.). invertér hatayi onaylar ve bir karartmadan veya
gerilim disukliginden sonra suriiciyt yeniden baslatir. ON komutunun —dijital giris (DI) aracihgiyla
kablolanmasi gereklidir.
P1210 = 4:
Bu ayarlar s6z konusu oldugunda slricinin sadece hata durumunda RUN (CALISTIR) durumun-
daysa yeniden baslatiimasi énemlidir (FO003). invertér hatayi onaylar ve bir karartmadan veya gerilim
dusuklagunden sonra sirlciyu yeniden baslatir. ON komutunun dijital giris (DI) araciliiyla kablolan-
masi gereklidir.
P1210 = 5:
Invertér, karartmadan sonra gii¢ agikken FO003, vb. hatasini onaylar ve siiriicliyli yeniden baglatir. ON
komutunun dijital giris (DI) araciligiyla kablolanmasi gereklidir.
P1210 = 6:
invertér, karartmadan veya gerilim dusiikligiinden sonra gii¢ acikken hatalari (FO003, vb.) onaylar ve
sUrucuyl yeniden baglatir.
ON komutunun dijital giris (DI) aracilhgiyla kablolanmasi gereklidir. Ayar 6, motorun aninda yeniden
baslatiimasina sebep olur.
Donerken kalkis motorun yine de dénebilecegi (6rnegin kisa sebeke kesintisinden sonra) veya yik ile
surllebilece@i durumlarda kullaniimalidir (P1200).
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p1211 Yeniden baslatma girisimi sayisi / Yeniden baglatma girisimleri

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 10 3
Tanim: Otomatik yeniden baslatma P1210 etkinlestiriimisken invertériin yeniden baslatma girisimlerinin sayi-
sini belirler.
p1215 Fren tutmayi etkinlestir / MHB etkinlestir
CU240E Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Fren tutma fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir.
Motor tutma freni (MHB) durum kelimesi 1 r0052 Bit12 araciliiyla kontrol edilir. Bu sinyal asagidaki-
ler araciliiyla duzenlenir:
»  seri araylzin durum kelimesi (6rnegin USS)
» dijital gikiglar (6rnegin DOO: ==> P0731 = 52.C (r0052 Bit12))
Deger: 0: Motor tutma freni devre disi
1: Motor tutma freni etkin
Dikkat: Sadece sinirli sayida acil fren isletimi icin tasarlandigindan dolayr motor tutma freninin
f calisma freni olarak kullanilmasina izin veriimez.
Not: Sensorsiz vektdr kontrol modunda (P1300 = 20) asagidakiler gegerli olmalidir:
*  Min. Frekans P1080’in degeri sifir olmalidir.
p1215 Fren tutmay etkinlestir / MHB etkinlestir
Cu240s Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Fren tutma fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir.
Motor tutma freni (MHB) durum kelimesi 1 r0052 Bit12 araciligiyla kontrol edilir. Bu sinyal asagidaki-
ler araciligiyla duzenlenir:
» seri araylziin durum kelimesi (6rnegin USS)
« dijital ¢ikislar (6rnegin DOO0: ==> P0731 = 52.C (r0052 Bit12))
Deger: 0: Motor tutma freni devre disi
1: Motor tutma freni etkin
Dikkat: Sadece sinirli sayida acil fren isletimi igin tasarlandigindan dolayi motor tutma freninin ¢alisma freni
it olarak kullaniimasina izin verilmez.
Not: Bir vektdr kontrol modunda (P1300 = 20 veya P1300 = 21) asagidakiler gegerli olmalidir:
e Min. Frekans P1080’in degeri sifir olmahdir.
*  Gecikme hiz kaybi tepkisi > fren tutma zamani (yani P0494 > P1216 ve P0494 > P1217 ) olmali-
dir
» Disari gekilen motor igin gecikme zamani > fren tutma zamani (yani P2178 > P1216 ve P2178 >
P1217 ) olmalidir
Aksi durumda fren uygulandiginda ve darbeler etkinlestirildiginde enkoder kayiplari (FO090) baslatila-
bilir.
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p1216 Tutma freni serbest birakma gecikmesi / MHB serbest birakma gecikmesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [s] 20.0 [s] 1.0 [s]
Tanim: Hizlanma rampasindan énce invertdérin Min. frekans P1080’de ¢alistidi zaman aralidini tanimlar.
p1217 Veri ¢ikis azalmasindan sonra tutma zamani / Tutmazam. <- yavaslama ram-
pasi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0.0 [s] 20.0 [s] 1.0 [s]
Tanim: Durus rampasindan sonra invertdriin minimum frekansta (P1080) galisacagli zamanini tanimlar.
Not: P1217 > P1227 ise P1227 parametresi 6ncelik kazanir.

p1218[0...2] BIl: MHB gegersiz kilma / MHB gecgersiz kilma

P-Grubu: Komutlar

Erisim diizeyi: 3
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Veri tiirii: U32 / Ikili
Veri dizisi: CDS

Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: MHB c¢ikisinin gegersiz kiinmasini saglayarak frenin ayri kontrol altinda agilmasina olanak verir.

p1227[0...2]  Sifir hiz algilama izleme zamani / Sifir hiz zamani

Erigim diizeyi: 2
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

P-Grubu: Set degerleri

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Min Maks Fabrika ayari
0.0 [s] 300,0 [s] 4,0 [s]

Tanim: Duragan tanimlama icin izleme zamanini ayarlar.
OFF1 veya OFF3 ile frenleme yaparken set degeri hizi P2167’nin altina distikten sonra duragan bu
zaman gegtikten sonra tanimlanir. Bundan sonra frenleme sinyali baslatilir ve sistem kapanis zama-
nini bekler ve darbeler iptal edilir.

Not: P1227 = 300.0 : fonksiyonu devre digi birakilr

P1227 = 0,0 : darbeler aninda kilitlenir

P1217 > P1227 ise P1227 parametresi 6ncelik kazanir.
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p1230[0...2] Bl: DC frenlemeyi etkinlestir / DC fre. etkinlestir

CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili

CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

CuU240S DP Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

CU240S DP-F

CU240S PN

CU240S DP-F

PM240
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: DC frenlemeyi harici bir beslemeden uygulanan bir sinyal araciligiyla etkinlestirir.
harici giris sinyali etkinken fonksiyon etkin kalir.
DC frenleme motorun bir DC frenleme akimi uygulayarak hizli bir sekilde durdurulmasini saglar
(uygulanan akim duragan mili de tutar). DC frenleme sinyali uygulandiginda invertor gikis darbeleri
bloke edilir ve DC akimi motorun miknatisligi yeteri kadar gideriimeden uygulanmaz. Bu gecikme
zamani P0347°de ayarlanir (miknatislik giderme zamani).
Bu gecikme zamani ¢ok kisaysa asiri akim baslatilabilir.
DC frenleme seviyesi varsayilan olarak % 100 olarak ayarlanmis olan P1232’de (DC frenleme akimi
- anma motor akimiyla iligkili) ayarlanir.

Bagimhilik: Standart Telegram 350 ve PROFIBUS secildiginde (p0700 = 6, p0922 = 350) parametre degistirile-
mez.

Dikkat: DC frenleme ile motorun kinetik enerjisi motorda 1siya dénustaraldr.
Sdriict bu durumda ¢ok uzun sure kalirsa asiri i1sinabilir !
Senkron bir motor (yani PO300 = 2) kullanilirken DC frenleme mimkin degildir.

p1232[0...2] DC frenleme akimi / DC frenleme akimi

PM240 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [%] 250 [%] 100 [%]

Tanim: Anma motor akimi (P0305) ile iligkili olan DC akim seviyesini [%] olarak tanimlar. DC frenleme asagi-
daki bagimliliklar gézetilerek diizenlenebilir:
*  OFF1/OFF3 ==>P1233’e bakin
* BICO ==>P1230’a bakin

p1233[0...2] DC frenleme siiresi / DC fren. siiresi

PM240 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 250.00 [s] 0.00 [s]

Tanim: DC frenlemenin OFF1 veya OFF3 komutunu takiben etkin oldugu sireyi tanimlar.
Siruci tarafindan bir OFF1 veya OFF3 komutu alindiinda ¢ikis frekansi 0 Hz'ye veri ¢ikisi yapmaya
baslar.
Cikis frekansi P1234’te ayarlanan degere ulastiginda sirici P1233’te ayarlanan sire boyunca bir
P1232 DC frenleme akimi yerlestirir.

Dikkat: DC frenleme ile motorun kinetik enerjisi motorda isiya dénusturaldr.
Sirtcl bu durumda ¢ok uzun sire kalirsa asiri 1sinabilir !

A Senkron bir motor (yani PO300 = 2) kullanilirken DC frenleme mumkin degildir.

Uyar: DC frenleme fonksiyonu bir DC frenleme akimi uygulayarak motorun hizli bir sekilde durmasina
sebep olur.
DC frenleme sinyali uygulandidinda invertor ¢ikis darbeleri bloke edilir ve DC akimi motorun mikna-
tishig yeteri kadar
giderilene kadar DC akimi uygulanmaz (miknatislik giderme zamani motor verilerinden otomatik
olarak hesaplanir).

Not: P1233 =0, DC frenlemenin etkinlestiriimedigini ifade eder.
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p1234[0...2] DC frenleme basglatma frekansi / DC fren. baslatma frek.

PM240 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650.00 [Hz] 650.00 [Hz]
Tanim: DC frenlemenin baslatma frekansini ayarlar.
Sdiricu tarafindan bir OFF1 veya OFF3 komutu alindiginda ¢ikis frekansi 0 Hz'ye veri ¢ikisi yapmaya
baslar.

Cikis frekansi DC frenleme P1234’nin baslatma frekansinda ayarlanan degere ulastiginda siricu
P1233’te ayarlanan siire boyunca bir P1232 DC frenleme akimi yerlestirir.

p1236[0...2] Bilesik frenleme akimi / Bilesik fren. ak.

PM240 Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [%] 250 [%] 0 [%]
Tanim: Bilesik frenlemenin DC-bara gerilimi esidi asildiktan sonra AC dalga bigiminin Uistiine koyulan DC

seviyesini tanimlar.

Deger, anma motor akimina (P0305) gére [%] olarak girilir.

Bilesik frenleme anahtar-agma seviyesi (V_DC,Comp) :

p1254 =0 --> V_DC ise Comp = 1.13 * sqrt(2) * V_mains = 1.13 * sqrt(2) * p0210 aksi durumda
V_DC,Comp =0.98 * r1242

Bilesik Fren, OFF1 veya OFF3 sonrasi DC fren fonksiyonunun yeniden Uretilen frenlemenin (veri
cikisinda etkin frenleme) Ustline bindiriimesidir. Bu sayede kontrolltii motor frekansi ve motora déndu-
rilen minimum eneriji ile frenleme saglanir. Yavaslama rampasi zamani optimizasyonuyla ve bilesik
frenlemeyle ek HW bilesenleri olmadan verimli bir frenleme mimkandur.

Bagimhilik: Bilesik frenleme, sadece DC bara gerilimine baglidir (yukarida verilen esige bakin).
Bu, OFF1, OFF3 ve yeniden Uretilebilen durumda ortaya ¢ikar.
Su durumlarda devre digi kalir:
« DC frenleme etkinken
» Donerken kalkis etkinken
*  Vektér modu (SLVC, VC) secildiginde

Uyari: Bu degerin artirlmasiyla frenleme performansi genellikle iyilestirilir; ama degeri cok yiiksek ayarlar-
saniz asiri akim baslatilabilir.
Etkin dinamik frenlemeyle kullanilirsa bilesik frenleme éncelikli olacaktir.
Etkin Vdc maks kontrolér ile kullanilirsa surticiniin frenleme karsisinda davranisi 6zellikle bilesik
frenlemenin degeri cok yiiksekse kétilesebilir.
Bilesik frenleme sirlicti vektor kontroldeyken ¢alismaz.

Not: P1236 = 0, bilesik frenlemenin etkinlestiriimedigini ifade eder.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-145
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1237

PM240

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Uyar:

1-146

Dinamik frenleme / Dinamik frenleme

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 5 0

Dinamik frenleme, pervane direncinde frenleme enerjisini emer.

Bu parametre, frenleme direncinin (pervane direnci) anma gérev déngistni tanimlar.

Dinamik frenleme, bu fonksiyon etkinlestirildiginde ve DC-bara gerilimi dinamik frenleme anahtar-
acma seviyesini astiginda etkin olur.

Dinamik frenleme anahtar-agma seviyesi (V_DC,Chopper) :

p1254 =0 --> V_DC ise Chopper = 1.13 * sqrt(2) * V_mains = 1.13 * sqrt(2) * p0210 aksi durumda
V_DC,Chopper = 0.98 * r1242

0: Devre disl

1: % 5 gbrev dongisu

2: % 10 gorev donglsu
3: % 20 gorev donglsu
4: % 50 gorev déngustii
5: % 100 goérev dongusu

Dinamik frenleme etkin DC frenleme ve bilesik frenleme ile kullanilirsa DC frenleme ve bilesik frenleme
6ncelikli olur.

DC frenleme

P1237 >0
?

DC frenleme

P1236 >0
?

DC frenleme

P1233>0
?

Etkinlestirilmis DC Etkinlestirilmis bilesik Etkinlestirilmis dinamik

devre disi
frenleme frenleme frenleme $

ik olarak fren termal sinira yaklagilana kadar DC bara seviyesine bagl olarak yiiksek bir gérev dén-
glsiinde galisacaktir.

Bu parametre tarafindan belirlenen gérev déngust daha sonra Ustiine bindirilecektir.

Direng asiri Isinmadan bu seviyede suresiz olarak galisabilecektir.

VDC, act 100 % ‘ Oo\ X
X
AV 5 > o No—+—=—p tChopper, ON m tChOpper
V. A AV = 17.0 V for 380 - 480 V
DC, Chopper
1]
0,
p1237
Gorev -
Gngusy > Alarm
ogea o1, | [ et Ao

A0535 uyarisinin esigi % 95 gérev déngusiinde calisilan 10 saniyeye esdegerdir.
Gorev donglist % 95 gorev donglsinde 12 saniyede galisirken sinirlanir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1240[0...2] Vdc kontrolériiniin yapilandirmasi / Vdc kontrol6rii

PM240 Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 3 1

Tanim: Vdc kontrolértind etkinlestirir / devre disi birakir.

Vdc kontroléru yiksek eylemsizlik sistemlerinde asiri gerilim baslangicini énlemek igin DC bara gerili-
mini dinamik olarak kontrol eder.

Deger: 0: Vdc kontrolér devre disi
1 Vdc-maks kontroléri etkin
2: Kinetik arabellege alma (Vdc-min kontrolér) etkin
3:  Vdc-maks kontrolér ve kinetik arabellege alma (KIB) etkin

Dikkat: P1245 ¢ok fazla artirilirsa buna siriicti normal isletimiyle midahale edilebilir.

Not: * Vdc-maks kontrolor:

Vdc-maks kontrol6r, DC-bara gerilimi (r0026) sinirlar (r1242) iginde tutmak icin yavaslama ram-
pasi zamanlarini otomatik olarak artirir.

*  Vdc-min kontrolér:
DC-bara gerilimi P1245 anahtar-agma seviyesinin altina diserse Vdc-min etkinlestirilir. Daha
sonra motorun kinetik enerjisi DC-bara gerilimini arabellege almak icin kullanilarak strtciiniin
yavaslamasina sebep olur. Suriicti FO003 ile aninda baslatilirsa ilk olarak P1247 dinamik etkenini
artirmaya ¢alisin. FO003 ile baslatiimaya devam ediyorsa P1245 anahtar-agma seviyesini artir-
maya calisin.

r1242 CO: Vdc-maks anahtar-agma seviyesi / Vdc-maks ON sev.

PM240 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: VVdc maks kontrolériiniin anahtar-agma seviyesini gosterir. Su denklem sadece p1254 = 0 ise ge-
cerlidir : r1242 = 1.15 * sqrt(2) * V_mains = 1.15 * sqrt(2) * p0210 aksi durumda r1242 dahili olarak
hesaplanir.

p1243[0...2] Vdc-maks dinamik etkeni / Vdc-maks din. etk.

PM240 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
10 [%] 200 [%] 100 [%]

Tanim: DC bara kontrolérii igin dinamik etkeni [%] olarak tanimlar.

Bagimhik: P1243 = % 100, P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, integral suresi ve diferansiyel za-
mani) kullanildigi anlamina gelir. Aksi durumda bunlar P1243 ile ¢arpilir (Vdc-maks dinamik etkeni).

Not: Vdc kontrolér ayarlamasi motor ve invertdr verilerinden otomaitk olarak hesaplanir.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1245[0...2] Anahtar-agma seviyesi kin. arabellege alma / KIB ON seviyesi
PM240 Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
65 [%] 115 [%] 76 [%]
Tanim: Besleme gerilimi ile iligkili kinetik arabellege alma (KIB) anahtar-agma seviyesini [%] olarak girin
(P0210).
r1246[V] = (p1245[%] / 100) * sqrt(2) * p0210
Uyar: Bu degerin ¢ok fazla artiriimasiyla suriicti normal isletimine miidahale edilebilir.
Not: P1254’tn KIB anahtar-agma seviyesi Ustlinde etkisi yoktur.
r1246[0...2] CO: Anahtar-agma seviyesi kin. arabellege alma / KIB ON seviyesi
PM240 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Tanim: Kinetik arabellege almasinin anahtar-agma seviyesini gésterir (KIB, Vdc Min. kontrolr).
Dc-bara gerilimi r1246’daki degerin altina duserse kinetik arabellege alma etkinlestirilir. Bu, motor
frekansinin Vdc'yi gegerli aralik igcinde tutmak igin azaltilacagi anlamina gelir.
Yeterli rejeneratif enerji mevcut degilse konvertér disik gerilim baslatir.
p1247[0...2] Kinetik arabellege almanin din. etkeni / KIB din. etkeni
PM240 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10 [%] 200 [%] 100 [%]
Tanim: Kinetik arabellege alma icin dinamik etkeni girer (KIB, Vdc-Min. kontrol6r).
P1247 = % 100, P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, integral siiresi ve diferansiyel
zamani) kullanildigr anlamina gelir. Aksi durumda bunlar P1247 ile ¢arpilir (Vdc-min dinamik etkeni).
Not: Vdc kontrolér ayarlamasi motor ve invertdr verilerinden otomaitk olarak hesaplanir.
p1250[0...2] Vdc-kontroldr kazanci / Vdc ktrl. kazanci
PM240 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 10.00 1.00
Tanim: Vdc kontrolér igin kazanci girer.
p1251[0...2] Integral siiresi Vdc-kontrolér / Biit. zaman Vdc ktrl
PM240 Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,1 [ms] 1000,0 [ms] 40,0 [ms]
Tanim: Vdc kontroldr igin bltunleyici zaman sabitini girer.
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Parametrelerin Listesi

p1252[0...2] Diferansiyel zaman Vdc-kontrolér / Dif.zaman Vdc ktrl

PM240 Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [ms] 1000.0 [ms] 1,0 [ms]

Tanim: Vdc kontrolér igin diferansiyel zaman sabitini girer.

p1253[0...2] Vdc-kontrolor ¢ikis sinirlamasi / Vdc ktrl ¢ik. sin.
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_REG
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 00.00 [Hz] 10.00 [Hz]

Tanim: Vdc maks kontroldriin maksimum etkisini sinirlar.

Not: Fabrika ayari invertdr gliciine baghdir.

p1254 Otomatik algilama Vdc anahtar-agma seviyeleri / OtoAlgi Vdc ON sev.

PM240 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 1 1

Tanim: Vdc maks kontrol6r igin anahtar-agma seviyelerinin otomatik algilamasini etkinlestirir/devre disi bira-
kir.

Deger: 0: Devre disi
1: Etkin

p1256[0...2] Kinetik arabellege alma tepkisi / KIB Tepkisi

PM240 Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0

Tanim: Kinetik arabellege alma kontrol&ri igin tepkiyi girer (Vdc-min kontrolér).
Segilen ayarlara bagh olarak P1257’de tanimlanan frekans siniri hizi tutmak ve darbeleri devre disi
birakmak igin kullanilir.
Yeterli yeniden Uretim saglanmazsa suriict duslk gerilim baslatabilir

Deger: 0: Baslatmaya kadar DC-barasi sagla
1: Baslatmaya / durdurmaya kadar DC-barasi sagla
2: Kontrol durdur

Not: P1256 = 0:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

Sebeke geri déndurilene veya surtct dusik gerilimle baslatilana kadar DC-bara gerilimi saglayin.
Frekans, P1257°de saglanan frekans sinirinin tsttinde tutulur. P1256 = 1:

Sebeke geri déndirillene veya surucu dusik gerilimle bagslatilana veya frekans P1257°deki sinirin
altina dustuginde darbeler devre disi kalana kadar DC-bara gerilimini saglayin.

P1256 = 2:

Bu segenek sebeke geri dondigunde bile frekansin veri ¢ikisini duragan duruma getirir.

Sebeke geri dondurilmezse frekans P1257 sinirina kadar vdc-min kontroldr kontrolliniin altina getirilir.
Daha sonra darbeler devre disi birakilir ve dustk gerilim ortaya ¢ikar.

Sebeke geri dondurilirse P1257 sinirina kadar OFF1 etkin olur. Daha sonra darbeler devre digi bi-
rakilr.
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Parametrelerin Listesi

p1257[0...2]
PM240

Tanim:

Kinetik arabellege alma igin frek. siniri / KIB i¢in frek. siniri

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Set degerleri Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 600.00 [Hz] 2.50 [Hz]

P1256'ya bagli olarak kinetik arabellege almanin (KIB) hizi tuttugu veya darbeleri devre disi biraktigi
frekans.

p1300[0...2]
CU240E

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:

Not:

1-150

Kontrol modu / Kontrol modu

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: Unsigned16
Hizhh komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 22 0

Kontrol yéntemini secen parametre.
Motor ile invertér tarafindan saglanan gerilim arasindaki iligkiyi kontrol eder.

Dogrusal karakteristikli V/f

FCC'li VIf

Karesel karakteristikli V/f
Programlanabilir karakteristikli V/f
ayriimig

Tekstil uygulamalari igin V/f

: Tekstil uygulamalari igin FCC'li V/f

19: Bagdimsiz gerilim set degerli V/f kontrol
20: Sensorsiz vektor kontroll

22: Sensorsiz vektdér moment-kontroli

QRO

P0205, P0O500 parametrelerine bakin

P1300 =1 : FCC'li V/f (dalgali akim kontrol)

+ lyilestiriimig verimlilik igin motor dalgalanma akimini saglar.
* FCC segilirse dogrusal V/f dusik frekanslarda etkin olur.
P1300 = 2 : Karesel karakteristikli V/f

«  Santrifuj fanlar / pompalar igin uygun

P1300 = 3 : Programlanabilir karakteristikli V/f

«  Kullanici tanimh karakteristik (P1320’a bakin)

»  Senkron motorlar igin (6rnegin SIEMOSYN motorlarr)
P1300 = 5,6 : Tekstil uygulamalari igin V/f

* Kayma dengelemesi devre disi.

» Imaks kontrolori sadece ¢ikis gerilimini degistirir.

» Imaks kontrolor ¢ikis frekansini etkilemez.

P1300 = 19 : Bagimsiz gerilim set degerli V/f kontrol

Asagidaki tabloda P1300 bagimliliklariyla iligkili olarak degistirilen kontrol parametrelerinin (V/f) bir
genel goriniimiini sunar.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

Parametre ismi Seviye VIf I SLVC I VC
p1300 =

(=]
-
©

20 22)21 (23

p1300[3] |Kontrol modu

p1310[3] |stirekli itme

p1311[3] |Hizlandirma itmesi

p1312[3] Baslatma itmesi

p1316[3] |itme ug frekans:

p1320[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 1
p1321[3] Programlanabilir V/f volt. koord. 1
p1322[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 2
p1323[3] |Programlanabilir V/f volt. koord. 2
p1324[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 3
p1325[3] Programlanabilir V/f volt. koord. 3
p1330[3] |cI: Gerilim set degeri

p1333[3] |FCC igin baslatma frekansi
p1335[3] |Kayma dengelemesi

p1336[3] |co: u/f Kayma sinir

p1338[3] |Rezonans séndirme kazanci V/f

X| X| X| X|X]o©
X| X X| X| X]| =~
X| X X| X[ XN
X| X| X| X| X]o»
X| X X| X| X
X | X X| X]| X

|

|

|

|

X | X X| X[ X| X| X]| X[ X|X|X]w

|
|
|
|
|
|
x
|
|
|
|

|
|
|
|
x
|
|
|
|
|

p1340[3] |imaks frek. kontrolér oran kazanci

p1341[3] |imaks kontrolsr batinleyici zamani
p1345[3] |imaks kontrolér oran kazanci

p1346[3] |imaks gerilim ktrl. butunleyici zaman
p1350[3]

W[ W[ W W] W] W N N W W W W W W W W W NNNN
|
|
|

X | X X| X| X]| X| X]| X
X | X X| X| X| X| X]| X| X
X | X X| X| X]| X| X]| X
X | X X| X| X]| X| X]| X
X| X X| X| X
X| X| X| X| X
X| X| X| X| X

|

|

|

|

Gerilim yumusak baslangici

Sensorsiiz vektor kontroli (SLVC, P1300 = 20,22):

SLVC, asagidaki uygulama turleri igin mikemmel performans saglayabilir:

* Yiksek moment performansi gerektiren uygulamalar

» Darbe yUklemesine hizli yanit gerektiren uygulamalar

» 0 Hz'den gegerken moment tutmasini gerektiren uygulamalar

* Cok hassas hiz tutmasi gerektiren uygulamalar

* Motor disa cekme korumasi gerektiren uygulamalar

Sinirlamalar:

SLVC, kullanilan motor modelinin hassasiyetine ve invertér tarafindan yapilan dlglimlere baglidir.

Bu ytzden SLVC’nin kullaniminda belli sinirlamalar vardir:

» f_max = min(200 Hz, 5 * p0310) (Maks. frekans)

* (1/4)<=(p0305/r0207) <= (r0209 / r0207) (anma motor akiminin anma invertér akimina orani)

» senkron motor yok

Onerilen devreye alma yollari:

SLVC kontrolu altinda dogru isletim igin motorun isim plakasinin (P0304 - P0310) dogru bir sekilde girilmesi ve
motor veri tanimlamasinin (P1900) soguk bir motorda gergeklestiriimesi zorunludur.

Varsayilan deger olan 20°C’den kayda deger ¢6lglide farkliysa motor ortam sicakliginin P0625’e dogru bir sekilde
girilmesi de gereklidir.

Bu, hizli devreye alma tamamlandiktan sonra (P3900) ve motor veri tanimlama &l¢iimleri yapilmadan énce ger-
ceklestiriimelidir.

Optimizasyon:

Asagidaki parametreler kullanici tarafindan performansi iyilestirmek igin ayarlanabilir.

+ P0003 =3

» P0342: Toplam / motor eylemsizlik orani

Sensorsiz Vektér Kontrolt (SLVC):

* P1470: P kazanci (SLVC)

* P1472: | terim (SLVC)

* P1610: Surekli moment itmesi (SLVC, agik déngu itme)

» P1750: Motor modelinin kontrol kelimesi
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Parametrelerin Listesi

Asagidaki tabloda P1300 bagimhliklariyla iligkili olarak degistirilen kontrol parametrelerinin (SLVC) bir
genel gérinimanu sunar.

ParNo. Parametre ismi Seviye A\ | SLVC | ve

P1400[3] | Hiz kontroltintin yapilandiriimasi
P1442[3] | Gergek hiz igin filtre zamani
P1452[3] | Gergek hiz filtre zamani (SLVC)
P1460[3] | Kazang hiz kontrolort

P1462[3] | Buttinleyici zaman hiz kontrolérii
P1470[3] | Kazang hiz kontrolérii (SLVC)
P1472[3] | Butunleyici zaman n-ktrl. (SLVC)
P1477[3] | Bl: n-ktrl toplayicisini ayarlar.

I
1
1
1
1
1
I
1
1
x
1

|
1
1
1
1
1
1
1
1
x
1

P1478[3] | Cl: n-ktrl toplayici degerini ayarlar.

P1488[3] | Dusus giris kaynagi

P1489[3] | Dusus olgekleme

P1492[3] | Dusus etkinlestir

P1496([3] | Olcekleme hizlandirma 6n kontrolii

1
1
1
1
1
1
1
X Ix x> |x|x|x]|x
1
X Ix |Ix|x|x|x
1

P1499[3] | Olcekleme hizlandirma moment kontroli

1
1
1
1
1
|
1
x

x

P1500[3] | Moment set degerinin segimi
P1501[3] | Bl: Moment kontroliine geg
P1503[3] | Cl: Moment set degeri
P1511[3] | Cl: Ek moment set degeri
P1520[3] | CO: Ust moment siniri
P1521[3] | CO: Alt moment siniri

P1522[3] | CI: Ust moment siniri

P1523[3] | Cl: Alt moment siniri

P1525[3] | Olgekleme diisiik moment siniri

I
1
I
I
I
I
1
x

x

P1530[3] | Motor gli¢ sinirlamasi

I
I
I
I
I
1
1
X Ix Ix x |x |x|x|x

P1531[3] | Yeniden tretilen gli¢ sinirlamasi
P1570[3] | CO: Sabit deger dalgalanma set degeri
P1574[3] | Dinamik gerilim bosluk payi

P1580[3] | Verimlilik optimizasyonu

P1582[3] | Dalgalanma set degeri igin zamani diizlestir

XX X I Ix Ix |Ix |Ix|x|x|x|x]|x|x]|x]|x

X Px Ix Ix Ix Ix Ix |Ix|x|x|x]|x]|x

P1596[3] | Bitiinleyici zaman alani zayiflatma kontrolérii
P1610[3] | Strekli moment itmesi (SLVC)

P1611[3] | Hizlandirma moment itmesi (SLVC)
P1740 Salinim séndirme kazanci

P1750[3] | Motor modelinin kontrol kelimesi
P1755[3] | Baslatma-frekansi motor modeli (SLVC)
P1756[3] | Hyst.-frekansi motor modeli (SLVC)
P1758[3] | Besleme-ileri-moduna gegis T(suresi)

P1759[3] | n-adaptasyonun yerlestiriimesi icin gegen T(stire)
P1764[3] | n-adaptasyon Kp’si (SLVC)

P1780[3] | Rs/Rr-adaptasyon kontrol kelimesi

P0400[3] | Enkoder tlruni seg

P0408[3] | Devir basina enkoder darbesi

P0491[3] | Hiz sinyal kaybina tepki

P0492[3] | izin verilen hiz farki

P0494[3] | Gecikme hiz kaybi tepkisi

XPEX IX X X IX |IX |IXIXIXPIXPIXIx Ix |Ix |x|x|x|x|x<]|x<|x<]|x]|x]|x]|x

I
1
I
I
|
|
I
XX < x xxx|x|x|x|x|x|x|x

I
I
I
I
|
|
I
x
x
I
I

NININININ|IOIRIRIWIO|WIW W ININIRWIWRINIINININIO]IW]WININ]IOIW]WINIOWIWIWIW]W]IW]WININININIWIWW
I
|
I
I
I
I
I

I

I

1

I

I

I

1

I

I
X X Ix |x|x
X Ix |Ix|x|x
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Parametrelerin Listesi

p1300[0...2]
CuU2408
CuU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Deger:

Bagimhlik:

Dikkat:

AN

Not:

Kontrol modu / Kontrol modu

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 23 0

Kontrol yéntemini segcen parametre.
Motor ile invertér tarafindan saglanan gerilim arasindaki iligkiyi kontrol eder.

0 Dogrusal karakteristikli V/f

1 FCC'li VIf

2: Karesel karakteristikli V/f

3: Programlanabilir karakteristikli V/f
4: ayriimisg

5 Tekstil uygulamalari igin V/f

6 Tekstil uygulamalari igin FCC'li V/f

19: Bagdimsiz gerilim set degerli V/f kontrol
20: Sensorsliz vektor kontrol

21: Sensorll vektor kontrol

22: Sensorsiiz vektér moment-kontroli
23: Sensorli vektér moment kontroll

P0205, P0500 parametrelerine bakin

Enkoder geri beslemeli (VC) Vektor Kontroliiniin devreye alirken surtict ilk olarak V/f modu (P1300’e
bakin) i¢in yapilandiriimalidir.

Sdricuyd gahstirin ve su konularda ortak olmasi gereken r0061 ve r0021’i karsilastirin

e isaretve

« genlik (sadece kuguk ylzdeli bir sapmayla).

Ancak her iki kriter de yerine getirilirse P1300’U degistirin ve VC segin (P1300 = 21 veya 23).
P0400 = 1 (tek kanalli enkoder) sadece tek yonli isletime olanak verir.

Her iki yonde isletim gerekirse 2 kanalli (A ve B) bir enkoder baglayin ve ayar 2'yi segin.
Daha fazla bilgi igin enkoder modiiliiniin Isletim Talimatlarina bakin.

P1300 =1 : FCC'li V/f (dalgali akim kontrol)

+ lyilestirilmis verimlilik igin motor dalgalanma akimini saglar.
* FCC segilirse dogrusal V/f dusik frekanslarda etkin olur.
P1300 = 2 : Karesel karakteristikli V/f

«  Santrifiij fanlar / pompalar igin uygun

P1300 = 3 : Programlanabilir karakteristikli V/f

»  Kullanici tanimh karakteristik (P1320’a bakin)

»  Senkron motorlar igin (6rnegin SIEMOSYN motorlarr)
P1300 = 5,6 : Tekstil uygulamalari igin V/f

» Kayma dengelemesi devre disl.

* Imaks kontrol6ri sadece ¢ikis gerilimini degistirir.

* Imaks kontrol6r ¢ikis frekansini etkilemez.

P1300 = 19 : Bagimsiz gerilim set degerli V/f kontrol

Asagidaki tabloda P1300 bagimliliklariyla iliskili olarak degistirilen kontrol parametrelerinin (V/f) bir
genel goérinimdiini sunar.
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Parametrelerin Listesi

ParNo. Parametre ismi Seviye I Vif I SLVC I vC

p1300[3] | Kontrol modu
p1310[3] | Surekli itme
p1311[3] | Hizlandirma itmesi

p1312[3] | Baslatma itmesi

X|IX|X|>|X|o
X|X|X|X|X|o

p1316[3] | itme ug frekansi

p1320[3] | Programlanabilir V/f frek. koord. 1
p1321[3] | Programlanabilir V/f volt, koord. 1
p1322[3] | Programlanabilir V/f frek. koord. 2
p1323[3] | Programlanabilir V/f volt, koord. 2
p1324[3] | Programlanabilir V/f frek. koord. 3
p1325[3] | Programlanabilir V/f volt, koord. 3
p1330[3] | Cl: Gerilim set degeri

p1333[3] | FCC i¢in baslatma frekansi
p1335[3] | Kayma dengelemesi

p1336[3] | CO: U/f Kayma siniri

p1338[3] | Rezonans séndiirme kazanci V/f

XXX X XXX X|X|X]|Xx

x

p1340[3] | Imaks frek. kontroldr oran kazanci

p1341[3] | Imaks kontrolér butlinleyici zamani

p1345[3] | Imaks kontrol6r oran kazanci

p1346[3] | Imaks gerilim ktrl. bttinleyici zaman

WIW| W PP IPININIWIWIWIWIWIWIWIWIWININININ
'
'
'

XUIX|IX|X|X|X|X|x]|"
XX XX |X|X|X]|<]|Xx
XIX|IX|X|X|X|x<|<]|"'
XX XX |X|X|X]|<]|"
XX |X|X]|X*x

XX |X|X]|X*x

XXX | XX

p1350[3] | Gerilim yumusak baslangici

Sensérsuz vektor kontroli (SLVC, P1300 = 20,22) ve vektor kontroli (VC, P1300 = 21,23):

SLVC, asagidaki uygulama turleri i¢in mikemmel performans saglayabilir:

* Yiksek moment performansi gerektiren uygulamalar

» Darbe yuklemesine hizli yanit gerektiren uygulamalar

* 0 Hz'den gecerken moment tutmasini gerektiren uygulamalar

* Cok hassas hiz tutmasi gerektiren uygulamalar

» Motor disa gekme korumasi gerektiren uygulamalar

Sinirlamalar:

SLVC /VC, kullanilan motor modelinin hassasiyetine ve invertér tarafindan yapilan dlgiimlere

baglidir.

Bu yuzden SLVC / VC’nin kullaniminda belli sinirlamalar vardir:

« f_max = min(200 Hz, 5 * p0310) (Maks. frekans)

* (1/4)<=(p0305/r0207) <= (r0209 / r0207) (anma motor akiminin anma invertdr akimina orani)

» senkron motor yok

Onerilen devreye alma yollari:

SLVC / VC kontrolu altinda dogru isletim igin motorun isim plakasinin (P0304 - P0310) dogru bir sekilde
girilmesi ve motor veri tanimlamasinin (P1900) soduk bir motorda gergeklestiriimesi zorunludur.
Varsayilan deger olan 20°C’den kayda deger dl¢lde farkliysa motor ortam sicakliginin P0625’e dogru bir
sekilde girilmesi de gereklidir.

Bu, hizli devreye alma tamamlandiktan sonra (P3900) ve motor veri tanimlama 6lgtimleri yapilmadan 6nce
gerceklestiriimelidir.

Optimizasyon:

Asagidaki parametreler kullanici tarafindan performansi iyilestirmek igin ayarlanabilir.

+ P0003 =3

» P0342: Toplam / motor eylemsizlik orani

Sensorsiiz Vektor Kontrolt (SLVC):

* P1470: P kazanci (SLVC)

* P1472: | terim (SLVC)

» P1610: Surekli moment itmesi (SLVC, agik déngu itme)

» P1750: Motor modelinin kontrol kelimesi
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

Vektdr Kontroll (VC):

. P1460: P kazanci

. P1462: | terim

Asagidaki tabloda P1300 bagimliliklariyla iligkili olarak degistirilen kontrol parametrelerinin (SLVC, VC) bir
genel gérinimanu sunar.

ParNo. Parametre ismi Seviye Vif | SLvC | vC
P1300 =
0O1112|3]|5 6 |19 |20 22 |21 23

P1400[3] Hiz kontroltiniin yapilandiriimasi 3 X -
P1442[3] | Gergek hiz igin filtre zamani 3 -
P1452[3] | Gergek hiz filtre zamani (SLVC) 3 - 1-1-01-1- - - X - - -
P1460[3] Kazang hiz kontroloru 2 -
P1462[3] Buttinleyici zaman hiz kontrolori 2 X -
P1470[3] | Kazang hiz kontrolérti (SLVC) 2 - -1 1- - - - X - - -
P1472[3] Buttinleyici zaman n-ktrl. (SLVC) 2 - 1-1-01-1- - - X - - -
P1477[3] | Bl: n-ktrl toplayicisini ayarlar. 3 - -1 1- - - - X - X -
P1478[3] | Cl: n-ktrl toplayici degerini ayarlar. 3 - l1-1-01-1- - - X - X -
P1488[3] | Dusus giris kaynagi 3 - -1 1- - - - X - X -
P1489[3] Dusts olgekleme 3 - l1-1-01-1- - - X - X -
P1492[3] | Dusus etkinlestir 3 - l-1- - - - - X - X -
P1496[3] | Olgekleme hizlandirma én kontrolii 3 - 1-1-01-1- - - X - X -
P1499[3] | Olgekleme hizlandirma moment kontrolii 3 - -1 -1- - - - - X - -
P1500[3] | Moment set degerinin segimi 2 X X X X
P1501[3] | Bl: Moment kontroliine geg 3 X X X X
P1503[3] | Cl: Moment set degeri 3 X - X
P1511[3] | ClI: Ek moment set degeri 3 X X X X
P1520[3] | CO: Ust moment siniri 2 X X X X
P1521[3] | CO: Alt moment siniri 2 X X X X
P1522[3] | CI: Ust moment siniri 3 X X X X
P1523[3] | CI: Alt moment siniri 3 X X X X
P1525[3] | Olgekleme diisilk moment siniri 3 X X X X
P1530[3] | Motor gu¢ sinirlamasi 2 X X X X
P1531[3] | Yeniden uretilen gu¢ sinirlamasi 2 X X X X
P1570[3] | CO: Sabit deger dalgalanma set degeri 2 X X X X
P1574[3] | Dinamik gerilim bosluk payi 3 X X X X
P1580[3] | Verimlilik optimizasyonu 2 X X X X
P1582[3] Dalgalanma set degeri icin zamani duzlestir 3 X X X X
P1596[3] | Butunleyici zaman alani zayiflatma kontrol6ri 3 X X X X
P1610[3] Surekli moment itmesi (SLVC) 2 X X - -
P1611[3] | Hizlandirma moment itmesi (SLVC) 2 X X - -
P1740 Salinim séndiirme kazanci 3 X X - -
P1750[3] | Motor modelinin kontrol kelimesi 3 X X X X
P1755[3] | Baslatma-frekansi motor modeli (SLVC) 3 X X - -
P1756[3] | Hyst.-frekansi motor modeli (SLVC) 3 X X - -
P1758[3] | Besleme-ileri-moduna gegis T(stiresi) 3 X X - -
P1759[3] | n-adaptasyonun yerlestirilmesi icin gecen T(slre) 3 X X - -
P1764[3] | n-adaptasyon Kp’si (SLVC) 3 X X - -
P1780[3] | Rs/Rr-adaptasyon kontrol kelimesi 3 X X - -

P0400[3] Enkoder tiirtinii seg 2 X X
P0408[3] Devir bagina enkoder darbesi 2 X X
P0491[3] Hiz sinyal kaybina tepki 2 X X
P0492[3] Izin verilen hiz farki 2 X X
P0494[3] | Gecikme hiz kaybi tepkisi 2 X X
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Parametrelerin Listesi

p1310[0...2]

Tanim:

Bagimhilik:

Not:

Sirekli itme / Surekli itme

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]

Hem dogrusal hem de karesel V/f egrileri igin uygulanabilir olan PO305 (anma motor akimi) ile iligkili
olan itme seviyesini tanimlar.

Dustk cikis frekanslarinda gikis gerilimi dalgalanma seviyesini sabit tutmak icin disuk kalir. Fakat
cikis gerilimi agagidakiler icin cok dusik olabilir:

*  Asenkron Motorun miknatislanmasi

e yukun tutulmasi

» sistemdeki asma kayiplari.

invertér ¢ikis gerilimi kayiplarin dengelenmesi, 0 Hz'de yiiklerin tutulmasi veya miknatishgin saglan-
masi icin P1310 aracihigiyla artirilabilir.

Sifir frekansindaki itmenin volt cinsinden genligi asagidaki sekilde tanimlanir:

V_ConBoost,100 = p0305 * p0350 * (p1310/100)

P1310 surekli itmesi vektoér isletimi sirasinda etki vermez.

itme seviyelerinin artiriimasiyla motor isisi artirilir (6zellikle duragan durumda).

P0640’da ayar (motor asiri yiklenme etkeni [%]) itmeyi sinirlar:

sum(V_Boost) / (p0305 * p0350) <= p1310 /100

Sdirekli itme (P1310) diger itme parametreleriyle (hizlandirma itmesi P1311 ve baslatma itme P1312)
birlikte kullanildiginda itme degerleri birlestirilir. Fakat dncelikler bu parametrelere asagidaki sekilde
atanir:

P1310> P1311 > P1312

Toplam itme asagdidaki denkleme gére sinirlanir:

sum(V_Boost) <=3 *R_S *|_Mot = 3 * p0305 * p0350

p1311[0...2]

Tanim:

Bagimhilik:

Not:

1-156

Hizlandirma itmesi / Hizlandirma itmesi

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]

Pozitif bir set degeri degisikligini takip eden P0305 (anma motor akimi) ile iliskili itmeyi [%] olarak
uygular ve set degerine ulasilinca geri diser.

P1311 sadece veri ¢ikisl sirasinda uUretilecegi icin hizlandirma ve yavaslama sirasinda ek moment
icin kullanihr.

Sadece ON komutu sonrasinda dizenlenen ilk hizlandirmada etkin olan P1312 parametresinin
tersine P1311 parametresi diizenlendiginde bir hizlandirma ve yavaslatma sirasinda her zaman etkin
olur.

Sifir frekansindaki itmenin volt cinsinden genligi asagidaki sekilde tanimlanir:

V_AccBoost,100 = p0305 * p0350 * (p1311 /100)

P1311 hizlandirma itmesi vektor isletimi sirasinda etki vermez.

P1310 parametresine bakin.
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Parametrelerin Listesi

p1312[0...2] Baslatma itmesi/ Baglatma itmesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]

Tanim: Bir ON komutundan sonra etkin V/f egrisine (dogrusal veya karesel) (P0305 (anma motor akimi) ile
iligkili olarak
[%] olarak) sabit bir dogrusal ofset uygular ve asagidaki durumlara kadar etkindir:
1.veri ¢ikisi sirasiyla ilk defa set degerine ulasana kadar
2.set degeri mevcut veri ¢ikisindan daha disuk bir noktaya getirilene kadar
Bu, yuksek eylemsizlikli baslatma yukleriyle kullanilabilir. Baglatma itmesinin (P1312) ¢cok yiksek
ayarlanmasi invertdriin akimi sinirlamasina sebep olarak ¢ikis frekansini sirasiyla set degeri frekan-
sinin altinda tutar.
Sifir frekansindaki itmenin volt cinsinden genligi asagidaki sekilde tanimlanir:
V_StartBoost,100 = p0305 * p0350 * (p1312 /100)

Bagimhilik: P1312 baglatma itmesi vektér isletimi sirasinda etki vermez.

Not: P1310 parametresine bakin.

M315 CO: Toplam itme gerilimi / Toplam itme V
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gerilim itmesinin toplam degerini (volt cinsinden) gésterir.

r1316[0...2]  itme ucu frekansi / itme ucu frek.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_REG
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [% 100.0 [%] 20.0 [%]

Tanim: Programlanmis itmenin degerinin % 50’sine ulastigi noktayi tanimlar. Bu deger, P0310 (anma motor
frekansi) ile iligkili olarak [%] olarak ifade edilir. Varsayilan frekans asagidaki sekilde tanimlanir:
V_Boost,min =2 * (3 + (153 / sqrt(P_Motor))

Not: Uzman kullanici, egrinin seklini degistirmek (6rnegin belirli bir frekansta momenti artirmak) igin bu
degeri degistirebilir.
Varsayilan deg@er invertor tiriine ve dereceleme verilerine baghdir.
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p1320[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 1 / VIf frek. koord. 1

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650.00 [Hz] 0.00 [Hz]

Agiklama: V/f karakteristigini tanimlamak igin V/f koordinatlarinin (P1320/1321 ila P1324/1325) birinci noktasi-

nin frekansini ayarlar.
Bu parametre ciftleri momenti dogru frekansta tutmak icin kullanilabilir ve senkron motorlarla kullanig-
hdir.

Bagimhilik: Parametreyi ayarlamak icin P1300 = 3 (programlanabilir karakteristikli V/f) segin.
P1311 ve P1312’'de tanimlanan hizlandirma itmesi ve baglatma itmesi programlanabilir karakteristikli
V/f'ye uygulanir.

Not: Dogrusal aradederleme bagimsiz veri noktalari arasinda uygulanir.
Programlanabilir karakteristikli V/f (P1300 = 3) 3 adet programlanabilir noktaya ve 2 adet programla-
namaz noktaya sahiptir.
2 adet programlanamaz nokta sunlardir:
* 0 Hz'de sirekli itme P1310
*  Anma motor frekansi P0310’da anma motor gerilimi P0304

p1321[0...2] Programlanabilir V/f volt. koord. 1 / VIf volt. koord. 1

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [V] 3000.0 [V] 0.00 [V]

Agiklama P1320’ye (programlanabilir V/f frek. koord. 1) bakin.

p1322[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 2 / V/f frek. koord. 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [HZ] 650.00 [Hz] 0.00 [HZ]

Tanim: P1320’ye (programlanabilir V/f frek. koord. 1) bakin.

p1322[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 2 / V/f frek. koord. 2

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [V] 3000.0 [V] 0.00 [V]

Aciklama P1320’ye (programlanabilir V/f frek. koord. 1) bakin.

p1324[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 3 / V/f frek. koord. 3

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650.00 [Hz] 0.00 [Hz]

Tanim: P1320’ye (programlanabilir V/f frek. koord. 1) bakin.
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p1325[0...2] Programlanabilir V/f volt. koord. 3 / V/f volt. koord. 3

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks.
0.00 [V] 3000.0 [V]
Agiklama P1320’ye (programlanabilir V/f frek. koord. 1) bakin.

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayari
0.00 [V]

p1330[0...2] CI: Gerilim set degeri / Gerilim ayrnok.

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirli: U32 / FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 - -

Agiklama Bagdimsiz V/f kontroli igin gerilim set degerinin kaynaginin segimi icin BICO parametresi (P1300 =
19).

p1333[0...2] FCC icin baslatma frekansi / FCC igin baslatma frek.

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.0 [%] 100.0 [%] 10.0 [%]

Agiklama : FCC’nin (dalgalanma akim kontrolii) anma motor frekansinin (P0310) [%]'’si olarak etkinlestirildidi

baslatma frekansini tanimlar.

Uyar: Bu deger ¢ok distiikse sistem dengesiz olabilir.

p1334[0...2] Kayma dengeleme aktivasyon araligi / Kayma d. akt. araligi

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
1.0 [%] 20.0 [%] 6.0 [%]

Aciklama Kayma dengelemesi igin frekans aktivasyon araligini ayarlamak igin. P1334’Gn ylizde degeri motor

anma frekansi P0310’a karsilik gelir.
Ust esik her zaman P1334’(in % 4 (istiinde kalir.

Kayma dengelemesinin araligi :

fout
% N
A
P1335 i
[ _ fout i fset
. - > l : : B>
P1334 P1334+4% 100% N P1334 P1334+4% N
Bagimhilik: Kayma dengelemesi (P1335) etkin.
Not: P1335 parametresine bakin.

Kayma dengelemesinin baslatma frekansi P1334 * P0310’dir.
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p1335[0...2] Kayma dengelemesi / Kayma dengelemesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 600.0 [%] 0.0 [%]

Tanim: Parametre, motor hizinin motor yikiinden bagimsiz olarak sabit tutulmasi igin invertér ¢ikis frekansi-
ni dinamik olarak ayarlar.

V/f-kontrol modunda motor frekansi kayma frekansindan dolayi her zaman invertér ¢ikis frekansin-
dan dusuk olacaktir. Verilen bir ¢ikis frekansi igin motor frekansi yik arttikca dusecektir. Bu durum

enduksiyon motorlarinda tipik oldugu Uizere kayma dengelemesi kullanilarak dengelenebilir. P1335,
kayma dengelemesini etkinlestirmek ve ince ayar yapmak igin kullanilabilir.

Bagimhilik: Kazang ayarlamasi gergek motor hizinin ince ayarini etkinlestirir (P1460’a bakin - kazang hiz kontro-
1a).

Uyari: Uygulanan kayma dengelemesi deg@eri (P1335 tarafindan élgtlen) asagidaki denkleme gére sinirlan-
dirihr:
f_Slip_comp,max = r0330 * (p1336 /100)

Not: P1335 = %0 :

Kayma dengelemesi devre disi.

P1335 = %50-%70:

Soguk motorda tam kayma dengelemesi (kismi yUk).
P1335 = % 100 (sicak stator igin standart ayar):
Sicak motorda tam kayma dengelemesi (tam yuk).

p1336[0...2] Kayma siniri /Kayma siniri
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 [%] 600 [%] 250 [%]

Tanim: Frekans set degerine eklenen r0330 (anma motor kaymasi) ile iligkili olarak [%)] cinsinden dengeleme
kayma siniri.

Bagimhilik: Kayma dengelemesi (P1335) etkin.

r1337 CO: VIf kayma frekansi / V/f kayma frek.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek dengelenmis motor kaymasini [%)] olarak gosterir.
f_slip [Hz] = M337 [%] * P2000 /100

Bagimhhk: Kayma dengelemesi (P1335) etkin.

p1338[0...2] Rezonans séndiirme kazanci V/f/ Rez.sd6nd. kazanci V/f
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0.00 10.00 0.00

Tanim: V/ficin rezonans séndirme kazancini tanimlar.

Etkin akimin di/dt degeri P1338 tarafindan dlgeklenir. di/dt artarsa rezonans séndlirme devresi inver-
tor ¢ikis frekansini azaltir.

Not: Rezonans devresi ylkslz isletim sirasinda genellikle ortaya ¢ikan etkin akimin salinimlarini sén-
dardr. V/f modunda (P1300’e bakin) rezonans séndirme devresi anma motor frekansinin (P0310)
yaklasik % 6’s1 ila % 80’i arasinda etkindir. P1338’in degerinin ¢ok yiksek olmasi dengesizlige sebep
olur (ileri kontrol etkisi).
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p1340[0...2] Imaks kontrolér oran kazanci / Imaks Ktrl oran kazanci

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 0.499 0.000

Tanim: |_max kontrolériiniin oransal kazanci.

Cikis akimi maksimum motor akimini (r0067) asarsa Imaks kontrol6r invertér akimini azaltir.
Dogrusal V/f, parabolik V/f, FCC ve programlanabilir V/f modlarinda |_max kontrolérii hem frekans
kontrolérint (P1340 ve P1341 parametrelerine bakin) hem de gerilim kontrolérint (P1345 ve P1346
parametrelerine bakin) kullanir.

Frekans kontroloru invertér ¢ikis frekansini (nominal kayma frekansinin en az iki katina kadar) sinirla-
yarak akimi azaltmaya caligir.

Bu islem asiri akim durumunu basarili bir sekilde ortadan kaldiramazsa invertdr ¢ikis gerilimi I_max
gerilim kontroldri kullanilarak azaltilir.

Asirt akim durumu basarili bir sekilde ortadan kaldirildiginda frekans sinirlama P1120’de ayarlanan
hizlanma rampasi zamani kullanilarak ortada kaldirilr.

Tekstil icin dogrusal V/f, tekstil icin FCC veya harici V/f modlarinda sadece |_max gerilim kontrol&ru
akimi azaltmak igin kullanilir (P1345 ve P1346 parametrelerine bakin).

Not: |_max kontrol6ri frekans kontrolérd butiinleyici zamani P1341’i sifira getirerek devre disi birakilabilir.
Bu sayede hem frekans hem de gerilim kontrolérleri devre disi birakilir.
Devre disi birakildiginda I_max kontrolériiniin akimi azaltmak igin bir girisimde bulunmayacagini
ama asiri akim uyarilarinin yine de Uretilecegini ve strticiniin asirt akim veya asiri yikleme durumla-
rinda baslayacagini géz éniine alin.

p1341[0...2] Imaks kontrolér biitiinleme zamani / Imaks Ktrl biit. zamani

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0[s] 50.000 [s] 0.300 [s]

Tanim: |_max kontrol6riintin bitlinleyici zaman sabiti.

*  P1341 =0 :1_max kontrol6r devre digi
*  P1340 =0 ve P1341 > 0 : frekans kontrolor iyilestiriimis butunleyici
*  P1340 > 0 ve P1341 > 0 : frekans kontrolér normal Pl kontroli

Not: Daha fazla bilgi igin P1340 parametresine bakin.
Fabrika ayan invertor gliciine baghdir.

r1343 CO: Imaks kontrolor frek. ¢ikisi / Imaks Ktrl Fgikis

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Etkin frekans sinirlamasini gésterir.

Bagimhihk: |_max kontrolér ¢alismiyorsa parametre normal olarak Maks. frekans P1082’yi gésterir.

r1344 CO: Imaks kontrolér volt. ¢ikisi / Imaks Ktrl Vgikis

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: |_max kontrol6rtin invertdr ¢ikis gerilimini azaltacagdi miktari gosterir.
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p1345[0...2] Imaks gerilim Ktrl. oran kazanci / Imaks volt oran kazanci
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0.000 5.499 0.250

Acgiklama : Cikis akimi (r0068) maksimum akimi (r0067) asarsa frekans invertori ¢ikis geriliminin azaltiimasiyla
dinamik olarak kontrol edilir. Bu parametre, bu kontrolériin oransal kazancini ayarlar.

Not: Daha fazla bilgi igin P1340 parametresine bakin.
Fabrika ayari invertor giiciine baghdir.

p1346][0... 2]]imaks voltak Ktrl. biitiinleyici zaman / Imaks volt. biit. zamani
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0.000 [s] 50.000 [s] 0.300 [s]

Agiklama: |_max gerilim kontroldriinuin butlinleyici zaman sabiti.
*  P1341 =0 :1_max kontrol6r devre digI
*  P1345=0ve P1346 > 0 : |_max gerilim kontroloru iyilestirilmis bitlnleyici
*  P1345> 0 ve P1346 > 0 : |_max gerilim kontrolér normal P| kontrolu

Not: Daha fazla bilgi igin P1340 parametresine bakin. Fabrika ayari invertor giiciine baghdir.

p1350[0... 2]]Gerilim yumusak baslangi¢ / Gerilim yumusak baslangi¢

Aciklama

Deger::

Not:

1-162

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 1 0

Gerilimin miknatislanma zamani (ON) boyunca diizgiin bir sekilde olusturulup olusturulmayacagini
veya sadece itme gerilimine (OFF) atlayip atlamayacagini ayarlar.

0: OFF
1: ON

Bu parametrenin ayarlari avantaj ve dezavantajlari beraberinde getirir:

» P1350 = 0: OFF (itme gerilimine atla) Avantaj: dalgalanma hizh bir sekilde olusturulur Dezavan-
taj: motor yerinden oynayabilir

»  P1350 = 1: ON (duz gerilim olusturma) Avantaj: motorun yerinden oynama egilimi az Dezavantaj:
dalgalanmanin olusturulmasi daha uzun stirer
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SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1400[0...2] Hiz kontroliiniin yapilandiriimasi / n-ktrl. yap.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 0001 bin
Tanim: Hiz kontrolinun yapilandiriimasi
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Otomatik Kp adaptasyonu Evet Hayir -
01 Butunleyici donma (SLVC) Evet Hayir -
Not: P1400 Bit01 = 1:
Hiz kontrol6riiniin otomatik kazang adaptasyonu (P1460 yan. P1470) etkinlestirilir. Zayiflatma alanin-
da kazang dalgalanmaya bagh olarak azaltilr.
P1400 Bit01 = 1:
Hiz kontrol&riiniin toplayicisi Sensorsiiz Vektor Kontroli (SLVC) segilirse ve kontrol kapali devreden
aclk devre isletimine gegirilirse dondurulur.
Avantaji:
Kayma dengelemesinin tam miktari hesaplanir ve ylk altindaki motor icin agik devre fonksiyonuna
uygulanir.
M407.0...15  CO/BO: Motor kontroliiniin 2 durumu / Durum 2 Kirl
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Motor kontroliiniin durumunu (bit formatinda) gdsterir ve invertér durumunu teshis etmek igin kullani-
labilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00  V/f kontroll etkin Evet Hayir -
01 SLVC etkin Evet Hayir -
02 Moment kontroli etkin Evet Hayir -
05 I-deng. hiz kontrolini durdur Evet Hayir -
06 I-deng. hiz kontrolérint ayarla Evet Hayir -
08  Ust moment siniri etkin Evet Hayir -
09 Alt moment siniri etkin Evet Hayir -
10 Ddusus etkin Evet Hayir -
15 DDS degisikligi etkin Evet Hayir -
Not: P0052’ye bakin (CO/BO: Durum kelimesi 1)
M438 CO: Kontrolére frek. set degeri / Frek. ayrnok. ktl
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Hiz kontrol6riiniin set degerini gosterir.
p1442[0...2] Ger. hiz igin filtre zamani / Filtre zamani n_ger.
CU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CuU240S DP-F Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
2 [ms] 32000 [ms] 2 [ms]
Tanim: Hiz kontroldriiniin gergek hizini diizlestirmek igin PT1 filtresinin zaman sabitini ayarlar.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

1-163

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

r1445 CO: Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Hiz kontroldr girisindeki filtrelenmis gergek hizi gosterir.
p1452[0...2] Gergek hiz filtre zamani (SLVC) / Ger. hiz filt. SLVC
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
2 [ms] 32000 [ms] 2 [ms]
Tanim: isletim modu SLVC’de (sensérsiiz vektdr kontrolli) hiz kontrolériiniin hiz sapmasini filtrelemek igin
PT1 filtresinin zaman sabitini ayarlar.
p1460[0...2] Kazang hiz kontrolérii / n-ktrl kazanci
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: U,T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
CU240S PN
CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
0.0 2000.0 3.0
Tanim: Hiz kontrolériiniin kazancini girer.
p1462[0...2] Biitiinleyici zaman hiz kontrol6rii / n-ktrl Tn
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CU240S DP-F Degistirilebilir: U,T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
CU240S PN
CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
25 [ms] 32001 [ms] 400 [ms]
Tanim: Hiz kontrol6rintin bitunleyici zamanini girer.
p1470[0...2] Kazang hiz kontrolérii (SLVC) / n-ktrl kazanci (SLVC)
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min. Maks. Fabrika ayari
0.0 2000.0 3.0
Tanim: Sensdrsiiz vektor kontroll (SLVC) igin hiz kontrolériiniin kazancini girer.
p1472[0...2] Biitiinleyici zaman n-ktrl. (SLVC) / n-ktrl. Tn SLVC
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min. Maks. Fabrika ayari
25 [ms] 32001 [ms] 400 [ms]
Tanim: Sensorsiz vektor kontroli (SLVC) | igin hiz kontrolériiniin butunleyici zamanini girer.
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p1477[0...2]

Tanim:

Bl: n-ktrl toplayicisini ayarla / Toplayiciyi ayarla

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

0 - -

Toplayici ayarinin etkinlestiriimesi icin komut kaynagini seger.

p1478[0...2]

Cl: n-ktrl toplayici degerini ayarla / Top. degerini ayarla

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / FloatingPoint32

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 - -

Tanim: Hiz kontroldriinuin butinleyici kismi igin kaynagi seger.

Uyar: Doénerken kalkisindan sonra higbir fonksiyon calismaz.

Not: P1482 (hiz kontrolérinin butlnleyici bileseni) baglanirsa ve ayar komutu baglanmazsa (P1477=0)
darbenin etkinlestiriimesiyle kontrolériin buttinleyici bileseni darbe durdurulmadan 6nce son dedere
bir defa ayarlanir.

r1482 CO: n-ktrl biitiinleyici ¢ikisi / n-ktrl biit. cikisi
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Hiz kontrol&r girisinin butlnleyici kismini gdsterir.

p1488[0...2] Diusus giris kaynagi / Dusus giris kaynagi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 3 0

Tanim: Disus giris sinyalinin kaynagini seger.

Mekanik olarak baglanan motorlarda her bir motora dizgiin yik dagihminin uygulanmasi ¢ok énemli-

dir. Yik paylagimi disis fonksiyonunu her iki invertérde etkinlestirerek gerceklestirilebilir.

1. Dusus her bir invertérde bir frekans set degeri olarak uygulanabilir. Diislis kaymayr moment set
degerinin frekans set degerine negatif geri bildirimi araciliiyla artirir. Sabit durumda diizgiin bir
yuk dagilimi kayma karakteristikleri ayniysa gergeklestirilebilir.

-P1488 >0
-P1489>0
-P1492 =1

2. Dusus bir set deg@eri veya bir invertor grubu icin sinirlama olarak gérev gérebilir (yani ana-
yardimcl invertorler). Ana-yedek invertor tekniginin kullaniimasiyla butiin uygulama iginde diizgun
bir yuk dagilimi saglanir. Bu, daha sonra ana invertériin ve bagh tim yedek invertérlerin hizini
kontrol eden ana invertdr Ustinde moment set degerinin (r1490) ayarlanmasiyla gergeklestirilir.
-P1488>0
-P1489>0
-P1492=0

Deger: 0 Dusus girisi devre disi
1 Moment set degeri
2 Hiz kontrolér ¢ikisi
3 Hiz kontroldr butinleyici ¢ikisi

Bagimhlik: Dusus 6lgekleme (P1489) dususun etkin olmasi igin > 0 olmalidir.
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p1489[0...2] Diislis 6lcekleme / Diislis 6lgcekleme
Erisim dizeyi: 3
Hizlh komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

Min
0.00

Tanim: Tam yukte birim basina disen disus miktarini [%] olarak tanimlar.

Not: Deger olarak 0 girilirse disis uygulanmaz.
Fabrika ayari invertor giiciine baghdir.

P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol

Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayari
0.05

r1490 CO: Diisiis frekansi / Dusiis frek.
Erigim duzeyi: 3

Birim: [Hz]

Tanim: Dusus fonksiyonunun gikis sinyalini gosterir.
Dusts hesaplamasinin bu sonucu hiz kontrol6r set degerinden cikarilir.

P-Grubu: Kapali gevrim kontrol
Hesaplanmis: -

Veri tiirti: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

p1492[0...2] BI: Diisiisii etkinlestir / Diislisii etkinlestir
Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol

Hizli komut HAYIR

Degistirilebilir: U, T

Min
0

Tanim: Dustst etkinlestirir.

Bagimhihk: Sadece dusls 6lgekleme P1489 > 0 ise etkilidir.

Hesaplanmis: -

Veri tiirti: U32 / ikili
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayari

p1496[0...2] Olgekleme hizlandirma 6n kontrolii / Ol¢. hiz. dnktrl.

CU240E Erigim diizeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

Min
0.0 [%]

Tanim: Hizlandirmanin élgeklemesini [%] olarak girer.

P-Grubu: Kapali gevrim kontrol

Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayan
0.0 [%]

Hiz kontrol devresi icin set degeri degisikliklerine verilen yanit 6n kontrol fonksiyonu (P1496) kullani-

larak iyilestirilebilir.

On kontrol, kiitle eylemsizligi P0341 ile carpilan diferansiyel frekans set degerinden elde edilir; daha

sonra P0342 akim kontrol6riine moment set degeri olarak verilir.

Filtre (SLVC: P1452) dogru sekilde uygulanirsa elde edilen hiz kontrol6rii sadece dizeltilen degiske-

nin degerdeki kiiglik bir sapmanin kontrol edilmesi igin gereklidir.

Not: P1496 = 0: ==> On kontrol devre digi
P1496 >0: ==> On kontrol etkin
P1496 = 100: ==> On kontrol icin standart ayar
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p1496[0...2] Olgekleme hizlandirma 6n kontrolii / Olg. hiz. 6nktrl.
Cu240S Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CU240S PN Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 400.0 [%] 0.0 [%]
Tanim: Hizlandirmanin &lgeklemesini [%] olarak girer.
Hiz kontrol devresi icin set degeri degisikliklerine verilen yanit 6n kontrol fonksiyonu (P1496) kullani-
larak iyilestirilebilir.
On kontrol, kiitle eylemsizligi P0341 ile carpilan diferansiyel frekans set degerinden elde edilir; daha
sonra P0342 akim kontrol6riine moment set degeri olarak verilir.
Filtre (VC: P1442, SLVC: P1452) dogru sekilde uygulanirsa elde edilen hiz kontrol6rii sadece dizelti-
len degdiskenin degerdeki kugik bir sapmanin kontrol edilmesi igin gereklidir.
Not: P1496 = 0: ==> On kontrol devre digl
P1496 >0: ==> On kontrol etkin
P1496 = 100: ==> On kontrol i¢in standart ayar
p1496[0...2] Olgekleme hizlandirma 6n kontrolii / Olg. hiz. 6nktrl.
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 400.0 [%] 0.0 [%]
Tanim: Hizlandirmanin élgeklemesini [%)] olarak girer.
Not: Hiz kontrol devresi icin set degeri degisikliklerine verilen yanit 6n kontrol fonksiyonu (P1496) kullani-
larak iyilestirilebilir.
On kontrol, kiitle eylemsizligi P0341 ile carpilan diferansiyel frekans set degerinden elde edilir; daha
sonra P0342 akim kontrol6riine moment set degeri olarak verilir.
Filtre (VC: P1442, SLVC: P1452) dogru sekilde uygulanirsa elde edilen hiz kontrol6ri sadece dizelti-
len degiskenin degerdeki kiiclik bir sapmanin kontrol edilmesi igin gereklidir.
P1496 = 0: ==> On kontrol devre dig!
P1496 >0: ==> On kontrol etkin
P1496 = 100: ==> On kontrol igin standart ayar
p1499[0...2] Olgekleme hizlandirma moment kontrolii / Olg. hiz. moment Ktrl
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 400.0 [%] 100.0 [%]
Tanim: Dusuk frekanslarda sensérsiiz moment kontroll (SLVC) igin hizlandirma élgeklemesini [%] olarak
girer.
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p1500[0...2]
CU240E
CuU2408

Tanim:

Deger:

Dikkat:

A\

1-168

Moment set degerinin se¢cimi / Moment ayrnok. se¢imi

Erisim dizeyi: 2
Hizli komut EVET
Degistirilebilir: C(1), T

Min
0

Etkin: HAYIR
Hesaplanmis:-

Maks
77

Moment set degeri kaynagini secer.
Ana set de@eri en az 6nemli basamak (en sag konum) ile verilir ek set degeriyse en énemli basamak
(en sol konum) ile verilir. Tek basamaklar, ek set dederi olmayan ana set degerlerini ifade eder.

Ana set degeri yok

Analog set degeri

RS232 Ustiinde USS

RS485 Ustiinde USS

Analog set degeri 2

Ana set degeri + Analog set degeri yok

Analog set degeri + Analog set degeri
RS232 Ustinde USS  + Analog set degeri
RS485 Ustinde USS  + Analog set degeri
Analog setde@eri2  + Analog set degeri
Ana set dederi + RS232 Ustiinde USS yok
Analog set degeri + RS232 tstinde USS
RS232 Ustiinde USS  + RS232 istiinde USS
RS485 Ustiinde USS  + RS232 istiinde USS
Analog set degeri2  + RS232 Ustiinde USS
Ana set degeri + RS485 Ustinde USS yok
Analog set degeri + RS485 Ustiinde USS
RS232 Ustiinde USS  + RS485 Ustinde USS
RS485 Ustiinde USS  + RS485 istiinde USS
Analog set degeri2  + RS485 Ustiinde USS
Ana set de@eri + Analog set deg@eri 2 yok
Analog set dederi  + Analog set degeri 2
RS232 Ustinde USS  + Analog set degeri 2
RS485 Ustinde USS ~ + Analog set degeri 2
Analog set degeri2  + Analog set degeri 2

P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayari
0

Bu parametrenin degistiriimesiyle secilen maddedeki tim ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar
asagidaki parametrelerdir:
P1503, P1511
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p1500[0...2] Moment set degerinin se¢imi / Moment ayrnok. secimi

CuU240S DP Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

CU240S PN Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

CU240S PN-F
Min Maks Fabrika ayari
0 7 0

Tanim: Moment set degeri kaynagini secer.

Ana set de@eri en az 6nemli basamak (en sag konum) ile verilir ek set degeriyse en 6nemli basamak
(en sol konum) ile verilir. Tek basamaklar, ek set dederi olmayan ana set degerlerini ifade eder.

Deger: 0 Ana set degeri yok
2: Analog set degeri
4: RS232 Ustiinde USS
6: Bélgesel ag
7 Analog set degeri 2
20: Ana set degeri + Analog set degeri yok
22:  Analog set degeri + Analog set degeri
24: RS232 ustinde USS  + Analog set degeri
26: Bolgesel ag + Analog set degeri
27:  Analog setdegeri2  + Analog set degeri
40: Anasetdegeri + RS232 tstinde USS yok
42:  Analog set degeri + RS232 tstinde USS
44: RS232 Gstinde USS  + RS232 Ustlinde USS
46: Bolgesel ag + RS232 ustiinde USS
47:  Analog setdegeri2  + RS232 Ustiinde USS
60: Anasetdegeri + Bolgesel ag yok
62: Analog set degeri + Bolgesel ag
64: RS232 Ustiinde USS + Bolgesel ag
66: Bolgesel ag + Bolgesel ag
67: Analog set degeri 2 + Bolgesel ag
70: Ana set degeri + Analog set deg@eri 2 yok
72:  Analog set deg@eri + Analog set degeri 2
74: RS232 ustinde USS  + Analog set degeri 2
76: Bolgesel ag + Analog set degeri 2
77: Analog setdegeri2  + Analog set degeri 2

Dikkat: Bu parametrenin degistiriimesiyle secilen maddedeki tim ayarlar (varsayilan olarak) ayarlanir. Bunlar
asagidaki parametrelerdir:

/'\ P1503, P1511

[

p1501[0...2] BI: Moment kontroliine ge¢ / Ge¢ > moment Ktrl

CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 - -

Tanim: Ana (hiz kontroli) ve yedek (moment kontrolli) arasinda degisikligin yapilabildigi komut kaynagini
seger.

Dikkat: Moment kontrolu dolayh olarak segilirse OFF1 komutu taninmaz (P1300 = 20 ve P1501 = 1).
Fakat moment kontroliiniin dogrudan segimi kullanilirsa (P1300 = 22) OFF1 komutu OFF2 olarak
taninir.

A Moment kontroliinlin dolayh secimi kullanilirsa 6rnegin bir dijital girisi kullanarak bir OFF2 komutunu
programlamaniz veya Serbest Fonksiyon Bloklarini (FFB) kullanarak bir devre olusturmaniz tavsiye
edilir:

Not: Enkoder geri beslemesiz hiz kontroli igin P1470’e bakin.
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p1501[0...2] BIl: Moment kontroliine ge¢ / Ge¢ > moment Ktrl

Cu240S Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: U32 / Ikili

CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

CU240S PN

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 - -

Tanim: Ana (hiz kontroli) ve yedek (moment kontrolli) arasinda degisikligin yapilabildigi komut kaynagini
seger.

Dikkat: Moment kontroll dolayli olarak segilirse OFF1 komutu taninmaz (P1300 = 20, 21 ve P1501 = 1).
Fakat moment kontroliiniin dogrudan segimi kullanilirsa (P1300 = 22, 23) OFF1 komutu OFF2 olarak
taninir.

Moment kontroltiniin dolayh segimi kullanilirsa 6rnegin bir dijital girisi kullanarak bir OFF2 komutunu
programlamaniz veya Serbest Fonksiyon Bloklarini (FFB) kullanarak bir devre olusturmaniz tavsiye
edilir:

Not: Enkoder geri beslemeli hiz kontrolu igin P1460’e bakin.

Enkoder geri beslemesiz hiz kontroli igin P1470’e bakin.

p1503[0...2] CI: Moment set degeri / Moment ayrnok.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 - -

Tanim: Moment kontroll icin moment set degerinin kaynagini seger.

r1508 CO: Moment set degeri / Moment ayrnok.

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Sinirlamadan énce moment set degerini gosterir.

p1511[0...2] CI: Ek moment set degeri / Ek trk ayrnok
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 - -

Tanim: Moment ve hiz kontrolii icin ek moment set degerinin kaynagini seger.

r1515 CO: Ek moment set degeri / Ek trk ayrnok
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Ek moment set degerini gosterir.

r1518 CO: Hizlandirma moment / Hiz. moment
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Hizlandirma momentini gosterir.
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p1520[0...2] CO: Ust moment sinir / Ust moment. sin.

Agiklama:

Not:

Erisim dizeyi: 2
Hizlh komut HAYIR
Degistirilebilir: U,T

P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol
Etkin: EVET

Min.
-99999.00 [Nm]

Maks.
99999,00 [Nm]

Ust moment sinirlamasi igin sabit degeri belirler.
p1520_def = r0333 * (p0640 / 100%)
p1520_max = +/-4 * r0333

Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayari
5,13 [Nm]

Fabrika ayari, Gi¢ Modulunin ve Motorun dereceleme verisine baglidir

p1521[0...2] CO: Alt moment siniri / Alt moment sin.

Agciklama:

Not:

Erigim duzeyi: 2
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: U,T

P-Grubu: Kapali gevrim kontrol
Etkin: EVET

Min.
-99999.00 [Nm]

Maks.
99999,00 [Nm]

Alt moment sinirlamasi igin sabit degeri belirler.
p1521_def = -r0333 * (p0640 / 100%)
p1521_max = +/-4 * r0333

Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL

Veri tiirti: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayari
-5,13 [Nm]

Fabrika ayan, Gi¢ Modulunin ve Motorun dereceleme verisine baglidir

p1522[0...2] CI:

Agiklama:

Ust moment siniri / Ust moment sin.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks.
1520[0] -

Ust moment sinirlamasinin kaynagini seger.

Veri tiirti: U32 / FloatingPoint32
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayan

p1523[0...2] CI:

Agiklama:

Alt moment siniri / Alt moment sin.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR

Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks.
1521[0] -

Alt moment sinirflamasinin kaynagini seger.

Veri tiirii: U32 / FloatingPoint32
Veri dizisi: CDS

Fabrika ayan

p1525[0...2] Olgekleme alt moment siniri / Olg. alt moment sin.

Agiklama:

Not:

Erigim diizeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: U,T

P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol
Etkin: EVET
Hesaplanmis: -

Min.
-400.0 [%]

Maks.
400.0 [%]

Alt moment sinirlamasinin élgeklemesini [%)] olarak belirler.

P1525 = % 100 = standart ayar
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r1526 CO: Ust moment sinirlamasi / Ust moment Mm
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gergek Ust moment sinirlamasini gésterir
M| A
T \
\
¢ \
1526 - \\ .
r — ~
r1527 f \/f ’
\
\
\
p1530 \
p1531 A \
— —i— —— P> [fact|
stall
Bagimhlik: r1526 ve r1527 parametreleri P1520, P1521, P1522, P1523 ve P1525’e baghdir.
r1527 CO: Alt moment sinirlamasi / Alt moment Mm
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gergek alt moment sinirlamasini gésterir
Not: r1526 parametresine bakin.
p1530[0...2] Motor gii¢ sinirlamasi / Motor giic Mm
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0.0 8000.0 0.75
Tanim: izin verilen maksimum motor etkin giicti (motor gii¢ sinirlamasi) igin sabit degeri tanimlar.
p1530_def = 2.5 * p0307
p1530_max = 3 * p0307
P1530 parametresi gercek frekansa ek olarak momenti sinirlar.
Not: Gug sinirlamasi (motor, yeniden tretim)
2. f
p1530
p1531
» f
p1531
p1530
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p1531[0...2] Yeniden iiretim gii¢ sinirlamasi / Yeniden iir. glic Mm
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
-8000.0 0.0 -0.75

Agiklama: izin verilen maksimum yeniden Uretim etkin giicii (yeniden dretim gii¢ sinirlamasi) igin sabit degeri
tanimlar.
p1531_def=-1 *p0307
p1531_max = -1 * p0307

Not: P1530 parametresine bakin.

r1536 CO: Maks. moment motor akimi / Maks. moment mot. ak.
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agiklama: Maksimum moment motor akim bilesenini gdsterir.

r1537 CO: Maks. moment yeniden iiretim akimi / Maks. moment yen. iir. ak.
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agciklama: Yeniden Uretim akim bileseninin maksimum momentini gdsterir.

r1538 CO: Ust moment sinir (toplam) / Toplam iist Moment Sin.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agiklama: Toplam Ust moment sinirlamasini gosterir.

r1539 CO: Alt moment siniri (toplam) / Toplam alt Moment Sin.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Nm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Aciklama Toplam alt moment sinirlamasini gésterir.

p1570[0...2] CO: Sabit deger dalgalanma set degeri / Sdeg. dalgalanma ayrnok.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
50.0 [%] 200.0 [%] 100.0 [%]

Aciklama Anma motor dalgalanmasiyla iligkili olarak dalgalanma set degerinin sabit degerini [%] olarak tanim-
lar.

Not: If P1570 > % 100 ise dalgalanma set degeri % 100’den rélanti ve nominal yiik arasindaki P1570
degerine kadar olan yike gore yukselir.

p1574[0...2] Dinamik gerilim bosluk payi / Din. volt. bosluk payi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu:Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[V] 150 [V] 10 [V]

Agiklama: Vektdr kontroll icin dinamik gerilim bosluk payini ayarlar.
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p1580[0...2]  Verimlilik optimizasyonu / Verimlilik optimiz.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[%] 100 [%] 0[%]
Agiklama: Kapali devre vektdr kontroli igin verimlilik optimizasyonunu [%] olarak ayarlar. Verimliligi optimize
ederken dalgalanma set degeri yukin bir fonksiyonu olarak kullanilir.
Not: P1580 > 0 ise hiz kontrolt (P1470, P1472) dinamikleri titresimin engellenmesi igin kisitlanir.
Yk uygulanmazken % 100’lik deger tam dalgalanma azalmasi saglar (yani anma motor dalgalan-
masinin % 50’sine).
Optimizasyon kullanilirken dalgalanma set degderinin diizlestirme zamaninin artiriimasi gereklidir
(P1582).
p1582[0...2] Dalgalanma set degeri i¢in diizlestirme zamani / Dalgalanma ayrnok. diiz-
lestirmeZamani
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
4 [ms] 500 [ms] 15 [ms]
Aciklama: Dalgalanma set degerini dizlestirmek icin PT1 filtresinin zaman sabitini ayarlar.
r1583 CO: Dalgalanma set degeri (diizlestirilmig) / Diizlestirilmis ayrnok.
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Agiklama: Anma motor dalgalanmasiyla iligkili olan diizlestiriimis dalgalanma set degerini [%] olarak gdsterir.
p1596[0...2] Biitiinleyici zaman alani zayiflatma kontrolérii / Biit. zaman zay. ktrl.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
20 [ms] 32001 [ms] 50 [ms]
Aciklama: Alan zayiflatma kontrolériiniin battinleyici zamanini ayarlar.
r1597 CO: Cikig alani zayiflatma kontrolérii / Cikis zay. Kitrl
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Agiklama: Anma motor dalgalanmasiyla iligkili olarak alan zayiflatma kontrolériinin sinyalini [%] olarak g&sterir.
r1598 CO: Dalgalanma set degeri (toplam) / Toplam dalgalanma ayrnok
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Agiklama: Anma motor dalgalanmasiyla iligkili olan toplam dalgalanma set degerini [%)] olarak g&sterir.
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p1610 [0..2] Siirekli moment itmesi (SLVC) / Siir. moment itmesi

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

Min. Maks Fabrika ayari

0.0 [%] 200.0 [%] 50.0 [%]

Agiklama: SLVC’nin (sensorsiiz vektor kontrol) alt hiz araliginda surekli moment itmesini ayarlar.
Deger, r0333 anma motor momentine gore [%] olarak girilir.
isd “f
f(t)
p1755
i,4(p1610, p1611) iy(t)
i p1610 =p1611 =0
r0331 /
v_| >
- p0346 >
Not: P1610 = %100, anma motor momentine karsilik gelir.
p1611 [0...2] Hizlandirma moment itmesi (SLVC) / Hiz. moment itmesi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 200.0 [%] 0.0 [%]

Aciklama :

Not:

SLVC’nin (sensorsiiz vektor kontrol) alt hiz araliginda hizlandirma moment itmesini ayarlar.
Deger, r0333 anma motor momentine gore [%] olarak girilir.

P1610 = %100, anma motor momentine karsilik gelir.

p1654 [0...2] Isq set degeri / Isq ayrnok. i¢in diizlestirme zamani diizlestirme Zamani

Agiklama:

Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

Min. Maks Fabrika ayari

2,0 [ms] 20,0 [ms] 6,0 [ms]

Alan zayiflatma araliginda akim bilesenini Greten momentin set degerini filtrelemek igcin PT1’in zaman
sabitini ayarlar.

p1715 [0...2] Kazan¢ akim kontrol6rii/ Kazang akim Ktrl.

Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min. Maks Fabrika ayari
0.00 5.00 0.25

Agiklama: Akim kontrolériiniin kazancini girer.
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p1717[0...2] Biitiinleyici zaman akim kontrolérii / Biit. zaman ak. Ktrl
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
1,0 [ms] 50,0 [ms] 4,1 [ms]

Tanim: Akim kontrol6ériiniin bltunleyici zamanini girer.

r1718 CO: Isq kontroloriiniin gikisi / Cik. Isq Ktrl
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Isq akimi (moment akimi) kontrolériintn (PI kontrol6ril) gergek gikisini gosterir.
P1 kontrolérundin oransal ve butunleyici kismini icerir.

r1719 CO: Isq Kitrl. butiinleyici ¢ikisi / Biit. ¢ik. Isq
Erigim dizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Isq akimi (moment akimi) kontrolériiniin (P1 kontrol&rii) bitiinleyici gikisini gésterir.

r1723 CO: Isd kontroloriiniin gikisi / Cik. Isd Ktrl
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Isd akimi (dalgalanma akimi) kontrolériniin (Pl kontrolori) gercek cikisini gosterir. Pl kontrol6rinin
oransal ve butinleyici kismini igerir.

r1724 CO: Isd Kitrl. biitiinleyici ¢ikisi / Biit. ¢ik. Isd
Erisim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Isd akimi (moment akimi) kontrolriintin (PI kontroléri) batunleyici ¢ikisini gosterir.

r1725 CO: Isd Ktrl. bitiinleyici siniri / Biit. sinir Isd
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Isd akim kontrol6riiniin butlnleyici ¢ikis gerilim set degerinin sinirini gésterir.

r1728 CO: Ayrilma gerilimi / Ayrilma gerilimi
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Capraz kanal ayrilmasinin gergek ¢ikis gerilim set degerini gosterir.

p1740 Salinim séndiirme kazanci / sal. sé6nd. kazanci
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 10.000 0.000

Tanim: Dusik frekanslarda sensoérsiiz vektér kontroll icin salinim séndiirme kazancini ayarlar. Salinim
séndurme, geciktirilmis bir diferansiyel (DT1) sonucunu set degeri frekansindan gikarir.
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p1745[0...2] Devrilmede dalgalanma degisiklik sinir1 / Dalg. deg. sin. devrilme
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 1000.0 [%] 5.0 [%]
Tanim: Dalgalanma degisiklik sinirini ayarlar.
SLVC ile dalgalanma set degeri ile gergek dalgalanma arasindaki degisiklik motor devrilme kosullari-
ni tespit etmek icin kullanilir.
Not: Fonksiyon etkin, agik devre modunda SLVC ve (P1300 = 20 veya 22) kontrol ile (gikis frekansi >
P1755).
r1746 CO: Gergek dalgalanma degisikligi / Ger. dalgalanma degisikligi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Dalgalanma degisikliginin mevcut yiuzdesini gésterir. P1745’e bakin.
p1750[0...2] Motor modelinin kontrol kelimesi / Motor modeli KtriKel
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- 0000 bin -
Tanim: Motor modelinin kontrol kelimesi
Bu parametre ¢ok disik frekanslarda sensorsiiz vektér kontroliin (SLVC) galismasini kontrol eder.
Bu ylzden asagidaki durumlar meydana gelir:
»  Dogrudan bir ON komutundan sonra igletim
« sifir gaprazlama.
SLVC acik devre, hiz kontrol6riiniin gézlemci modelden hiz geri bildirimi almadigini ifade eder.
Bit alani: Bit  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 SLVC aglik devresini baslat Evet Hayir -
01 SLVC acik devresini sifir gaprazlama Evet Hayir -
r1751.0...15 CO/BO: Motor modelinin durum kelimesi / Motor modeli DurumKel
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: lleri beslemeden gézlemci kontroliine gegisi ve bunun tersi gegisi gésterir.
Bit alani: Bit  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Acik devre igletimi Evet Hayir -
01  Gegis kontrolii tarafindan ayarlanan RFG  Evet Hayir -
02 Rs/Lh adaptasyonu durduruldu Evet Hayir -
03  Gozlemci geri bildirim etkin Evet Hayir -
04  Agcl tutma etkin Evet Hayir -
05 Hizlandirma kontroll etkin Evet Hayir -
06 Sens6r modu etkin Evet Hayir -
14 Rs kullaniliyor Evet Hayir -
15 Xh kullaniliyor Evet Hayir -
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p1752[0...2] Baslatma-frek. hiz adaptasyonu (enkoderli VC) / Baglatma-frek. (VC)

Cu240S Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32

CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

CU240S PN

CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
0,1 [Hz] 250,0 [Hz] 5,0 [Hz]

Tanim: Enkoderli vektor kontroliinde n adaptasyonunun baslatma frekansini girer (VC, P1755 gibi histerezis)
Hiz adaptasyonunun 6zelligi VC modunda momenti (yani kaymayi) diizeltmek igin dnemli bir fonksi-
yondur. Fakat disuk frekanslarda etkinlestirilen n-adaptasyonu bazi sorunlara yol agabilir. Bu yiizden
P1752 * P1756 /% 100 sinirinin altinda bu 6zellik kapatilir

p1755[0...2] Baslatma-frek. motor modeli (SLVC) / Baslatma-frek. (SLVC)

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

0,2 [Hz] 250,0 [Hz] 5,0 [Hz]

Tanim: SLVC’de frekans sinirini kapali devre isletiminden agik devre isletimine gecis ve tam tersi gegis icin
atar.

Not: Daha ayrintili bilgi igin “Fonksiyon kilavuzu”, “Hiz Enkodersiz Vektoér Kontroli” Bélimiine bakin

p1756[0...2] Hist.-frekansi motor modeli (SLVC) / Hist. frek. (SLVC)

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari

10.0[%] 100.0 [%] 50.0 [%]

Tanim: Acik/kapali devre kotroli (SLVC) ve hiz adaptasyonun (VC) etkinlestirme/devre digi birakmasi igin
histerezis degeri.

Not: Daha ayrintili bilgi igin “Fonksiyon kilavuzu”, “Hiz Enkodersiz Vektoér Kontroli” Bélimine bakin

p1758[0...2] Acik devreye gegis zamani / Geg¢is zamani ->AgikDevre
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari
100 [ms] 2000 [ms] 1000 [ms]

Tanim: Kapali devreden agik devre kontrol moduna gegis igin gereken zamani ayarlar.

Not: Daha ayrintili bilgi igin “Fonksiyon kilavuzu”, “Hiz Enkodersiz Vektor Kontroli” Bélimine bakin

p1759[0...2] Kapali devreye gecis zamani / Gegis zamani ->KapaliDevre
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 2000 [ms] 0 [ms]

Tanim: Acik devreden kapali devre kontrol moduna gegis igin gereken zamani ayarlar.

Not: Daha ayrintili bilgi igin “Fonksiyon kilavuzu”, “Hiz Enkodersiz Vektdr Kontrolu” Bélimune bakin
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p1764[0...2] n-adaptasyon Kp’si (SLVC) / Kp n-adapt. (SLVC)
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
0.0 5 0.2

Agiklama: Sensorsiiz vektor kontroll icin hiz adaptasyon kontrolériiniin kazancini girer.

p1767[0...2] n-adaptasyon Tn’si (SLVC) / Tn n-adapt. (SLVC)
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmisg: CALC_MOD_CON
Min Maks Fabrika ayari
1,0 [ms] 200,0 [ms] 4,0 [ms]

Agiklama: Hiz adaptasyon kontrol6rl butlinleyici zamani girer.

r1770 CO: n-adaptasyonun oran gikisi / Oran ¢ikis n-ad
Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agciklama: Hiz adaptasyon kontrolériintin oransal kismini gésterir.

r1771 CO: n-adaptasyonun biit. ¢ikisi / Biit. ¢ikis n-ad
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agiklama: Hiz adaptasyon kontrol6riiniin buttnleyici kismini gésterir.

r1778 CO: Dalgalanma agi farklihigi / Dalgalanma aci fark.
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [°] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Agiklama: Motor modeli etkin olmadan 6nce motor modeli ile akim dénilislimi arasindaki dalgalanma agi farkini
gosterir.

p1780[0...2] Rs/Rr-adaptasyonunun kontrol kelimesi / KtrIKel Rs/Rr adapt
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- 0111 bin -

Aciklama Stator ve rotor direncinin termal adaptasyonunun hiz sensérli hizzmoment diizenlemedeki moment
hatalarini veya hiz sensérsiiz hizzmoment diizenlemedeki hiz hatalarini azaltmasini saglar.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Termal Rs/Rr-adapt. etkinlestir Var Hayir -
01 Godzlemci Rs-adapt. etkinlestir Evet Hayir -
02 Gozlemci Xm-adapt. etkinlestir Evet Hayir -

Not: Senkron motorlar igin sadece stator direng adaptasyonu gergeklestirilir.
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p1781[0...2] Rs-adaptasyon Tn’si / Rs-adaptasyon Tn’si
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10 [ms] 2000 [ms] 100 [ms]

Tanim: Rs-adaptasyon kontroléru battinleyici zamani girer.

M782 CO: Rs-adaptasyon c¢ikisi / Rs-adaptasyon gikisi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [%)] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Anma motor direnciyle iligkili olarak kontrolérden gelen stator direng adaptasyonunu [%] olarak géste-
rir.

p1786[0...2] Xm-adaptasyon Tn’si / Xm-adaptasyon Tn’si
Erigim dizeyi: 4 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10 [ms] 2000 [ms] 100 [ms]

Tanim: Xm-adaptasyon kontrolérli butlinleyici zamani girer.

r1787 CO: Xm-adaptasyon cikisi / Cik. Xm-adaptasyon
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Anma empedansiyla iligkili olarak kontrolérden gelen ana reaktans adaptasyonunu [%] olarak g&ste-
rir.

p1800[0...2] Darbe frekansi / Darbe frekansi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
2 [kHz] 16 [kHz] 4 [kHz]

Tanim: invertérdeki giic anahtarlarinin darbe frekanslarini ayarlar.
Frekans degerleri, 2 kHZz'lik adimlarla degistirilebilir.

Bagimhilik: Darbe frekansinin minimum/maksimum/varsayilan degerleri kullanilan giic moduli tarafindan belirle-
nir.
Dahasi minimum darbe frekansi P1082 (maksimum frekans) ve P0310 (anma motor frekansi) para-
metrelendirmelerine baglidir.

Not: Darbe frekansi artirilirsa Maks. invertér akimi r0209 azaltilabilir (oran azalmasi). Oran azalmasi
karakteristigi invertérun turtine ve giicine baghdir.
Sessiz galisma mutlaka gerekli degilse daha dusik darbe frekanslari invertor kayiplarinin ve radyo-
frekans salimlarinin azaltilmasi i¢gin segilebilir.
Belirli kosullar altinda invertér asiri sicakliga kargi koruma saglamak igin darbe frekansini azaltabilir
(P0290 ve P0291 Bit00’'a bakin)
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r1801[0...1] CO: Darbe frekansi / Darbe frekansi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Birim: [kHz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: invertérdeki glic anahtarlarinin darbe frekanslari ile bilgileri gésterir.
r1801 [0] Gergek invertdr darbe frekansini gosterir.
r1801 [1 ] “motor tanimlama” veya “invertor asiri yikleme tepkisi” fonksiyonlari etkinken ulasilabilir
olan minimum invertdr darbe frekansini gésterir. PM takili degilse bu parametre 0 kHz olarak ayarla-
nir.
Dizin: [0] = Gergek darbe frekansi
[1] = Minimum darbe frekansi
Uyari: Belli kosullar altinda (invertér asiri sicakhgi, P0290’a bakin) bu, P1800°’de (darbe frekansi) secilen
degerlere gore degisebilir.
p1802 Modiilator modu / Modiilatér modu
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 3 3
Tanim: invertér modulatér modunu seger.
Deger: 1:Asimetrik SVM
2:Alan vektér modulasyonu
3:SVM/ASVM kontrolli mod
Uyar: *  Asimetrik alan vektér modilasyonu (ASVM) alan vektér modilasyonundan (SVM) daha disuk
anahtarlama kayiplari Uretir ama ¢ok distk hizlarda dizensiz dénise sebep olabilir.
* Asin modilasyonlu alan vektdr modilasyonu (SVM) yiksek ¢ikis gerilimlerinde akim dalga bigimi
bozulmasina yol agabilir.
* Asin modilasyonsuz alan vektér modilasyonu (SVM) motora uygulanabilir maksimum gikis
gerilimini azaltacaktir.
Not: Bir LCfiltresi segilirse (P0230 = 3 veya (P0230 = 4 ve P0234 > 0)) modilasyon SVM olarak ayarlanir
(P1802 = 2).
Dahili bir ¢gikis filtresi takilirsa modulasyon SVM’ye zorlanir (P0230 = 3 ve P1802 = 2).
p1803[0...2] Maks. modiilasyon / Maks. modiilasyon
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
20.0 [%] 150.0 [%] 106.0 [%]
Tanim: Maksimum modilasyon dizinini ayarlar.
Not: P1803 = % 100 : Asiri kontrol igin sinir (anahtarlama gecikmesiz ideal invertor).
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Vektor kontrolu igin modilasyon siniri otomatik olarak % 4 oraninda azaltilir.

Bir LCfiltresi segilirse (P0230 = 3 veya (P0230 = 4 ve P0234 > 0)) Maks. modilasyon dizini %
100’den buylikse % 100 olarak ayarlanir.

Dahili bir ¢ikis filtresi takilirsa modulasyon derinligi % 100’le sinirlanir (p0230 = 3 ve p1802 <= 100).
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p1810 Kontrol kelimesi Vdc kontrolii/ Kontrol kelimesi vdc k
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 0010 bin
Tanim: Vdc filtrelemesini ve dengelemesini yapilandirir.
Bit alani: Bi  Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Vdc ortalama filtresini etkinlestir ~ Evet Hayir -
01 Vdc dengelemesini etkinlestir Evet Hayir -
p1820[0...2] Geri gikis faz sirasi | Geri ¢ikis faz sirasi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Modulasyon Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Set degeri polaritesini degistirmeden faz sirasini degistirir.
Deger: 0: lleri
1: Motoru Geri Cevir
Not: P1000’e bakin (frekans set degerini segin)
p1825 IGBT iletken gerilimi / iletken gerilim
Erisim diizeyi: 4 P-Grubu: Modilasyon Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,0 [V] 20,0 [V] 0,9[V]
Tanim: IGBT lerin iletken durum gerilimini duzeltir.
p1828 Gegitleme birimi 6lii zamani / Gegitleme 6lii zamani
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Modilasyon Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [us] 3.98 [us] 0.01 [us]
Tanim: Gegitleme birimi baglantisinin dengeleme zamanini ayarlar.
p1860 Filtre kontrol kelimesi / Filtre kontrol kel
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U,T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 0000 bin
Tanim: Gerilim/akim diizeltmesini kontrol etmek igin.
Gerilim ve akim dlizeltmesi ayri olarak etkinlestirilebilir/devre disi birakilir (¢ikis filtresi).
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Filtre duzeltmesi agik/kapali Evet Hayir -
01  Gerilim duzeltmesi agik/kapali Evet Hayir -
02 Akim dizeltmesi acik/kapali Evet Hayir -
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r1861 Filtre diizeltmesi gerilimi (alfa-bileseni) / Filtre diizeltmesi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gerilim duzeltme degerinin alfa bileseni (takilan ¢ikis filtresi ve vektér kontrol etkin).
r1862 Filtre diizeltmesi gerilimi (beta-bileseni) / Filtre diizeltmesi
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Gerilim diizeltme degerinin beta bileseni (takilan gikis filtresi ve vektor kontrol etkin).
r1863 Filtre diizeltmesi akimi (alfa-bileseni) / Filtre diizeltmesi
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Akim diizeltme degerinin alfa bileseni (takilan gikis filtresi ve vektér kontrol etkin).
r1864 Filtre diizeltmesi akimi (beta-bileseni) / Filtre diizeltmesi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [A] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Akim diizeltme degerinin beta bileseni (takilan ¢ikis filtresi ve vektor kontrol etkin).
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p1900
CU240E

Tanim:

Deger:

Dikkat:

AN

Uyari:

Not:

1-184

Motor veri tanimlamasi se¢ / Mot. veri tan. seg

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

Min Maks Fabrika ayari

0 3 0

Motor veri tanimlamasi uygular.

0: Devre disi
2: Duradan durumdaki tim parametrelerin tanimlanmasi
3: Doygunluk egrisini kapsayan duragan durumdaki tim parametrelerin tanimlanmasi

Motor tanimlanmasi soguk bir motorda gergeklestiriimelidir.

Fakat motor verisinin tanimlanmasi sadece motorun sicakhgi P0625’te kaydedilen 6lgulmis ortam
sicakhginin 5 °C’lik araligindaysa gergeklestiriimelidir.

Motor tanimlamasi 5 °C’lik sinir iginde degilse Vektér Kontroltin (SLVC) dogru sekilde islev gérmesi
garanti edilemez.

Motor sarimlarinin baglantilarina (yildiz veya delta baglantisi) gére motor plakasi bilgisi dogru esde-
ger devre verilerini kurmak amaciyla duzeltilebilir.

Motor tanimlamasi, bu verileri yildiz esdeder devresi P0350 - P0360 fazina gére motorun yildiz veya
deltayla baglanmis olmasindan bagimsiz olarak hesaplanir.

Bu, motor verileri dogrudan girildiginde g6z 6énliine alinmahdir.

P1910, motor tanimlamasi etkinken degistirilemez (P1900 = 2 veya 3).
Tanimlama bitirildiginde P1900 ve P1910 0 olarak ayarlanir.

Motor veri tanimlamasini segmeden énce “Hizli devreye alma” gerceklestiriimelidir.

Uygulamalarin kablo uzunlugu genis bir kapsamda degistigi icin dnceden ayarlanan P0352 sadece
kaba bir hesaplamadir.

Motor tanimlamasinin daha iyi sonuglari motor tanimlamasi élgim/hesaplama ile baslatiimadan énce
kablo direncinin belirlenmesiyle gergeklestirilebilir.

Etkinlestirildiginde (P1900 > 0) A0541, sonraki ON komutunun motor parametrelerinin élgimani
baslatacagi bir uyari Uretir.

Haberlesmeler - hem USS hem de Bdélgesel ag araciligiyla - dahili hesaplamalarin yapildigi sure
boyunca kesilir.

Bu ylzden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:

* Parametre hatasi 30

»  Surtct hatasi 70

e Surticl hatasi 75

Sirtcl sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.

Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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p1900 Motor veri tanimlamasi se¢ / Mot. veri tan. se¢

CU240S
CU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Deger:

Dikkat:

A\

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

Min Maks Fabrika ayari

0 3 0

Motor veri tanimlamasi uygular.

0: Devre disi
2: Duragan durumdaki tim parametrelerin tanimlanmasi
3: Doygunluk egrisini kapsayan duragan durumdaki tim parametrelerin tanimlanmasi

Motor tanimlanmasi soguk bir motorda gerceklestiriimelidir.

Fakat motor verisinin tanimlanmasi sadece motorun sicakligi P0625'te kaydedilen 6lgilmis ortam
sicakhginin 5°C’lik aralijindaysa

gerceklestiriimelidir.

Motor tanimlamasi 5 °C’lik sinir iginde degilse Vektdr Kontroliin (VC, SLVC) dogru sekilde islev gor-
mesi garanti edilemez.

Motor sarimlarinin baglantilarina (yildiz veya delta baglantisi) gére

motor plakasi bilgisi dogru esdeger devre verilerini kurmak amaciyla duzeltilebilir.

Motor tanimlamasi, bu verileri yildiz esdeger devresi P0350 - P0360 fazina gére motorun yildiz veya
deltayla baglanmis olmasindan bagimsiz olarak hesaplanir.

Bu, motor verileri dogrudan girildiginde g6z 6énline alinmaldir.

Uyari: P1910, motor tanimlamasi etkinken degistirilemez (P1900 = 2 veya 3).
Tanimlama bitirildiginde P1900 ve P1910 0 olarak ayarlanir.

Not: Motor veri tanimlamasini segmeden énce “Hizli devreye alma” gerceklestiriimelidir.
Uygulamalarin kablo uzunlugu genis bir kapsamda degistigi icin énceden ayarlanan P0352 sadece
kaba bir hesaplamadir.
Motor tanimlamasinin daha iyi sonuglari motor tanimlamasi élgiim/hesaplama ile baslatiimadan 6nce
kablo direncinin belirlenmesiyle gergeklestirilebilir.
Etkinlestirildiginde (P1900 > 0) A0541, sonraki ON komutunun motor parametrelerinin élgimind bas-
latacag bir uyari Uretir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Bélgesel ag araciligiyla - dahili hesaplamalarin yapildigi sire bo-
yunca kesilir.
Bu yuzden SIMATIC S7 kontroli (bélgesel ag araciliiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:
» Parametre hatasi 30
»  Sdirici hatasi 70
»  Sdriuci hatasi 75
Sirtcl sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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p1909[0...2] Motor veri tanimlamasinin ktrl. kelimesi / Ktrl.mot.veri tan.

Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0101 1100 0000 0000 bin
Tanim: Motor veri tanimlamasinin kontrol kelimesi
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1sinyal Osinyal FP
00 Xs Hesaplamasi Evet Hayir -
01 2 kHz'de Motor ID Evet Hayir -
02 Tr Hesaplamasi Evet Hayir -
03 Lsigma Hesaplamasi Evet Hayir -
05 2 frek. Tr 6lglim belirleme Evet Hayir -
06 Gerilimde 6lgim Evet Hayir -
07 Rs dlgimden 6lu zaman algilama Evet Hayir -
08 hw &li zaman kars. etkin MotID Evet Hayir -
09 2 frekansli 6l zaman algilama yok Evet Hayir -
10  LsBlock yontemiyle Ls algilamak Evet Hayir -
11 Miknatislanma akiminin MotID adaptasyonu Evet Hayir -
12 Ana reaktansin MotlD adaptasyonu Evet Hayir -
13 MotID kapatma doygunluk egrisi optim. Evet Hayir -
14 MotID doygunluk egrisi optim. tim gerceve boyutlari  Evet Hayir -
15  MotID doygunluk egrisi optim. buylk gcergceve Evet Hayir -
boyutlari
p1910 Genigletilmis motor veri tanimlamasi se¢ / Mot. veri tan. se¢
CU240E Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis -
Min Maks Fabrika ayari
0 23 0
Tanim: Genisletiimis rakamlarla motor veri tanimlamasini gergeklestirir.
Deger: 0: Devre digi
1: Parametre degisikligiyle tim parametrelerin tanimlanmasi
2: Parametre degisikligi olmadan tim parametrelerin tanimlanmasi
3: Parametre degisikligiyle doygunluk egrisinin tanimlanmasi
4: Parametre degisikligi olmadan doygunluk egrisinin tanimlanmasi
5: Parametre degisikligi olmadan XsigDyn (r1920) tanimlanmasi
6: Parametre degisikligi olmadan Tdead (6l zaman) (r1926) tanimlanmasi
7: Parametre degisikligi olmadan Rs (r1912) tanimlanmasi
8: Parametre degisikligi olmadan Xs (r1915) tanimlanmasi
9: Parametre degisikligi olmadan Tr (r1913) tanimlanmasi

10: Parametre degisikligi olmadan Xsigma (r1914) tanimlanmasi
20: Gerilim vektéru ayarla

21: P69’da filtreleme olmadan gerilim vektori ayarla

22: Gerilim vektor dortgen sinyalini ayarla

23: Gerilim vektér Uggen sinyalini ayarla
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Dikkat:

A\

Parametrelerin Listesi

Motor tanimlanmasi soguk bir motorda gerceklestiriimelidir.

Fakat motor verisinin tanimlanmasi sadece motorun sicakhgi P0625’te kaydedilen élgulmis ortam
sicakliginin 5 °C’lik arahgindaysa gergeklestiriimelidir.

Motor tanimlamasi 5 °C’lik sinir icinde degilse Vektér Kontroliin (SLVC) dogru sekilde islev gérmesi
garanti edilemez.

Motor sarimlarinin baglantilarina (yildiz veya delta baglantisi) gére

motor plakasi bilgisi dogru esdeger devre verilerini kurmak amaciyla duzeltilebilir.

Motor tanimlamasi, bu verileri yildiz esdeder devresi P0350 - P0360 fazina gére motorun yildiz veya
deltayla baglanmis olmasindan bagimsiz olarak hesaplanir.

Bu, motor verileri dogrudan girildiginde g6z 6énliine alinmahdir.

Uyar: P1910, P1900 ile motor tanimlamasi etkinken degistirilemez (P1900 = 2 veya 3).
Tanimlama bitirildiginde P1910 0 olarak ayarlanir.
Olciim igin ayarlama segimi yaparken asagidakileri g6z éniine alin:
1. “parametre degisimiyle”
degerlerin aslinda Pxxxx parametre ayarlari olarak (yukaridaki ortak ayarlara bakin) kullanildigi ve
kontrolére uygulandidi ve asagidaki salt okunur parametrelerde gésterildigi anlamina gelir.
2. “parametre degisimi olmadan”
degerlerin sadece salt okunur r1912 (tanimh stator direnci), r1913 (tanimli rotor zaman sabiti), r1914
(tanimli toplam sizinti reaktansi), r1915/r1916/r1917/r1918/r1919 (tanimli nominal stator reaktans/
tanimli stator reaktans 1 ila 4), r1925 (IG-BT iletken durum gerilimi) ve r1926 (tanimli gegitleme birim
6l zamani) parametrelerinin gosterilecedi anlamina gelir. Degerler kontrolére uygulanmaz.
Not: Motor veri tanimlamasini segmeden énce “Hizli devreye alma” gerceklestiriimelidir.
Uygulamalarin kablo uzunlugu genis bir kapsamda degistigi icin dnceden ayarlanan P0352 sadece
kaba bir hesaplamadir.
Motor tanimlamasinin daha iyi sonuglari motor tanimlamasi 6lgim/hesaplama ile baslatiimadan 6nce
kablo direncinin belirlenmesiyle gergeklestirilebilir.
Etkinlestirildiginde (P1910 > 0) A0541, sonraki ON komutunun motor parametrelerinin élgimuniu bas-
latacag: bir uyari tretir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Bélgesel ag araciligiyla - dahili hesaplamalarin yapildigi sure bo-
yunca kesilir.
Bu yuzden SIMATIC S7 kontroli (boélgesel ag araciliiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:
* Parametre hatasi 30
e Surtcl hatasi 70
e Surticl hatasi 75
Sdiriict sistemini devreye almak igin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
p1910 Genisletilmis motor veri tanimlamasi se¢ / Mot. veri tan. se¢
Cu240Ss Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 23 0
Tanim: Genisletiimis rakamlarla motor veri tanimlamasini gergeklestirir.
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Deger:

Dikkat:

Uyari:

Not:

1-188

Devre disi

Parametre degisikligiyle tim parametrelerin tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan tim parametrelerin tanimlanmasi

Parametre degisikligiyle doygunluk egrisinin tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan doygunluk egrisinin tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan XsigDyn (r1920) tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan Tdead (60 zaman) (r1926) tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan Rs (r1912) tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan Xs (r1915) tanimlanmasi

Parametre degisikligi olmadan Tr (r1913) tanimlanmasi

10 Parametre degisikligi olmadan Xsigma (r1914) tanimlanmasi

20 Gerilim vektorini ayarla

21 P69°'da filtreleme olmadan gerilim vektori ayarla

22 Gerilim vektor dortgen sinyalini ayarla

2: Gerilim vektor Giggen sinyalini ayarla

Motor tanimlanmasi soguk bir motorda gerceklestiriimelidir.

Fakat motor verisinin tanimlanmasi sadece motorun sicakligi P0625'te kaydedilen 6lgilmis ortam
sicakhginin 5 °C’lik araligindaysa gergeklestiriimelidir.

Motor tanimlamasi 5 °C’lik sinir iginde degilse Vektdr Kontroliin (VC, SLVC) dogru sekilde islev gor-
mesi garanti edilemez.

Motor sarimlarinin baglantilarina (yildiz veya delta baglantisi) gére motor plakasi bilgisi dogru esdeger
devre verilerini kurmak amaciyla duzeltilebilir.

Motor tanimlamasi, bu verileri yildiz esdeger devresi P0350 - P0360 fazina gére motorun yildiz veya
deltayla baglanmis olmasindan bagimsiz olarak hesaplanir.

Bu, motor verileri dogrudan girildiginde g6z 6énliine alinmaldir.

©CRONOOREON=2Q

P1910, P1900 ile motor tanimlamasi etkinken degistirilemez (P1900 = 2 veya 3).

Tanimlama bitirildiginde P1910 0 olarak ayarlanir.

Olguim igin ayarlama segimi yaparken agagidakileri géz éniine alin:

1. “parametre degisimiyle”

degerlerin aslinda Pxxxx parametre ayarlar olarak (yukaridaki ortak ayarlara bakin) kullanildigi ve
kontrolére uygulandigi ve asagdidaki salt okunur parametrelerde gdsterildigi anlamina gelir.

2. “parametre degisimi olmadan”

degerlerin sadece salt okunur r1912 (tanimh stator direnci), r1913 (tanimli rotor zaman sabiti), r1914
(tanimli toplam sizinti reaktansi), r1915/r1916/r1917/r1918/r1919 (tanimh nominal stator reaktans/ta-
niml stator reaktans 1 ila 4), r1925 (IG-BT iletken durum gerilimi) ve r1926 (tanimli gegitleme birim 60
zamani) parametrelerinin gosterilecegi anlamina gelir. Degerler kontrolére uygulanmaz.

Motor veri tanimlamasini segmeden énce “Hizli devreye alma” gerceklestiriimelidir.

Uygulamalarin kablo uzunlugu genis bir kapsamda degistigi icin dnceden ayarlanan P0352 sadece
kaba bir hesaplamadir.

Motor tanimlamasinin daha iyi sonuglari motor tanimlamasi élgim/hesaplama ile baslatiimadan énce
kablo direncinin belirlenmesiyle gergeklestirilebilir.

Etkinlestirildiginde (P1910 > 0) A0541, sonraki ON komutunun motor parametrelerinin élgimini
baslatacagi bir uyari Uretir.

Haberlesmeler - hem USS hem de Bolgesel ag araciligiyla - dahili hesaplamalarin yapildigi sire
boyunca kesilir.

Bu ylzden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata mesajlarini
verebilir:

* Parametre hatasi 30

e Surticl hatasi 70

e Surticl hatasi 75

Sirtcl sistemini devreye almak icin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.

Frekans invertdriinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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p1911 Tanimlanacak olan fazin numarasi / faz id no.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 3 1

Tanim: Tanimlanacak olan maksimum sayida motor fazini seger.

Not: Ortalama alma (6lcim hassasiyetsizligi ve faz varyasyonlari) sayesinde 3 fazl bir 6lgim bir fazli bir
Slgimden daha iyi sonug verir ama énemli élgtide daha uzun 6lglim zamani gerektirir.

r1912[0...2] Tanimli stator direnci / Tanimh stat. dir.
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Ohm] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Olciilen stator direnci degerini (hattan hatta) [Ohm] cinsinden gésterir. Bu deger kablo direncini de
igerir.

Dizin: [0] = U_phase
[11=V_phase
[2] = W_phase

Uyari: Tanimlanan deg@er (Rs = stator direnci) % 0.1 < Rs [p. u.] < % 100 araliginda degilse hata mesaji 41
(motor veri tanimlama arizasi) diizenlenir.
P0949, daha fazla bilgi saglar (bu durumda hata degeri = 2).

Not: Bu deger, P1900 = 2 veya 3 (P1910 = 1 veya 2) kullanilarak yani degistirilerek veya degistiriimeden
tum parametrelerin tanimlanmasiyla lguldr.

r1913[0...2] Tanimlanmis rotor zaman sabiti / Tanimli rot. ZamanSabiti
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [ms] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Tanimlanan rotor zaman sabitini [ms] g&sterir.

Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase

Uyari: Tanimlanan deger (Tr = rotor zaman sabiti) 10ms < Tr < 5s araliginda degilse hata mesaji 41 (motor
veri tanimlama arizasi) diizenlenir.
P0949, daha fazla bilgi saglar (bu durumda hata degeri = 6).

r1914[0...2] Tanimh toplam sizinti endiiktansi / Top. siz. endiikt.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Tanimlanan toplam sizinti endiktansini gésterir. [mH]

Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase

Uyari: Tanimlanan deger (Lsigma = sizinti endiiktansi) % 5 < Xsigma [p. u.] < % 50 araliginda degilse hata

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

mesajl 41 (motor veri tanimlama arizasi) dizenlenir.
P0949, daha fazla bilgi saglar (bu durumda hata degeri = 7).
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r1915[0...2] Tanimli nominal stator endiiktansi / Nom. stat. endiikt.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan stator endiktansini gdsterir. [mH]
Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase
Uyari: ITanimlanan deger (Ls = stator endulktansi) % 50 < Xs [p. u.] < % 500 araliginda degilse hata mesaji
41 (motor veri tanimlama arizasi) dizenlenir.
P0949, daha fazla bilgi saglar (bu durumda hata degeri = 4).
r1916[0...2] Tanimli stator endiiktansi 1 / Stator endiikt. 1
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan stator endiktansini gdsterir. [mH]
Dizin: [0] = U_phase
[11=V_phase
[2] = W_phase
Not: P1915’e bakin (tanimli nominal stator endiktanst).
r1917[0...2] Tanimli stator endiiktansi 2 / Stator endiikt. 2
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan stator endiktansini gdsterir. [mH]
Dizin: [0] = U_phase [1] = V_phase [2] = W_phase
Not: P1915’e bakin (taniml nominal stator endiktanst).
r1918|0...2] Tanimli stator endiiktansi 3 / Stator endiikt. 3
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan stator endiiktansini gdsterir. [mH]
Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase
Not: P1915’e bakin (tanimli nominal stator reaktansi).
r1919[0...2] Taniml stator endiiktansi 4 / Stator endiikt. 4
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan stator endiiktansini gdsterir. [mH]
Dizin: [0] = U_phase
[1] = V_phase
[2] = W_phase
Not: P1915’e bakin (tanimli nominal stator endiktanst).
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r1920[0...2] Tanimli dinamik sizinti endiiktansi / Din. siz. endiikt.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan toplam dinamik sizinti endiktansini gosterir.
Dizin: [0] = U_phase [1] = V_phase [2] = W_phase
r1925[0...2] Taniml iletken durum gerilimi / Tan. iletken durum V.
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [V] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan IGBT iletken durum gerilimini gésterir. [V]
Dizin: [0] = U_phase [1] = V_phase [2] = W_phase
Uyar: Tanimlanan iletken durum gerilimi 0.0V< 10V araliginda degilse hata mesaji 41 (motor veri tanimla-
ma arizasl) diizenlenir.
P0949, daha fazla bilgi saglar (bu durumda hata degeri = 20).
r1926 Tanimh gegitleme birim 6lii zamani / Tan. gegitleme 6lii zaman
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirti: FloatingPoint32
Birim: [us] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Tanimlanan gegitleme birimi baglanti 610 zamanini gdsterir [usaniye].
p1930 Kalibrasyon igin gerilim set degeri / Volt. ayrnok. kalibr.
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirti: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[V] 1000 [V] 0[V]
Tanim: Bir test gerilim vektérinuin tretilmesi igin referans gerilimini belirler (6rnegdin s6nt kalibrasyonu igin).
vl
p1931 Faz / Faz
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Motor tanimlamasi Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 12 1
Tanim: Gerilim vektorinin fazini tanimlar:
1: u-ekseni
2: v-ekseni
3: w-ekseni
4: -u-ekseni
5: -v-ekseni
6: -w-ekseni
7: uv-ekseni (30°)
8: wu-ekseni (150°)
9: vw-ekseni (270°)
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10: -uv-ekseni (210°)
11: -wu-ekseni (330°)
12: -vw-ekseni (90°)
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p1960
CU240E
PM240

Tanim:

Deger:

Uyari:

Not:

1-192

Hiz kontrolii optimizasyonu / Hiz kontrolii opt.

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

Min Maks Fabrika ayari

1 0

Sirtci, hiz kontrolori optimizasyonunu yapmak igin bir vektér moduna (P1300 = 20) kurulmalidir.
Hiz kontrolérl optimizasyonu etkinlestirildiginde (P1960 = 1) A0542 uyarisi etkin olacaktir.
Sirtcl bir sonraki galistirimasinda optimizasyon testlerini yapacaktir.

Surtict, hizlanma rampasi zamani P1120’yi kullanarak motoru P0310’un (anma motor frekansi) %
20'’si kadar hizlandiracaktir ve moment kontroltiniin altinda P0310’un (anma motor frekansi) % 50’sine
kadar ulasacaktir. Daha sonra siricl, yavaslama rampasi zamani P1121’i kullanarak veri ¢ikisini %
20’ye kadar azaltacaktir. Bu prosedir birgok defa tekrar edilir ve ortalama zaman alinir.

Bu sayede motorda yUk eylemsizliginin hesaplanmasi elde edilebilir.

Bu sayede eylemsizlik oran parametresi (P0342) ve SLVC igin Kp kazanglari (P1470) élgtlen eylem-
sizlik icin uygun bir yanit vermek Uzere degistirilir.

0: Devre disi

1: Etkin

Dengesizlikten dolay! bir sorun ortaya cikarsa dengeli bir degerin makul bir zaman iginde hizlanma
rampasinda edinilmemesi durumunda surtcu bir FO042 hatasi ile baslatilabilir.

DC bara kontrolériniin test yapilirken etkinlestiriimesi gerektigi aksi durumda asiri gerilimin ortaya
cikabilecegi dikkate alinmalidir. Bu, yavaslama rampasi zamanina ve sistem eylemsizligine bagli ola-
caktir.

Hiz déngli optimizasyonu testin dogasi geregdi (moment kontrolu altinda % 20°’den % 50’ye hizlanma)
bazi uygulamalar igin uygun olmayabilir.

Hiz kontroldr optimizasyonu sadece su durumlarda gergeklestirilebilir:

e invertdr vektor kontrol modundaysa

* moment kontrol yok etkinse

* ugus baslatma yok fonksiyonu etkinse (P1200 = 0)

*  motorda yik yoksa

Hiz kontrol6r optimizasyonu etkin olan moddan (P1300 = 20 veya 21) bagimsiz olarak hem P1460 hem
de P1470 parametrelerini degistirir. Test tamamlandiginda P1960 sifira getirilir.

SLVC’de (P1300 = 20) sirlcu, hiz kontrol optimizasyonu segildiginde motor modelini acgik devrede
(P1750.0 = 1) baslayacak sekilde ayarlayacaktir (P1960 = 1) ve optimizasyonun sonunda eski duru-
muna ayarlanacaktir (P1960 = 0).
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p1960
CU240E
PM250, PM260

Tanim:

Deger:

Uyari:

Not:

Hiz kontrolii optimizasyonu / Hiz kontrolii opt.

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

Min Maks Fabrika ayari

0 1 0

Sirtci, hiz kontrolérl optimizasyonunu yapmak igin bir vektér moduna (P1300 = 20) kurulmalidir.
Hiz kontroldrl optimizasyonu etkinlestirildiginde (P1960 = 1) A0542 uyarisi etkin olacaktir.

Sirucl bir sonraki galistirimasinda optimizasyon testlerini yapacaktir.

Surtict, hizlanma rampasi zamani P1120’yi kullanarak motoru P0310’un (anma motor frekansi) %
20’si kadar hizlandiracaktir ve moment kontroltiniin altinda P0310’un (anma motor frekansi) % 50’sine
kadar ulasacaktir. Daha sonra siricl, yavaslama rampasi zamani P1121'i kullanarak veri ¢ikisini %
20’ye kadar azaltacaktir. Bu prosedir birgok defa tekrar edilir ve ortalama zaman alinir.

Bu sayede motorda yUk eylemsizliginin hesaplanmasi elde edilebilir.

Bu sayede eylemsizlik oran parametresi (P0342) ve SLVC igin Kp kazanglari (P1470) élgulen eylem-
sizlik icin uygun bir yanit vermek Uzere degistirilir.

0: Devre digi
1: Etkin

Dengesizlikten dolay! bir sorun ortaya cikarsa dengeli bir degerin makul bir zaman iginde hizlanma
rampasinda edinilmemesi durumunda surtct bir FO042 hatasi ile baslatilabilir.

Hiz déngli optimizasyonu testin dogasi geredi (moment kontrolu altinda % 20°den % 50’ye hizlanma)
bazi uygulamalar i¢in uygun olmayabilir.

Hiz kontroldr optimizasyonu sadece su durumlarda gergeklestirilebilir:
e invertdr vektor kontrol modundaysa

* moment kontrol yok etkinse

* ugus baslatma yok fonksiyonu etkinse (P1200 = 0)

* motorda yik yoksa

Hiz kontrol6r optimizasyonu etkin olan moddan (P1300 = 20 veya 21) bagimsiz olarak hem P1460 hem
de P1470 parametrelerini degistirir. Test tamamlandiginda P1960 sifira getirilir.

SLVC’de (P1300 = 20) sirlcu, hiz kontrol optimizasyonu segildiginde motor modelini acgik devrede
(P1750.0 = 1) baslayacak sekilde ayarlayacaktir (P1960 = 1) ve optimizasyonun sonunda eski duru-
muna ayarlanacaktir (P1960 = 0).
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p1960
CU240S
CU240S DP
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
PM240

Tanim:

Deger:

Uyari:

Not:

1-194

Hiz kontrolii optimizasyonu / Hiz kontrolii opt.

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

Min Maks Fabrika ayari

0 1 0

Siruci, hiz kontrolérl optimizasyonunu yapmak igin bir vektér moduna (P1300 = 20 veya 21) kurul-
maldir.

Hiz kontrol6rii optimizasyonu etkinlestirildiginde (P1960 = 1) A0542 uyarisi etkin olacaktir.

Sdricu bir sonraki calistirimasinda optimizasyon testlerini yapacaktir.

Surtict, hizlanma rampasi zamani P1120’yi kullanarak motoru P0310’un (anma motor frekansi) %
20’si kadar hizlandiracaktir ve moment kontroltniin altinda P0310’un (anma motor frekansi) % 50’sine
kadar ulasacaktir. Daha sonra siricl, yavaslama rampasi zamani P1121’i kullanarak veri ¢ikisini %
20’ye kadar azaltacaktir. Bu prosedir birgok defa tekrar edilir ve ortalama zaman alinir.

Bu sayede motorda yUk eylemsizliginin hesaplanmasi elde edilebilir.

Bu sayede eylemsizlik oran parametresi (P0342) ve VC (P1460) ve SLVC (P1470) icin Kp kazanglari
(P1470) olgulen eylemsizlik igin uygun bir yanit vermek tzere degistirilir.

0: Devre disi
1: Etkin

Dengesizlikten dolay! bir sorun ortaya cikarsa dengeli bir degerin makul bir zaman iginde hizlanma
rampasinda edinilmemesi durumunda surtct bir FO042 hatasi ile baslatilabilir.

DC bara kontroloruniin test yapilirken etkinlestiriimesi gerektigi aksi durumda asiri gerilimin ortaya
cikabilecegi dikkate alinmalidir. Bu, yavaslama rampasi zamanina ve sistem eylemsizligine bagli ola-
caktir.

Hiz déngl optimizasyonu testin dogasi geregi (moment kontroll altinda % 20°’den % 50’ye hizlanma)
bazi uygulamalar igin uygun olmayabilir.

Hiz kontrol&r optimizasyonu sadece su durumlarda gerceklestirilebilir:

* invertdr vektor kontrol modundaysa

* moment kontrol yok etkinse

* ugus baslatma yok fonksiyonu etkinse (P1200 = 0)

* motorda yik yoksa

Hiz kontrol6r optimizasyonu etkin olan moddan (P1300 = 20 veya 21) bagimsiz olarak hem P1460 hem
de P1470 parametrelerini degistirir. Test tamamlandiginda P1960 sifira getirilir.

SLVC’de (P1300 = 20) slricl, hiz kontrol optimizasyonu segildiginde motor modelini agik devrede
(P1750.0 = 1) baslayacak sekilde ayarlayacaktir (P1960 = 1) ve optimizasyonun sonunda eski duru-
muna ayarlanacaktir (P1960 = 0).
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Parametrelerin Listesi

p1960 Hiz kontrolii optimizasyonu / Hiz kontrolii opt.

Cu240S Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Motor Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

CU240S DP-F Degistirilebilir: C(1), T Hesaplanmis:-

CU240S PN

CU240S DP-F

PM250, PM260
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: Siruci, hiz kontrolérl optimizasyonunu yapmak igin bir vektér moduna (P1300 = 20 veya 21) kurul-
maldir.

Hiz kontrol6rii optimizasyonu etkinlestirildiginde (P1960 = 1) A0542 uyarisi etkin olacaktir.

Sdricu bir sonraki calistirimasinda optimizasyon testlerini yapacaktir.

Surtict, hizlanma rampasi zamani P1120’yi kullanarak motoru P0310’un (anma motor frekansi) %
20’si kadar hizlandiracaktir ve moment kontroltintin altinda P0310’un (anma motor frekansi) % 50’sine
kadar ulasacaktir. Daha sonra siricl, yavaslama rampasi zamani P1121'i kullanarak veri ¢ikisini %
20’ye kadar azaltacaktir. Bu prosedur birgok defa tekrar edilir ve ortalama zaman alinir.

Bu sayede motorda yuk eylemsizliginin hesaplanmasi elde edilebilir.

Bu sayede eylemsizlik oran parametresi (P0342) ve VC (P1460) ve SLVC (P1470) icin Kp kazanglari
(P1470) olgulen eylemsizlik igin uygun bir yanit vermek tzere degistirilir.

Deger: 0: Devre disi
1: Etkin

Uyar: Dengesizlikten dolay! bir sorun ortaya cikarsa dengeli bir degerin makul bir zaman iginde hizlanma
rampasinda edinilmemesi durumunda surtct bir FO042 hatasi ile baslatilabilir.

Hiz déngli optimizasyonu testin dogasi geredi (moment kontrolu altinda % 20’den % 50’ye hizlanma)
bazi uygulamalar i¢in uygun olmayabilir.

Not: Hiz kontroldr optimizasyonu sadece su durumlarda gergeklestirilebilir:

. invertdr vektdr kontrol modundaysa

. moment kontrol yok etkinse

. ucus baslatma yok fonksiyonu etkinse (P1200 = 0)

. motorda ylk yoksa

Hiz kontrol6r optimizasyonu etkin olan moddan (P1300 = 20 veya 21) bagimsiz olarak hem P1460 hem
de P1470 parametrelerini degistirir. Test tamamlandiginda P1960 sifira getirilir.

SLVC’de (P1300 = 20) sirlcu, hiz kontrol optimizasyonu segildiginde motor modelini acgik devrede
(P1750.0 = 1) baslayacak sekilde ayarlayacaktir (P1960 = 1) ve optimizasyonun sonunda eski duru-
muna ayarlanacaktir (P1960 = 0).

p2000[0...2] Referans frekansi / Referans frekansi
Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
1.00 [Hz] 650.00 [Hz] 50.00 [Hz]

Tanim: P2000 parametresi bir ylizde degeri veya bir onaltilik deder olarak gosterilen/transfer edilen frekans
degerleri igin referans frekansini ifade eder.
Burada:

» onaltilik 4000 H ==> P2000 (6rnek: USS-PZD)
e yuzde % 100 ==> P2000 (6rnek: Al)

Ornek: iki parametre arasinda veya alternatif olarak P0719 veya P1000 kullanilarak bir BICO baglantisi ya-
pilirsa parametrelerin ‘birimi’ (standartlastiriimis (Onaltilik) veya fiziksel (yani Hz) degerler) farklilik
gosterebilir.

SINAMICS dolayli olarak hedef degere otomatik bir déntisim uygular.
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r0021
USS-PZD r0021[Hz]
: b : Hex] =————— .4000[Hex
| | on RS232 yiHex] p2000[Hz] [Hex]
x[Hz] ylHex]
r2015
[0] p1070
USS-PZD r2015[1]
—e— 1] R F—— Hz] =———— .p2000
onRs232 |1 QT2 ! YHz]= 2 500Hex
i @ i
x[Hex] y[HZz]
Bagimhilik: Hizli Devreye Alma gerceklestirildiginde P2000 asagidaki sekilde degistirilir: P2000 = P1082.
Dikkat: P2000 parametresi, yukarida s6zu edilen arayuzlerin referans frekansini ifade eder.

Maksimum 2*P2000 frekans set degeri karsilik gelen arayuiz araciliiyla uygulanabilir.

P1082 parametresinin (Maks. Frekans) tersine bu sayede invertor frekansi referans frekansindan
bagimsiz olarak dahili olarak sinirlandirilir.

P2000’in degistiriimesiyle yeni ayarlara parametreyi de bagdastirir.

A\

PTG ) P1082
\5 . Set degeri \—l—/ Motor
kanali P
f [Hz] f act ~ ~ f_act limit | kontrol
f (%) -
Analog

Normalizasyon Sinirlandirma

Uyar: Referans parametreleri, mevcut set degerine ve gergek deger sinyallerine diizgiin bir sekilde yardim
icin kullanilir.
Bu, yilizde olarak girilen sabit ayarlara da uygulanir.
% 100 degeri, ¢ift deger durumunda 4000H, veya 4000 0000H’lik bir stire¢ veri degerine karsilk gelir.
Bu durumda asagidaki parametreler kullanilabilir:
p2000 Referans frekans Hz
p2001 Referans gerilimi \Y
p2002 Referans akimi A
p2003 Referans momenti Nm
p2004 Referans gicii kW hp- — f(p0100)
Not: P2000’e yapilan degisiklikler P2004’Gin yeniden hesaplanmasina sebep olur.
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p2001[0...2] Referans gerilimi / Referans gerilimi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
10 [V] 2000 [V] 1000 [V]
Agiklama: Seri baglanti Usttinde kullanilan tam &lgekli ¢ikis gerilimi (yani % 100) (4000H’a karsilik gelir).
Ornek: [Onaltilik]
r0026 p0771
r0026[V]
- Al Hex] =————--4000[Hex
— > I—o— ViHex = VT [Hex]
x[V] y[Hex]

Not: P2001’e yapilan degisiklikler P2004’Un yeniden hesaplanmasina sebep olur.

p2002[0...2] Referans akimi/ Referans akimi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0.10 [A] 10000.00 [A] 0.10 [A]

Agiklama Seri baglanti Gsttinde kullanilan tam 6lcekli ¢ikis akimi (4000H’a karsilik gelir).

Ornek: iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapilirsa parametrelerin ‘birimi’ (standartlastiriimis
(Onaltilik) veya fiziksel (yani A) deg@erler) farklilk gosterebilir. Bu durumda hedef degere otomatik bir
dénusim yapihr.
y[Onalti]

p2051
r0027 [0] 0027(A
—— > >3 [ |—+— Fieldbus | yHex] =202/l 40001Hex]
: [2] : p2002[A]
i Bl i
x[A] y[Hex]

Not: P2002’ye yapilan degisiklikler P2004’Gin yeniden hesaplanmasina sebep olur.

p2003[0...2] Referans momenti / Referans momenti
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0.10 [Nm] 99999.00 [Nm] 0.75 [Nm]

Aciklama Seri baglanti Gstiinde kullanilan tam 6&lgekli referans momenti (4000H’a karsilik gelir).

Ornek: iki parametre arasinda veya alternatif olarak P1500 kullanarak bir BICO baglantisi yapilirsa paramet-
relerin ‘birimi’ (standartlastiriimis (Onaltilik) veya fiziksel (yani Nm) degerler) farklilik gésterebilir. Bu
durumda hedef degere otomatik bir déniisuim yapilir.
y[Onalti]

r0080
: o Fieldbus | yiHex]=C08ONML 4 5001Hex]
: i p2003[Nm]
X[Nm] y[Hex]
Not: P2003’e yapilan degisiklikler P2004’tin yeniden hesaplanmasina sebep olur.
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p2004[0...2] Referans giicii / Referans giicii

CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: FloatingPoint32

CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min. Maks Fabrika ayari
0.01 2000.00 0.75

Tanim: Seri baglanti Gstiinden kullanilan tam 6lgekli referans glict (4000H’a
karsilik gelir).

Ornek: iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapilirsa parametrelerin ‘birimi’ (standartlastirilmis (Onalti-
lik) veya fiziksel
[Onaltilik] P2016

r0032 > [0]
r0032
o | S>> 1] o— USS RS232| y[Hex]= ——— 4000 [Hex]
i Bl |
y[Hex]
X[kW]
veya
[hp]
bagli olarak

p2004[0...2] Referans giicii / Referans giicii

CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: FloatingPoint32

CU240S DP-F Hizl komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS

CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL

CU240S DP-F
Min. Maks Fabrika ayari
0.01 2000.00 0.75

Tanim: Seri baglanti Gstiinden kullanilan tam 6lgekli referans giict (4000H’a karsilik gelir).

Ornek: iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapilirsa parametrelerin ‘birimi’ (standartlastiriimis (Onal-
tilik) veya fiziksel (yani kW / hp) degerler) farklilik gésterebilir. Bu durumda hedef dedere otomatik bir
déndsum yapilir.
y[Onalti]

P2051
r0032 [0] 10032
——] S>> ] |—e Fieldbus | y[Hex]= 4000[Hex]
| Bl |
X[kW] y[Hex]
veya
(hp]
bagli olarak
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p2010[0...1] USS veri haberlesme hizi / USS veri haberlesme hizi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
4 12 8
Tanim: USS haberlesmei icin veri haberlesme hizini ayarlar.
Deger: 4: 2400 veri haberlesme
5: 4800 veri haberlesme
6: 9600 veri haberlesme
7: 19200 veri haberlesme
8: 38400 veri haberlesme
9: 57600 veri haberlesme
10: 76800 veri haberlesme
11: 93750 veri haberlesme
12: 115200 veri haberlesme
Dizin: [0] = RS485 Uizerinde USS
[1] = RS232 Uizerinde USS
p2011[0...1] USS adresi / USS adresi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 31 0
Tanim: invertoriin essiz adresini ayarlar.
Dizin: [0] = RS485 Uizerinde USS
[1] = RS232 Uizerinde USS
Not: 30 invertori seri baglanti aracihidiyla (yani toplamda 31 invertor) baglayabilir ve bunlari USS seri veri

yolu protokoli ile kontrol edebilirsiniz.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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p2012[0...1] USS PZD uzunlugu / USS PZD uzunlugu

Tanim:

Dizin:

Uyar:

1-200

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 8 2

USS telegramin PZD kismindaki 16-bit’lik kelime sayisini tanimlar.

Bu alanda sireg verileri (PZD) surekli olarak ana ve yedekler arasinda degistirilir.

USS telegramin PZD kismi ana set degeri ve invertériin kontrolu igin kullanilir.

[0] = RS485 Uzerinde USS

[1] = RS232 tizerinde USS

USS protokolii, sirasiyla P2012 ve P2013 parametreleri araciligiyla kullanici tarafindan degistirilebi-
len PZD ve PKW’dan meydana gelir.

< USS telegram >
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PZD1 PzD2 PZD3 PzZD4
STX Metin baslangici PKE Parametre kimligi
LGE Uzunluk IND Alt dizin
ADR Adres PWE Parametre degeri
PKW Parametre kimlik degeri
PZD Streg verisi
BCC Blok kontrol karakteri

PZD, bir kontrol kelimesini ve set degerini veya durum kelimesini ve gercek degeri iletir.

Bir USS telegramdaki PZD kelimelerinin sayisi P2012 parametresi tarafindan belirlenir, burada ilk iki
kelime:.

a) kontrol kelimesi ve ana set degeri veya

b) durum kelimesi ve gercek deger.

P2012 4’ten biyuk veya 4’e esitse ek kontrol kelimesi 4’uncli PZD kelimesi olarak transfer edilir (var-
sayllan ayar).

STW HSW
ZSW HIW STW2

PzD1 PzD2 PZD3 PzD4

e p2012 ——— >

STW Kontrol kelimesi HSW Ana set degeri
ZSW Durum kelimesi HIW Ana gercek deger
PzD Streg verisi
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p2013[0...1]

Tanim:

Deger:

Ornek:

Dizin:

Uyar:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

USS PKW uzunlugu / USS PKW uzunlugu

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 127 127

USS telegramin PKW kismindaki 16-bit’lik kelime sayisini tanimlar.

PKW alani degisebilir.

Belirli bir gereklilige bagli olarak 3 kelimelik, 4 kelimelik veya ¢esitli kelime uzunluklari parametrelerle
ifade edilebilir.

USS telegramin PKW kismi bagimsiz parametre degderlerini okumak ve yazmak igin kullanilir.

0:  Kelime yok

3: 3 kelime

4: 4 kelime

127: Degisken

U16 (16 Bit) Veri turt Float (32 Bit)
U32 (32 Bit)
p2013=3 X Parametre erigsim hatasi | Parametre erigim hatasi
p2013=4 X X X
p2013= 127 X X X

[0] = RS485 Uizerinde USS
[1] = RS232 Gizerinde USS

USS protokold, sirasiyla P2012 ve P2013 parametreleri araciligiyla kullanici tarafindan degistirilebi-
len PZD ve PKW’dan meydana gelir.

P2013 parametresi USS telegramindaki PKW kelimelerinin sayisini belirler.

P2013’lin 3 veya 4 olarak ayarlanmasiyla PKW kelimelerinin uzunlugu belirlenir (3 = tg¢ kelime ve 4 =
dort kelime).

Otomatik olarak 127 olarak ayarlanan P2013 gerekli PKW kelimelerinin uzunlugunu ayarlar.

p2013 =3 — p2013 ———»
PKE IND PWE
<1 word >
each 16 Bit
p2013 =4 - p2013 >
PKE IND PWE
|

PKE Parametre kimligi
IND Alt dizin
PWE Parametre degeri

1-201
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Sabit bir PKW uzunlugdu segilirse sadece bir parametre degeri transfer edilebilir.

Dizinli bir parametre s6z konusu oldugunda tek bir telegram icinde transfer edilen tum matrislerin de-
Jerlerine sahip olmak isterseniz degisken PKW uzunlugunu kullanmalisiniz.

Sabit PKW uzunlugu segilirken s6z konusu degerin bu PKW uzunlugu kullanilarak transfer edilmesi
saglanmaldir.

P2013 = 3 durumunda PKW uzunludu sabitlenir ama birgok parametre degerinin erigilmesine olanak
vermez.

Aralik diginda bir deger kullanilirsa bir parametre hatasi olusturulur, deger kabul edilmez ama invertor
durumu etkilenmez.

Parametrelerin degistiriimedigi uygulamalarda kullanilir ama MM3’ler de kullanilir.

Bu ayarla yayin modu mumkan degildir.

P2013 = 4 durumunda PKW uzunlugu sabitlenir.

Tum parametrelere erisime olanak verir ama dizinli parametreler ayni anda sadece bir dizin okuyabi-
lir.

Tek kelime degerlerinin galisma sirasi ayar 3 veya 127’de farklidir, asagidaki 6rnede bakin.

P2013 =127 en kullanigl ayar.

PKW yanit uzunlugu gerekli bilgi miktarina gére degisir.

Bu ayarla tek bir telegramla hata bilgisinin ve bir parametrenin tum matrislerini okuyabilir.

Ornek:

P0700’i deder 5’e getir (0700 = 2BC (onaltr))

p2013=3 p2013= 4 p2013= 127
Master— SINAMICS | 22BC 0000 0006 22BC 0000 0000 0006 | 22BC 0000 0006 0000
SINAMICS — Master | 12BC 0000 0006 12BC 0000 0000 0006 | 12BC 0000 0006

p2014[0...1] USS telegram kapanma zamani / USS telegram T_off

Tanim:

Dizin:

Uyar:

1-202

Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 [ms] 65535 [ms] 0 [ms]

Dizin 0, USS kanali RS485 araciligiyla telegram alinmamigsa sonrasinda bir hatanin olusturulacagi
(FO072) bir T_off zamanini tanimlar.

Dizin 1, USS kanali RS232 araciligiyla telegram alinmamigsa sonrasinda bir hatanin olusturulacagi
(FO071) bir T_off zamanini tanimlar.

[0] = RS485 Uizerinde USS
[1] = RS232 Uizerinde USS

Varsayilan olarak (0 olarak ayarlanan zaman) hata Uretilmez (yani zamanlayici devre dist).
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r2015[0...7] CO: RS232 iistiinde USS’den PZD / PZD<-USS
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS232 Ustlinden USS aracilidiyla alinan sureg verisini gdsterir.

[r2015 ] |
= 0] > R r2032
------------------------------------- b 1)
)
Lel By
|
1 .
PZD4 PZD3 PZD2 PZD1 i : oo r2033
STW2 HSW STW1 i [7] :
- p2012 i
|
1 STX Metin baslangici
i LGE Uzunluk
1 ADR Adres
PZD PKW | PKW Parametre kimlik degeri
BCC|| Sireg verisi | Parametre ADR||LGE [[ STX| 1 PZD Sireg verisi
| BCC Blok kontrol karakteri
[ STW Kontrol kelimesi
< USS telegram > HSW Ana ayar noktasi
|
USS on RS232 ;:4—

Dizin: [0] = Alinan kelime O
[1] = Alinan kelime 1
[2] = Alinan kelime 2
[3] = Alinan kelime 3
[4] = Alinan kelime 4
[5] = Alinan kelime 5
[6] = Alinan kelime 6
[7] = Ahnan kelime 7

Not: Kontrol kelimeleri r2032 ve r2033 bit parametreleri olarak gorintulenebilir.

Sinirlamalar:

. Yukaridaki seri arayiiz invertéri (P0700 veya P0719) kontrol ederse 1’inci kontrol kelimesi 1’inci
PZD-kelimesinde transfer edilmelidir.

. Set degeri kaynagdi P1000 veya P0719 araciligyla segilirse ana set degeri 2’'nci PZD-kelimesinde
transfer edilmelidir.

. P2012, 4'ten blylk veya 4’e esit oldugunda yukaridaki seri araylz invertéra (P0700 veya P0719)
kontrol ediyorsa ek kontrol kelimesi (2'nci kontrol kelimesi) 4’tincti PZD-kelimesinde transfer edilmeli-
dir.
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p2016[0...7] Cl: RS232 iistiinde USS’ye PZD / PZD->USS

HIW  Ana gergek deger

\

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirti: U32 / Integer 16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
- 52[0]
Tanim: RS232 Ustiinde USS araciliiyla seri araylze iletilecek olan sinyalleri seger.
r0052__ > P2016] !
r0052 [0 |-+
U7X D S 1]
S @& . . _
KD S » R -
r0053 : ! 4 1 4 1
: | PzD4 PzZD3 PzD2 PzD1
i ZSW2 HW | ZSwi1
! < P2012 >
STX  Metin baslangici !
LGE  Uzunluk |
ADR Adres !
PKW Parametre kimlik degeri !
PzD  Sireg verisi |
] PZD PKW
BCC Blok kontrol karakteri ! |BCC|| siireg verisi | Parametre ||ADR|[LGE || STX
ZSW  Durum kelimesi :
|

< USS telegram

PZD mapping from parameter P2016 —>:<— USS on RS232

Bu parametre yanit PZD icin durum kelimelerinin ve gercek degerlerin kaynagini tanimlar.
Dizin 0 degistirilemez ve her zaman durum kelimesi 1'i igerir.

Ornek: P2016[0] = 52.0 (varsayilan). Bu durumda r0052 degeri (CO/BO: Durum kelimesi) RS232 {stlinde
USS’e 1’inci PZD olarak iletilir.
Dizin: [0] = iletilen kelime O

[1] = iletilen kelime 1
[2] = iletilen kelime 2
[3] = iletilen kelime 3
[4] = iletilen kelime 4
[5] = iletilen kelime 5
[6] = iletilen kelime 6
[7] = Iletilen kelime 7

Not: r0052 dizinlenmemisse ekranda herhangi bir dizin gosterilmez (“.0” ).
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r2018[0...7] CO: USS’den PZD RS485 listiinde / PZD<-COM(USS)

STW Kontrol kelimesi
HSW Ana ayar noktasi

A
Y

USS telegram

CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Cu240S Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim:
[r2018 ] |
1 0] > R r2036
------------------------------------- - 1)
D
= 31
|
1 .
PzD4 | PZD3 | PZD2 | PZD1 i : r2037
STW2 HSW STWA1 i [7]
< p2012 > i
|
i STX Metin baglangici
i LGE Uzunluk
i ADR Adres
BCC Sl'jre'(:zvgrisi Pall':;lr(nv:tre ADR|| LGE || STX : ﬁ;gv g'aultzrgns;rr?sli(lmllk degeri
; BCC Blok kontrol karakteri
i
|
i

USS on RS485 =:= PZD mapping to parameter r2018

Dizin: [0] = Alinan kelime 0
[1] = Alinan kelime 1
[2] = Alinan kelime 2
[3] = Alinan kelime 3
[4] = Alinan kelime 4
[5] = Alinan kelime 5
[6] = Alinan kelime 6
[7]1 = Ahnan kelime 7

Not: Sinirlamalar:

*  Yukaridaki seri arayuz invertérti (P0700 veya P0719) kontrol ederse 1’inci kontrol kelimesi 1’inci
PZD-kelimesinde transfer edilmelidir.

» Set degeri kaynagi P1000 veya P0719 araciligyla segilirse ana set degeri 2'nci PZD-kelimesinde
transfer edilmelidir.

«  P2012, 4'ten buylk veya 4’e esit oldugunda yukaridaki seri araylz invertéri (P0700 veya P0719)
kontrol ediyorsa ek kontrol kelimesi (2'nci kontrol kelimesi) 4’inct PZD-kelimesinde transfer
edilmelidir.

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-205
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2019[0...7]  Cl: RS485 listiinde USS’ye PZD (USS) / PZD->COM (USS)

CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirti: U32 / Integer 16
CU240S Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 52[0]
Tanim: RS485 Ustiinden USS aracilidiyla alinan sureg verisini gosterir.
r0052 - |
r0052 i e .
10027 Doy [A] frrreteereeerereee e . .
10053 D-eeeereereees .
r0053 ; ! 4 4 4

PZD4 PzZD3 PzD2 PzD1
ZSW2 HIW ZSWA1

-——— p2012 —————p

STX Metin baslangici

ADR  Adres
PKW Parametre kimlik degeri

PZD  Sireg verisi
BCC Blok kontrol karakteri
ZSW Kontrol kelimesi

PZD PKW
BCC|| Sireg verisi Parametre ||ADR]||LGE [[ STX

|
|
|
|
|
[
LGE  Uzunluk !
|
|
|
|
|
HIW  Ana gergek deger :

< USS telegram

\/

PZD mapping from parameterp2019 —>:<— USS on RS485

Dizin: [0] = lletilen kelime O
[1] = iletilen kelime 1
[2] = iletilen kelime 2
[3] = iletilen kelime 3
[4] = iletilen kelime 4
[5] = iletilen kelime 5
[6] = iletilen kelime 6
[7] = iletilen kelime 7
Not: P2016’ya bakin (RS232 istiinde USS’ye PZD)

r2024[0...1] USS hatasiz telegramlar / USS hatasiz tel

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Alinan hatasiz USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 lizerinde USS

[1] = RS232 Gizerinde USS

r2025[0...1] USS reddedilen telegramlar / USS reddedilen tel.

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Reddedilen USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 lizerinde USS

[1] = RS232 Uizerinde USS
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r2026[0...1] USS karakter gergeve hatasi / USS kar.cergeve hat.

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: USS karakter gerceve hata sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 uizerinde USS

[1] = RS232 Uzerinde USS

r2027[0...1] USS tasma hatasi / USS tagsma hatasi

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Tasma hatali USS telegram sayisini gdsterir.

Dizin: [0] = RS485 Uizerinde USS

[1] = RS232 tizerinde USS

r2028[0...1] USS eslik hatasi / USS eslik hatasi

Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Eslik hatali USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 Ustinde USS [1] = RS232 Ustlinde USS

r2029[0...1] USS baslangici tanimlanmadi / USS baslangici tanimlanmadi

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Baslangici tanimlanmamis USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 Uizerinde USS

[1] = RS232 Uizerinde USS

r2030[0...1] USS BCC hatasi / USS BCC hatasi

Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: BCC hatali USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 istinde USS [1] = RS232 Ustinde USS

r2031[0...1] USS uzunluk hatasi / USS uzunluk hatasi

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: isaretsiz! 6
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Yanhs uzunluklu USS telegram sayisini gosterir.

Dizin: [0] = RS485 lizerinde USS

[1] = RS232 iizerinde USS

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-207
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

r2032.0...15 BO : RS232 iistiinde USS’den CtrIWrcM / CtriWcM <-USS

Erisim dizeyi: 3

P Grubu: Haberlesme

Veri tiirii: Unsigned16

Birim:- Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS232 stiinde USS’den kontrol kelimesi 1’i gdsterir (USS iginde kelime 1).

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik durma Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkinlestir Evet Hayir -
04 RFG etkinlestir Evet Hayir -
05 RFG baglat Evet Hayir -
06 Set degeri etkinlestir Evet Hayir -
07 Hata onayi Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir ~

r2033.0...15 BO : RS232 iistiinde USS’den CtriWrd2 / CtrIWd2 <- USS

PM240 Erigim diizeyi: 3 P Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Birim:- Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS232 ustiinde USS’den kontrol kelimesi 2'i gésterir (yani USS iginde kelime 4).

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sirucu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sirucu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID etkinlestir Evet Hayir -
09 DC fren etkinlestir Evet Hayir -
1 Dusus etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontroli Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -

Bagimhiik: P0700 = 4 (RS232 Ustinde USS) ve P0719 =0 (Cmd / Set degeri=  BICO parametre).

r2033.0...15 BO : RS232 iistiinde USS’den CtrIWrd2 / CtriWd2 <- USS

PM250 Erigim diizeyi: 3 P Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
PM260 Birim:- Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: RS232 Ustiinde USS’den kontrol kelimesi 2'i gésterir (yani USS iginde kelime 4).
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP

00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -

01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -

02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -

03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -

04 Siruct Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -

05 Siruct Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -

08 PID etkinlestir Evet Hayir -

11 DusUs etkinlestir Evet Hayir -

12 Moment kontrolu Evet Hayir -

13 Harici hata 1 Hayir Evet -

15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -
Bagimhlik: P0700 = 4 (RS232 ustiinde USS) ve P0719 = 0 (Cmd / Set degeri = BICO parametresi).
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r2036.0...15 BO : RS485 listiinde USS’den CtrIWrcM (USS) / CtrlWd 1 < -COM

CU240E
Cu240s
Tanim:

Bit alani:

Bagimhilik:

Not:

Erisim dizeyi: 3

P Grubu: Haberlesme

Veri tiirii: Unsigned16

Birim:- Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

RS485 Ustlinde USS’den kontrol kelimesi 1'i gdsterir (yani USS icinde kelime 1 = PZD1).
Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik durma Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkinlestir Evet Hayir -
04 RFG etkinlestir Evet Hayir -
05 RFG baglat Evet Hayir -
06 Set degeri etkinlestir Evet Hayir -
07 Hata onayi Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir -

P2012 parametresine bakin
r2033’e bakin (RS232 tstiinde USS’den kontrol kelimesi 2).

r2037.0...15 BO : RS485 listiinde USS’den CtriWrd2 / CtrlIWd2 <- COM

CU240E
Cu240s
PM240
Tanim:
Bit alani:

Bagimhilik:

Not:
Not:

Erigim duzeyi: 3

Birim : -

P Grubu: Haberlesme
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

RS485 ustiinde USS’den kontrol kelimesi 2'yi gésterir (yani USS iginde kelime 4 = PZD1).
0 sinyal FP

Bit
00
01

02
03
04
05
08
09
11

12
13
15

Sinyal ismi

Sabit frekans Bit 0

Sabit frekans Bit 1

Sabit frekans Bit 2

Sabit frekans Bit 3

Sartct Veri Dizisi (DDS) Bit 0
Saricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1
PID etkinlestir

DC fren etkinlestir

Dusls etkinlestir

Moment kontrolu

Harici hata 1

Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1

P2012 parametresine bakin
P2012 parametresine bakin
r2033’e bakin (RS232 tstiinde USS’den kontrol kelimesi 2).
USS araciligiyla harici hata (r2037 Bit 13) olanagini etkinlestirmek icin asagidaki parametreler ayar-
lanmalidir:

«P2012=4
*P2106 =1
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1 sinyal
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Evet
Hayir
Evet

Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Hayir
Evet

Hayir
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Parametrelerin Listesi

r2037.0...15 BO : RS485 iistiinde USS’den CtrIWrd2 (USS) / CtrlIWd2 <a COM

CU240E Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16

Cu240S Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

PM250, PM260

Tanim: RS485 Ustiinde USS’den kontrol kelimesi 2'yi gOsterir (yani USS iginde kelime 4 = PZD4).

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sdrtcu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID etkinlestir Evet Hayir -
11 Dusus etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontroll Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir  Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -

Bagimhilik: P2012 parametresine bakin

Not: r2033’e bakin (RS232 tstiinde USS’den kontrol kelimesi 2).
USS araciligiyla harici hata (r2037 Bit 13) olanagini etkinlestirmek icin asagidaki parametreler ayar-
lanmalidir:
P2012 =4
P2106 =1

p2038 Gergek profil segimi / Gergek profil

CU240E Erigim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S Hizlh komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 3 0
Deger: 0 PROFIsurtct Profil
2 Namur
3 ayrilmis
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Parametrelerin Listesi

p2038 Gergek profil segimi / Gergek profil

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 3 0

Tanim: Su profilleri seger : PROFIsurticu Profil veya VIK/Namur.

Deger: 0 PROFIsurtct Profil
2 Namur
3 ayriimis

Bagimhilik: P0922’de Telegram 20’nin secilmesiyle P2038 parametresinin Namur olarak ayarlanmasi.
P0922’nin Telegram 20’den baska bir ayara ayarlanmasiyla P2038 PROFIsuricu Profili olarak sifirla-
nacaktir.

Not: P2038’in degistiriimesiyle PO700 ve P0922°deki ayarlara karsilik gelen tim BICO baglantilari da
sifirlanir.
Ornek:

P0700 = 4, P2038 = 0, P0922 = 999, P0840 = 2032.0

P0840 = 722.0 ayarlamasini yapin

Simdi P2038'i degistirin : P0840 parametresi 2032.0 olarak sifirlanacaktir (PO700 = 4)

P0922 veya P2038’in degistiriimesiyle asagidaki parametreler degistirilebilir :

*  Kkontrol kelimesi 1 igin:

P0840, P0844, P0848, P0852, P1140, P1141, P1142, P2104, P1055, P1056, P1113, P1035, P1036,
P0810, P0820

*  Kkontrol kelimesi 2 igin:

P1020, P1021, P1022, P1023, P0820, P0821, P2200, P1230, P1501, P2106

Ayrica bakin : P0922 parametresinin tanimlamasinda Namur’a/’dan gegis.

p2040 Bolgesel ag telegram kapanma zamani / FB tel. kapanma zamani

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 [ms] 65535 [ms] 500 [ms]
Tanim: Baglanti araciligiyla telegram alinmazsa sonrasinda bir hatanin olusturulacagi (FO070) zamani
tanimlar.
Bagimhihk: Ayar 0 = zamanlayici devre disi

p2041[0...4] FB parametresi / FB parametresi

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: Haberlesmeyi yapilandirir.

2041.0: her zaman 0 (salt okunur)
2041.1: S7 servisinde FB parametre degisken yazma erigimi (0 = degisken olmayan)
2041,2: her zaman 0 (salt okunur)
2041.3: algilama sayfasinin segimi
2041.4: her zaman 0 (salt okunur)
Dizin: [0] = FB parametre O
[1] = S7 OP degisken
[2] = FB parametre 2
[3] = Algilama sayfasi
[4] = FB parametre 4

Not: Protokol tanimlamasi ve uygun ayarlar icin ilgili haberlesme kart kilavuzuna bakin.
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p2042 Tanim numarasinin segimi / Tanim no

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: Yerli tanim numarasinin (0) veya NAMUR tanim numarasinin (1) PLC’ye génderilip
gonderilmeyecegini seger.

Deger: 0 Yerli
1 Namur

Not: NAMUR tanim numarasi (P2042=1) ProfiNet Usttinde kullanilamaz.

P2042 degistirildikten sonra degisikliklerin etkin olmasi bir gli¢ déngusu yapiimahdir.
Ayrica bakin : P0922 parametresinin tanimlamasinda Namur’a/’dan gegis.

r2050[0...7] CO: Bolgesel agdan PZD / FB’den PZD

CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Bolgesel agdan alinan PZD’yi gosterir.
PZD  Siirec verisi [ 2050 ;
STW  Kontrol {initesi J S > D 2090
HSW  Ana ayar noktasi PRSI N < 17>
............... ] 2 >
.................. -] 3 >

S ety i
!— — — o — —
PzD4 | PZD3 PzD2 PzZD1
depends on setting in P0922 STW1

L
i
|
i
i
i
i
i
i
i
i
i

Bolgesel ag————»<— r2050 parametresine PZD haritalama

Dizin: [0] = Alinan kelime O
[1] = Ahinan kelime 1
[2] = Alinan kelime 2
[3] = Alinan kelime 3
[4] = Alinan kelime 4
[5] = Alinan kelime 5
[6] = Alinan kelime 6
[7] = Alinan kelime 7

Not: Kontrol kelimeleri r 2090 ve r2091 bit parametreleri olarak goriintilenebilir.
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p2051[0...7] CI: Bélgesel aga PZD / FB’ye PZD
CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: il etisimler Veri tirii: U32 / Integer 16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S DP-F
Min. Maks. Fabrika ayari
- - 52[0]
Tanim: Bélgesel aga PZD baglar.
Bu parametre kullanicinin yanit PZD igin durum kelimelerinin ve gergek degerlerin kaynagini tanimla-
masini saglar.
|
|
- | K "._
................ I‘ _‘_ _‘_ q q
PZD  Siireg verisi I |
ZSW  Durum kelimesi | i pzD4 i PzD3 PzD2 PZD1
HIW  Ana gergek deger | depends on setting in P0922 ZSWA1
|
P2051 Parametresine PZD haritalama—>:<— Bélgesel ag
Dizin: [0] = Iletilen kelime O
[1] = lletilen kelime 1
[2] = lletilen kelime
[3] = lletilen kelime
[4] = lletilen kelime
[5] = lletilen kelime 5
[6] = iletilen kelime 6
[7] = iletilen kelime 7
Bagimhilik: Standart Telegram (p0922) segildiginde ve PROFIBUS’tan Kontrol durumunda parametre Standart
Telegram 20, dizin 5 disinda degistirilemez.
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r2053[0...7] FB tanimlama / FB tanimlama

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Haberlesmenin tanimlama verisini gosterir.

2053[0]: = 0 = Uygun haberlesme segenegi yok
2053[0]: = 1 = PROFIBUS DP
2053[0]: = 2 = DeviceNet
2053[0]: =3 = CAN
2053[0]: = 4 = AS-i
2053[0]: =5 =LON
2053|[0]: = 6 = Modbus
2053[0]: = 10 = PROFINET IO
2053[0]: = 11 = ES bus (ET200pro)
2053[0]: = 4660 = ES bus (ET200s)
2053[0]: = 65535 = tanimlanmadi
2053[1]: donanim yazilimi strimi (her biri 2 basamakh birincil ve ikincil)
2053[2]: donanim yazilimi strimi ayrintisi (her biri 2 basamakli olarak birak ve olustur)
2053[3]: donanim yazilimi tarihi (ylzyilla birlikte yil)
2053[4]: donanim yazilimi tarihi (her biri 2 basamakli giin ve ay)
2053[5]: veri yapisiI surimu
2053[6]: surlicl stirima
2053[7]: sirket kimligi (42 = SIEMENS)
Dizin: [0] = Bolgesel ag turt (PROFIBUS = 1)
[1] = Donanim yazilimi strimu
[2] = Donanim yazilimi stirimu ayrintisi
[3] = Donanim yazilimi tarihi (yil)
[4] = Donanim yazilimi tarihi (gtin/ay)
[5] = veri yapisi stirumuU
[6] = sUrlcU strimu
[7] = sirket kimligi
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r2054[0...15] FB algilama / FB algilama

CuU240S DP
CU240S DP-F
Tanim:

Dizin:

Not:

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesmeler Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Haberlesmenin algilama bilgisini gésterir.

[0] = FB algilama O

[1] = FB algilama 1

[2] = FB algilama 2

[3] = FB algilama 3

[4] = FB algilama 4

[6] = FB algilama 5

[6] = FB algilama 6

[7] = FB algilama 7

[8] = FB algilama 8

[9] = FB algilama 9

[10] = FB algilama 10

[11] = FB algilama 11

[12] = FB algilama 12

[13] = FB algilama 13

[14] = FB algilama 14

[15] = FB algilama 15

Algilama girdileri

2054[0]: PROFIBUS durumu: O=kapali, 1 =veri haberlesme arama; 2=veri haberlesmesi bulundu;
3=veri degistirme

2054[1]: déngusel veri icin CO ana yapilandirma bilgisi, 5 basamagin birlesimi pxxyy (ondalik)
p : 0 ek dongusel veri yok (PKW yok ve PROFlsafe yok)

1 PKW verisi yapilandirildi (4 kelimelik giris ve 4 kelimelik ¢ikis)

2 PROFlsafe verisi yapilandirildi (3 kelimelik giris ve 3 kelimelik gikis)

3 PKW ve PROFIsafe verisi yapilandirildi

4..9 yanlig yapilandirma

xx: PZD giris uzunlugu (referans degerleri)

yy: PZD ¢ikis uzunlugu (gercek degerler)

PZD giris ve ¢ikis uzunlugu (xx ve yy) deg@erleri ek veri uzunlugu igcermez.
2054[2]: C2 baglanti sayisi 0..2

2054[3]: parametre erisim hatasi: dahili hata numarasi

2054[4]: parametre erisim hatasi: parametre numarasi

2054[5]: parametre erisim hatasi: alt dizin

2054[6]: uzak yayinci sayacli ve uzak yayinci tamam (6rnek: 11114, 4 yayinci, her biri tamam)
2054[7]: uzak yayinci 1 adresi

2054[8]: uzak yayinci 2 adresi

2054[9]: uzak yayinci 3 adresi

2054[10]: uzak yayinci 4 adresi

2054[11]: bos (=0)

2054[12]: bos (=0)

2054[13]: bos (=0)

2054[14]: bos (=0)

2054[15]: bos (=0)
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r2058[0...15]

FB geri yapilandirma / FB geri yapilandirma

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Geri yapilandirma veri ekran haberlesmesini gsterir.
Dizin: [0] = FB algilama O
[1] = FB algilama 1
[2] = FB algilama 2
[3] = FB algilama 3
[4] = FB algilama 4
[6] = FB algilama 5
[6] = FB algilama 6
[7] = FB algilama 7
[8] = FB algilama 8
[9] = FB algilama 9
[10] = FB algilama 10
[11] = FB algilama 11
[12] = FB algilama 12
[13] = FB algilama 13
[14] = FB algilama 14
[15] = FB algilama 15
r2059[0...4] CO: Sol Master i¢in SOL baglanti durumlarini gésterir. / SOL durumlarini
gosterir
CU240S DP Erisim diizeyi: 4 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Dizin: [0] = mesajlar txd
[1] = gecerli mesajlar rxd
[2] = crc hatalar
[3] = stx hatalari
[4] = yeniden yapilandirmalar
r2090.0...15 BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 1 / CtriIWd1 <- FB
Cu240S DP Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Bélgesel agdan alinan kontrol kelimesi 1’i gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik stop Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkin Evet Hayir -
04 RFG etkin Evet Hayir -
05 RFG baglat Evet Hayir -
06 Set degeri etkin Evet Hayir -
07 Hata onay! Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters ¢evirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir -
Not: P0700 = 6 (PROFIBUS) ise dogru isletim icin P810, 2090.15 olarak ayarlanmalidir.
Bu, P0700 artik 6’ya esit olmadiginda otomatik olarak temizlenmez.
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r2091.0...15 BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtriIWd2 <- FB

CuU240S DP Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

CU240S PN

CU240S DP-F

PM240

Tanim: Bélgesel agdan alinan kontrol kelimesi 2’i gosterir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sdrtcu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID Etkinlestir Evet Hayir -
09 DC fren etkinlestir Evet Hayir -
11 Dusus Etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontrol Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -

r2091.0...15 BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtrilWd2 <- FB

CU240S DP Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16

CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

CU240S PN

CU240S DP-F

PM250, PM260

Tanim: Bolgesel agdan alinan kontrol kelimesi 2'i gosterir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID Etkinlestir Evet Hayir -
1 Dists Etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontrolu Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -

p2100[0...2] Alarm numarasi se¢imi / Alarm No se¢imi
P-Grubu: Mesaijlar
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Tanim:
Ornek:

Dizin:

Not:

Erigim diizeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: T

Min
0

Varsayilan olmayan tepkiler igin 3’e kadar hata veya uyari secer.

Maks
65535

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Fabrika ayan

Ornegin bir hata icin OFF2 yerine OFF3 uygulanacaksa hata numarasi P2100’e girilmelidir ve isteni-

len tepki P2101°de segilmelidir (bu durumda (OFF3) P2101 = 3).

[0] = Hata Numarasi 1
[1] = Hata Numarasi 2
[2] = Hata Numarasi 3
Tam hata kodlarinin OFF2’ye varsayilan bir tepkisi vardir.
Donanim baslangiglarinin sebep oldugu bazi hata kodlari (6rnegin asiri akim) varsayilan tepkilerden
degistirilebilir.
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p2101 [0...2] Tepki degerini durdur / Tepki deg. durdur

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: P2100 tarafindan segilen hatalar icin strict durdurma tepki degerlerini ayarlar (alarm numara segi-
mi).
Dizinlenen bu parametre, 0 ile 2 arasindaki P2100 matrislerinde tanimlanan hatalara/uyarilara verilen
Ozel tepkiyi belirler.
Deger: 0 Tepki yok, ekran yok
1 OFF1 durdurma tepkisi
2 OFF2 durdurma tepkisi
3 OFF3 durdurma tepkisi
4 Tepki yok, sadece uyari
Dizin: [0] = Durdurma tepki degeri 1
[1] = Durdurma tepki degeri 2
[2] = Durdurma tepki degeri 3
Not: 1 - 3 ayarlari sadece hata kodlari icin kullanilir.
4 ayari sadece uyarilar i¢in kullanilir.
Dizin 0, dizin 0’daki hatayi/uyariyi ifade eder (P2100).
p2103[0...2] BI: 1. Hata onayi / 1. Hata onayi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.2
Tanim: Hata onayinin birinci kaynagini tanimlar.
p2104[0...2] BI: 2. Hata onayi / 2. Hata onayi
CU240E Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Cu240s Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Hata onayinin ikinci kaynagini secer.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
p2104[0...2] BI: 2. Hata onayi / 2. Hata onayi
Cu240S DP Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Degistirilebilir: T Hesaplanmis: - Veri
dizisi: CDS
Min Maks Fabrika ayari
- - 2090.7
Tanim: Hata onayinin ikinci kaynagini secer.
Bagimhilik: Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.
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p2104[0...2]
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:
Bagimhlik:

Bl: 2. Hata onayi / 2. Hata onayi

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 8890.7

Hata onayinin ikinci kaynagini seger.
Standart Telegram segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = Standart Telegram) parametre degistirilemez.

p2106[0...2] BI: Harici hata / Harici hata

Tanim:
Bagimhilik:

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 1

Harici hatalarin kaynagini secer.

Standart Telegram 350 ve PROFIBUS secildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.

r2110[0...3] CO: Uyari numarasi / Uyari numarasi

Tanim:

Dizin:

Uyari:
Not:

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirti: Unsigned16

Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Uyari bilgilerini gdsterir.

Maksimum 2 etkin uyari (0 ve 1 matrisleri) ve 2 gegmis uyarisi (2 ve 3 matrisleri) gérunttlenebilir.
[0] = Son Uyarilar --, uyari 1

[1] = Son Uyarilar --, uyari 2

[2] = Son Uyarilar -1, uyari 3

[3] = Son Uyarilar -1, uyari 4

0 ve 1 matrisleri kaydedilmez.

Bu durumda LED, uyari durumunu gésterir. Bir uyari etkinse klavye yanacaktir.

p2111 Toplam uyari sayisi / Toplam uyari no.

Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: Son sifirlamadan bu yana uyari sayisini (4’e kadar) gosterir. Uyari ge¢gmisini sififamak igin O olarak
ayarla.
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r2114[0...1] Calisma zamani sayaci / Galisma zamani sayaci

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Calisma zamani sayacini gosterir.
Sirtcinun glctinin agik oldugu toplam zamandir. Gug kapatildiginda deger kaydedilir ve gl¢ agikken
geri yuklenir.

Calisma zamani sayaci asagdidaki sekilde hesaplanacaktir:

r2114[0]'daki degeri 65536 ile garptiktn sonra r2114[1]'deki degere ekleyin. Verilen cevap saniye cin-
sinden olacaktir.

Bu, r2114[0]'in gun cinsinden olmadigi anlamina gelir.

Gucun agik oldugu toplam zaman = 65536 * r2114[0] + r2114[1] saniye.

Eger
Ornek: r2114[0] = 1 ve r2114[1] = 20864 ise
1 guine esit olan 1 * 65536 + 20864 = 86400 saniyeyi elde ederiz.
Dizin: [0] = Sistem Zamani, Saniye, Ust Kelime
[1] = Sistem Zamani, Saniye, Alt Kelime
Not: P2115’te gergek zaman verilmediginde bu parametredeki zaman bir hatanin ortaya ¢iktigini goster-

mek icin r0948 tarafindan kullanilir.
r0948’e bakin (hata zamani).

p2115[0...2] Gergek zaman saati / Gergcek zaman saati

Erigim dizeyi: 4 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 257

Tanim: Gergek zamani gosterir.

Tuam invertdrler, birlikte hata durumlarinin zaman damgalanabilecegi ve kaydedilebilecegi timlegik
saat fonksiyonu gerektirir.

Fakat Gergek Zaman Saati (RTC) yedeklenmis batarya mevcut degildir. invertorler, bir seri arayiiz
araciligiyla beslenen RTC ile senkronizasyonunu gerektiren yazilim strimli RTC'yi destekleyebilir.
Zaman, bir P2115 kelime dizi parametresinde kaydedilir. Zaman, USS Protokol standart “kelime
dizi parametre yazimi” telegramlari tarafindan ayarlanir. Dizin 2'de son kelime alindiginda yazilim 1
milisaniyelik dahili galismayi kullanarak zamanlayiciyi kendiliginden galistirmaya baslayacaktir. Bunun
sonucunda RTC gibi olur.

Gug¢ dongusi meydana gelirse gergek zaman invertére yeniden gonderilecektir.

Zaman bir kelime dizi parametresinde tutulur ve asagidaki sekilde kodlanir - ayni format hata rapor
kuttklerinde kullanilacaktir.

Dizin Yuksek Bayt (MSB) Dusuk Bayt (LSB)
0 Saniye (0 - 59) Dakika (0 - 59)
1 Saat (0 - 23) Gun (1-31)
2 Ay (1-12) Yil (00 - 250)

Degerler ikili formdadir.

Dizin: [0] = Gergek Zaman, Saniye+Dakika[
[1] = Gergek Zaman, Saat+Gun[
[2] = Gergek Zaman, Ay+Yil

Not: r0948’e bakin (hata zamani).

1-220 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2120 Gosterge sayaci /| Gosterge sayaci
Erisim duzeyi: 4 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: Toplam hata/uyari olay sayisini gosterir.
Bu parametre bir hata/uyari olayi ortaya ¢iktiginda artirilr.
Bu parametre PC araglari tarafindan kullanihr.
r2131 CO: Son hata numarasi kodu / Son hata kodu
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
r2132 CO: ilk uyari numara kodu / ilk uyari kodu
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
p2150[0...2] Histerezis frekans f_hys / Hist. frek. f_hys
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 10.00 [HZ] 3.00 [HZ]
Tanim: Frekans ve hiz ile esigi kargilastirmak icin uygulanan histerezis seviyesini tanimlar.
Bagimhilik: 4100 fonksiyon semasina bakin.
p2151[0...2] CI: Mesajlar i¢in hiz set degeri / Mesajlar igin n-Set
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 1170[0]
Tanim: Set degeri frekansinin kaynagini seger, frekans sapmasinin tespit edilmesi igin bu frekans gergek
frekans ile karsilastirilir (bit r2197.7 izlemeye bakin).
p2152[0...2] f>fmax gecikme zamani / f>fmax gecikmesi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 200 [ms]
Tanim: Gergek frekans maksimum frekansin Ustiindeyse gecikme zamanini seger.
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p2153[0...2] Zaman sabiti hiz filtresi / Zaman sabiti hiz filtresi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_REG
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 1000 [ms] 5 [ms]
Tanim: Birinci derece hiz filtresinin zaman sabitini belirler. Daha sonra filtrelenen hiz esiklerle karsilastirilir.
Bagimhlik: 4100 ve 4120 fonksiyon semalarina bakin.
p2155[0...2] Esik frekansi f_1/ Esik frek. f_1
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650.00 [Hz] 30.00 [Hz]
Tanim: Gergek hizla f_1 esik de@erlerinin karsilastirilmasi igin bir esik ayarlar.
Bu esik, durum kelimesi 2 (r0053) icinde 4 ve 5 durum bitlerini kontrol eder.
Bagimhilik: 4100 fonksiyon semasina bakin.
p2156[0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_1/ f_1 gecikme zamani
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Esik frekans f_1 karsilastirmasindan énceki gecikme zamanini ayarlar (P2155).
p2157[0...2] Esik frekansi f_2 / Esik frek. f_2
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [HZ] 650.00 [Hz] 30.00 [Hz]
Tanim: Hiz veya frekans ile esikleri karsilastirmak icin esik_2.
Bagimhlik: 4120 fonksiyon semasina bakin.
p2158[0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_2 / f_2 gecikme zamani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Hiz veya frekans ile esik f_2 karsilastirilirken (P2157) durum bitleri temizlenmeden 6nceki gecikme
zamanidir.
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p2159[0...2] Esik frekansi f_3 / Esik frek. f_3
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 30,00 [Hz]

Tanim: Hiz veya frekans ile esikleri karsilastirmak icin esik_3.

Bagimhlik: 4120 fonksiyon semasina bakin.

p2160[0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_3 / f_3 gecikme zamani
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Hiz veya frekans ile esik f_3 karsilastirilirken (P2159) durum bitleri ayarlanmadan énceki gecikme
zamanidir.

p2161[0...2] Frek. ayrnok. igin min. esik / Ayrnok.min.esik
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [HZ] 10,00 [Hz] 3,00 [HZ]

Tanim: Hiz veya frekan set degeri karsilastirmasi icin minimum esik degeri.

Bagimhiik: 4130 fonksiyon semasina bakin.

p2162[0...2] Asin hiz igin histerezis frek. / Asir hiz hist.frek.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 25,00 [Hz] 3,00 [HZ]

Tanim: Asiri hiz tespiti icin histerezis hizi (frekansi).
Vektor kontrol modlari icin histerezis maksimum frekansin Ustiinde gérev gordr.
V/f kontrol modlari igin histerezis maksimum frekansin altinda gérev gorr.

Bagimhilik: 4110 fonksiyon semasina bakin.

p2163[0...2] lzin sapmasi igin girdi frek. / Girdi frek. sapma
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 20,00 [Hz] 3,00 [Hz]

Tanim: Set degerinden hiz sapmasini tespit etmek icin esik.

Bagimhik: 4110 fonksiyon semasina bakin.
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p2164[0...2] Histerezis frekans sapmasi / Hister. frek. sapma
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 10,00 [Hz] 3,00 [Hz]
Tanim: izinli sapmay: (set dederinden) veya frekans veya hiz icin histerezis frekansi.
Bu frekans durum kelimesi 1’de bit 8'i kontrol eder (r0052).
p2165[0...2] Gecikme zamani izinli sapma / Gecikme_Zamani izinli sap.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 200 [ms]
Tanim: Hizin veya frekansin set dederinden izinli sapmasinin tespit edilmesi igin gecikme zamani.
p2166[0...2] Gecikme zamani hizlanma rampasi tamamlandi / Gecikme_Zamani veriGiki-
siTamam
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirli: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Hizlanma rampasinin tamamlandigini gésteren sinyal i¢in gecikme zamani.
Bagimhilik: 4130 fonksiyon semasina bakin.
p2167[0...2] Kapatma frekansi f_off / Kapatma frek. f_off
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [HZ] 10,00 [Hz] 1,00 [Hz]
Tanim: [f_act| > P2167 (f_off) izleme fonksiyonunun esigini tanimlar. P2167, asagidaki fonksiyonlar etkiler:
*  Gergek frekans bu esigin altina diiserse ve gecikme zamani gegerse durum kelimesi 2 (r0053)
icindeki bit 1 sifirlanir.
*  OFF1 veya OFF3 uygulanmigsa ve bit 1 sifirlanirsa invertér darbeyi devre digi birakir (OFF2).
Bagimhilik: 4110 fonksiyon semasina bakin.
p2168[0...2] Gecikme zamani T_off / Gecikme zamani T_off
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: invertériin kapatmadan énce kapatma frekansinin (P2167) altinda galisabilecegi zamani tanimlar.
Bagimhik: Tutma freni (P1215) parametre olarak ifade edilimemigse etkindir.
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r2169 CO: Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Birinci derece dustk gegcigli filtrenin arkasinda izleme igin filtrelenmis hiz (veya frekans).
p2170[0...2] Esik akimi I_thresh / Esik akimi
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 400.0 [%] 100.0 [%]
Tanim: I_gercgek ve |_Esik degerlerinin karsilastiriimasinda kullanilacak olan P0305 (anma motor akimi) ile
iliskili esik akimini [%] olarak tanimlar.
Bu esik durum kelimesi 3'de bit 3'i kontrol eder (r0053).
Bagimhilik: 4110 ve 4130 fonksiyon semalarina bakin.
p2171[0...2] Gecikme zamani akimi / Gecikme zamani akimi
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Akim karsilastirmasinin aktivasyonundan énceki gecikme zamanini tanimlar.
p2172[0...2] Esik DC-bara gerilimi / Vdc esigi
PM240 Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[V] 2000 [V] 800 [V]
Tanim: Gergek gerilimle karsilastirilacak olan DC bara gerilimini tanimlar. Bu gerilim durum kelimesi 7 ve
8'de bit 3'U kontrol eder (r0053).
Bagimhilik: 4115 fonksiyon semasina bakin.
p2173[0...2] Gecikme zamani DC-bara gerilimi / Vdc gecikme zamani
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]
Tanim: Esik karsilastirmasinin aktivasyonundan énceki gecikme zamanini tanimlar.
p2174[0...2] Moment esigi M_thresh / Moment esigi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Nm] 99999.00 [Nm] 5,13 [Nm]
Tanim: Gergek momentin karsilatiriimasi igin moment esigini tanimlar.
Bagimhlik: 4130 fonksiyon semasina bakin.
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p2176[0...2] Moment esigi i¢cin gecikme zamani / Gecikme zamani moment
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Gergek momentin esikle karsilastiriimasi igin gecikme zamani.

p2177[0...2] Motorun bloklanma gecikme zamani / Gecikme_Zamani MotBlok
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Motorun bloke oldugunun belirlenmesi igin gecikme zamani.

p2178[0...2] Motorun disari ¢cekilmesi i¢in gecikme zamani / Gecikme_T MotDisCek

CU240E Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_REG
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Motorun digari ¢ekildiginin belirlenmesi icin gecikme zamani.

p2178[0...2] Motorun disari ¢cekilmesi igin gecikme zamani / Gecikme_T MotDisCek

Cu240s Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP Hizl komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS

CU240S DP-F Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_REG

CU240S PN

CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]

Tanim: Motorun disari gekildiginin belirlenmesi icin gecikme zamani.

Not: Enkoder etkinlestirilirse (P0400 > 0) ve Motor Tutan Fren etkinlestirilirse (P1215 > 0) fren uygulan-
diginda enkoder kayiplarini durdurmak igin motor disari gekme igin gecikme zamani > fren tutma
zamani olmahdir (yani P2178 > P1216 ve P2178 > P1217).

p2179 Yiuk olmadiginin belirlenmesi i¢in akim sinir1 / Ak.sin.yiik-yok kimligi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [%] 10.0 [%] 3.0 [%]

Tanim: P0305 (anma motor akimi) ile iligkili olan A0922 (kayip yik) igin [%] olarak esik akimi.

Bagimhilik: 4110 fonksiyon semasina bakin.

Uyari: Bir motor set degeri girilemiyorsa ve akim sinirt (P2179) asilmazsa gecikme zamani (P2180) dolunca
A0922 (yuk uygulanmiyor) uyarisi verilir.

Not: Bunun sebebi motorun baglanmamasi (kayip yiik) veya bir fazin eksik olmasi olabilir.
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p2180 Yuk kaybi icin gecikme zamani / Yiik kaybi gecikmesi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 10000 [ms] 2000 [ms]

Tanim: Yik kaybi gecikme zamani

p2181[0...2] Kayis ariza algilama modu / Kayis ariza algilama
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari
0 6 0

Tanim: Kayis ariza algilama modunu ayarlar.

Bu fonksiyon suriicu treninin mekanik arizasinin (6rnegin kopmus siriict kayisi) algilamasina olanak
verir.

Karisiklik gibi asiri yiike sebep olan durumlari da algilayabilir. P2182 - P2190 parametreleri bu para-
metre 0’dan degistirildiginde varsayilana getirilir.

Bu, gergek frekansin/moment egrisinin programli bir zarf ile karsilastirimasiyla saglanir (P2182 -
P2190’a bakin).

Egri zarfin disinda kalirsa bir uyari veya baslangi¢ olusturulur.

Deger: 0 Kayis ariza algilama devre digi
1 Uyarn: Diustik moment/ hiz
2 Uyar: Yiuksek moment / hiz
3 Uyar: Yuksek / dusik moment / hiz
4 Baslangig: Disuk moment / hiz
5 Baslangig: Yiksek moment / hiz
6 Baslangig: Yiksek / disik moment / hiz

p2182[0...2] Kayis esik frekansi 1 / Kayis esik f_1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [HZ] 5,00 [HZ]

Tanim: Kayis ariza algilamasinin etkili olacag alanin tanimlanmasi icin disik frekans esigi f_1'i ayarlar.
Frekans moment zarfi, 3’ frekans parametresi (P2182 - P2184) diger 6’s1ysa her bir frekans icin
distk ve yiksek moment sinirlarini (P2185 - P2190) tanimlayan 9 parametre tarafindan tanimlanir.

Bagimhilik: 4140 fonksiyon semasina bakin.

Not: p2182’deki esigin altinda ve p2184’teki esigin Ustiinde kayis ariza algilama modu etkin degildir.

Bu durumda p1521 ve p1520’de verilen moment sinirlarina sahip olan normal isletim degerleri geger-
lidir.

p2183[0...2] Kayis esik frekansi 2 / Kayis esik f_2
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min. Maks. Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 30,00 [Hz]
Tanim: Moment degerlerinin gegerli oldugu zarfin tanimlanmasi igin frekans esik f_2'yi ayarlar.
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p2184[0...2] Kayis esik frekansi 3 / Kayis esik f_3
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [Hz] 650,00 [Hz] 50,00 [Hz]

Tanim: Kayis ariza algilamasinin etkili olacagi alanin tanimlanmasi igin st frekans esigi f_3'0 ayarlar.

p2185[0...2] Ust moment esigi 1/ Ust moment esik1
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 99999,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin Ust sinir esik degeri 1.

Not: Fabrika ayari, Gli¢ Modulunin ve Motorun dereceleme verisine baglidir

p2186[0...2] Alt moment esigi 1 / Alt moment esik1
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 0,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin alt sinir esik degeri 1.

p2187[0...2] Ust moment esigi 2 / Ust moment esik2
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min Maks Fabrika ayari
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 99999,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin Ust sinir esik degeri 2.

Not: Fabrika ayarn, Gi¢ Modulunin ve Motorun dereceleme verisine baglidir

p2188[0...2] Alt moment esigi 2 / Alt moment esik2
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 0,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin alt sinir esik degeri 2.
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[0...2] Ust moment esigi 3 / Ust moment esik3

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmig: CALC_MOD_ALL
Min. Maks. Fabrika ayari
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 99999,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin tst sinir esik degeri 3.

Not: Fabrika ayari, Gi¢ Modulunin ve Motorun dereceleme verisine baglidir

p2190[0...2] Alt moment esigi 3 / Ust moment esik3

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,0 [Nm] 99999,0 [Nm] 0,0 [Nm]

Tanim: Gergek momentin karsilastiriimasi igin alt sinir esik degeri 3.

p2192[0...2] Kayis arizasi i¢in zaman gecikmesi / kayis ariza gecikme_Zamani

Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [s] 65 [s] 10 [s]
Tanim: P2192, uyari/baslangig etkin olmadan 6nceki gecikmeyi tanimlar. Gegici kosullarin sebep oldugu

olaylari yok etmek icin kullanilir. Hata algilamasinin her iki yéntemi icin kullanilir.

r2197.0...12 CO/BO: izleme kelimesi 1 / izleme Kel1

PM240 Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: izleme fonksiyonunun durumunu gésteren izleme kelimesi 1. Her bir bit, bir izleme fonksiyonunu
ifade eder.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 |f_act] <= P1080 (f_min) Evet Hayir -
01 [f_act] <= P2155 (f_1) Evet Hayir -
02 [f_act] > P2155 (f_1) Evet Hayir -
03 f_act >= sifir Evet Hayir -
04 f_act >= ayrnok. (f_set) Evet Hayir -
05 [f_act| <= P2167 (f_off) Evet Hayir -
06 [f_act] >= P1082 (f_max) Evet Hayir -
07 f_act == ayrnok. (f_set) Evet Hayir -
08 Ger. akim [r0068| >= P2170 Evet Hayir -
09 Ger. filtresiz Vdc < P2172 Evet Hayir -
10 Ger. filtreli Vdc < P2172 Evet Hayir -
11 Yik kayip Evet Hayir -
12 [f_act| > P1082 gecikmeli Evet Hayir -
Not: 4100 ve 4110 fonksiyon semalarina bakin.
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r2197.0...12 CO/BO: izleme kelimesi 1 / izleme Kel1

PM250 Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16

PM260 Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: izleme fonksiyonunun durumunu gésteren izleme kelimesi 1.
Her bir bit, bir izleme fonksiyonunu ifade eder.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 |f_act| <= P1080 (f_min) Evet Hayir -
01 [f_act| <=P2155 (f_1) Evet Hayir -
02 [f_act| > P2155 (f_1) Evet Hayir -
03 f_act >= sifir Evet Hayir -
04 f_act >= ayrnok. (f_set) Evet Hayir -
05 [f_act] <= P2167 (f_off) Evet Hayir -
06 |f_act] >= P1082 (f_max) Evet Hayir -
07 f_act == ayrnok. (f_set) Evet Hayir -
08 Ger. akim |[r0068| >= P2170 Evet Hayir -
11 Yuk kayip Evet Hayir -
12 [f_act| > P1082 gecikmeli Evet Hayir -

Not: 4100 ve 4110 fonksiyon semalarina bakin.

r2198.0...12 CO/BO: izleme kelimesi 2 / izleme Kel2

Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: izleme fonksiyonunun durumunu gésteren izleme kelimesi 2.
Her bir bit, bir izleme fonksiyonunu ifade eder.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 [f_act] <= P2157 (f_2) Evet Hayir -
01 [f_act| > P2157 (f_2) Evet Hayir -
02 [f_act] <= P2159 (f_3) Evet Hayir -
03 [f_act] > P2159 (f_3) Evet Hayir -
04 |f_set| < P2161 (f_min_set) Evet Hayir -
05 f set>0 Evet Hayir -
06 Motor bloke Evet Hayir -
07 Motor disa gekme Evet Hayir -
08 |_act |[r0068| < P2170 Evet Hayir -
09 |m_act| > P2174 ve set degerine ulasildi Evet Hayir -
10 |m_act| > P2174 Evet Hayir -
11 Kayis ariza uyarisi Evet Hayir -
12 Kayis ariza baglatma Evet Hayir -

Not: 4120 ila 4140 semalarina bakin.
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p2200[0...2]

Tanim:

Bagimhilik:

Uyari:

Not:

Bl: PID kontrolériinii etkinlestir / PID ktrl etkinlestir

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 0

Kullanicinin PID kontrolériint etkinlestirmesine/devre disi birakmasina olanak verir. 1 olarak ayarla-
ninca PID kapali devre kontroldrtni etkinlegtirir.

Ayar 1, P1120 ve P1121’'de ayarlanan normal veri ¢ikisi zamanlarini ve normal frekans set degerlerini
devre digi birakir.

Fakat OFF1 veya OFF3 komutundan sonra invertér frekansi P1121°de ayarlanan veri ¢ikisi zamanini
kullanarak veri ¢ikisini azaltacaktir (OFF3 igin P1135).

Standart Telegram 350 ve PROFIBUS segcildiginde (P0700 = 6, P0922 = 350) parametre degistirile-
mez.

Minimum ve maksimum motor frekanslari (P1080 ve P1082) ve atlama frekanslari (P1091 ila P1094)
invertdr ¢ikisinda etkin kalir.

Fakat PID kontrolli atiama frekanslarinin etkinlestiriimesi dengesizliklere sebep olur.

PID set degeri kaynagi, P2253 kullanilarak segilir.

PID set degeri ve PID geri bildirim sinyali [%] degerler ([Hz] degil) yorumlanir.

PID kontrolérinin gikisi [%] olarak gosterildikten sonra PID etkinlestirildiginde P2000 (referans frekan-
s1) araciligiyla [Hz] olarak normalize edilir.

Geri komutu, PID etkinken etkin olmaz.

Dikkat: p2200 ve p2803, birbiri karsisinda kilittenmis parametrelerdir. Ayni veri dizisinin PID ve FFB’si
ayni anda etkin olamaz.

p2201[0...2] Sabit PID set degeri 1 / Sabit PID ayrnok. 1

Tanim:

Bagimhihk:
Not:

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]

Sabit PID Set degeri 1'i tanimlar.
2 tur sabit frekans vardir:
1. Dogrudan segim (P2216 = 1):
- Buisletim modunda 1 Sabit Frekans segici (P2220...P2223) 1 sabit frekans seger.
- Birgok giris birlikte etkinse segcilen frekanslar toplanir. Ornek olarak: PID-FF1 + PID-FF2 +
PID-FF3 + PID-FF4.
2. Ikili kodlu segim (P2216 = 2):
- 16 farkli frekans degeri bu yontem kullanilarak segilebilir.
- Sabit frekanslar FP3310’a gore segilebilir.
Set degeri kaynagini etkinlestirmek icin kullanici erisim seviyesi 2'de gerekli olan P2200 = 1.
Farkl tirde frekanslar karistirabilirsiniz; fakat birlikte segildiklerinde toplanacaklarini unutmayin.
P2201 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.

p2202[0...2] Sabit PID set degeri 2 / Sabit PID ayrnok. 2

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 10.00 [%]
Tanim: Sabit PID Set degeri 2'i tanimlar
Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
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p2203[0...2] Sabit PID set degeri 3 / Sabit PID ayrnok. 3

Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 20.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 3’i tanimlar

Not: P2201 sabit PID set degeri 1’e bakin (FF-PID 1).

p2204[0...2] Sabit PID set degeri 4 / Sabit PID ayrnok. 4

Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 30.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 4’i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2205[0...2] Sabit PID set degeri 5/ Sabit PID ayrnok. 5

Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 40.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 5'i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2206[0...2] Sabit PID set degeri 6 / Sabit PID ayrnok. 6

Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 50.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 6'i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2207[0...2] Sabit PID set degeri 7 / Sabit PID ayrnok. 7
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 60.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 7’i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
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p2208[0...2] Sabit PID set degeri 8 / Sabit PID ayrnok. 8
P-Grubu: Teknoloji
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET
Hesaplanmis: -

Tanim:
Not:

Erisim dizeyi: 2
Degistirilebilir: U, T

Min Maks

-200.00 [%] 200.00 [%]

Sabit PID Set degeri 8’i tanimlar
P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Fabrika ayari
70.00 [%]

p2209[0...2] Sabit PID set degeri 9 / Sabit PID ayrnok. 9
P-Grubu: Teknoloji
Hizlhh komut HAYIR Etkin: EVET
Hesaplanmis: -

Erigim duzeyi: 2

Degistirilebilir: U, T

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: DDS

Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 80.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 9'i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2210[0...2] Sabit PID set degeri 10 / Sabit PID ayrnok. 10
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
-200.00 [%] 200.00 [%] 90.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 10’i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2211[0...2]  Sabit PID set degeri 11 / Sabit PID ayrnok. 11
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 11’i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).

p2212[0...2] Sabit PID set degeri 12 / Sabit PID ayrnok. 12
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 110.00 [%]

Tanim: Sabit PID Set degeri 12’i tanimlar

Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
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p2213[0...2] Sabit PID set degeri 13 / Sabit PID ayrnok. 13
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 120.00 [%)]
Tanim: Sabit PID Set degeri 13’i tanimlar
Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
p2214[0...2] Sabit PID set degeri 14 / Sabit PID ayrnok. 14
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 130.00 [%]
Tanim: Sabit PID Set degeri 14’i tanimlar
Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
p2215[0...2] Sabit PID set degeri 15 / Sabit PID ayrnok. 15
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: - Veri dizisi: DDS
Min Maks Fabrika ayan
-200.00 [%] 200.00 [%] 130.00 [%]
Tanim: Sabit PID Set degeri 15i tanimlar
Not: P2201’e bakim (Sabit PID Set degeri 1).
p2216[0...2] Sabit PID set degeri modu / Sabit PID Modu
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1 2 1
Tanim: PID set degerinin sabit frekanslari iki farkl modda segilebilir. P2216 parametresi modu tanimlar.
Deger: 1: Dogrudan se¢im
2: Ikili segim
p2220[0...2] BI: Sabit PID ayrnok. secimi Bit 0 / PID ayrnok.->Bit 0
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / kili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.3
Tanim: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 0'in komut kaynagini tanimlar.
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p2221[0...2] BI: Sabit PID ayrnok. se¢imi Bit 1 / PID ayrnok.->Bit 1
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.4
Tanim: Sabit PID set degeri secimi Bit 1’in komut kaynagini tanimlar.
p2222[0...2] BI: Sabit PID ayrnok. secimi Bit 2 / PID ayrnok.->Bit 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.5
Tanim: Sabit PID set degeri secimi Bit 2’'nin komut kaynagini tanimlar.
p2223[0...2]  BI: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 3 / PID ayrnok.->Bit 3
CU240E Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Sabit PID set degeri secimi Bit 3’'in komut kaynagini tanimlar.
p2223[0...2] BI: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 3 / PID ayrnok.->Bit 3
Cu240s Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: U32 / Ikili
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
CU240S PN Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 722.6
Tanim: Sabit PID set degeri segimi Bit 3'in komut kaynagini tanimlar.
r2224 CO: Gergek sabit PID set degeri / Sabit PID ayrnok.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PID sabit set degeri segiminin toplam ¢ikigini gdsterir.
Not: r2224 = %100, 4000 onaltiga karsilik gelir.
r2225.0 BO: PID Sabit frekans durumu / PID FF Durumu
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Komutlar Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PID sabit frekanslarin durumunu gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 FF Durumu Evet Hayir -
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p2231[0...2] PID-MOP modu / PID-MOP modu.
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: PID-MOP mod 6&zelligi
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Set degeri bellek etkin Evet Hayir -
01 Gerekli MOP igin iletken durum yok Evet Hayir -
Not: Motorlu gerilim 6lgerin isletim modunu tanimlar. P2240’a bakin (PID-MOP set degeri).
p2232 PID-MOP geri yoniinii durdur / Durdur PID-MOD geri
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 1
Tanim: PID-MOP geri set degeri segimini durdurur.
Deger: 0: Geri yon izinli
1: Geri yon durduruldu
Not: 0 ayari, motor yéniiniin Motorize potansiyometre set degeri kullanilarak degistiriimesini saglar (fre-
kansi artir/azalt).
OP’nin “geri tusu” (6rnegin BOP) P2232 ayarlarindan etkilenmez. Motor yénlnin degismesini tama-
men énlemek igin P1110’u kullanin.
p2235[0...2] BI: PID-MOP (UP-komut) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 19.13
Tanim: UP komutunun kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Set degerini degistirmek icin:
- Besleme olarak bir dijital giris yapilandirin
- OP ustiindeki YUKARI / ASAGI tuslarini kullanin (6rnegin BOP).
Uyari: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans % 0,2’lik adimlarla degistirilir
(P0310). Sinyal 1 saniyeden uzun etkinlestirilirse veri gikigi Ureteci P2247 hiziyla ivmelenir.
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p2236[0...2] BIl: PID-MOP (DOWN-komut) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 19.14
Tanim: DOWN komutunun kaynagini tanimlar.
Bagimhilik: Set degerini degistirmek igin:
Besleme olarak bir dijital giris yapilandirin
OP ustiindeki YUKARI / ASAGI tuslarini kullanin (6rnegdin BOP).
Uyari: Bu komut 1 saniyeden kisa darbelerle etkinlestirilirse frekans % 0,2’lik adimlarla degistirilir (P0310).
Sinyal 1 saniyeden uzun etkinlestirilirse veri ¢ikisi Ureteci P2248 hiziyla yavaslar.
p2240[0...2] PID-MOP set degeri / PID-MOP ayrnok.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 10.00 [%]
Tanim: Motorize potansiyometrenin set degeri.
Kullanicinin dijital PID set degerini [%] olarak ayarlamasini saglar.
Not: P2240 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
Baslangi¢ degeri sadece MOP baslangicinda etkin olur (MOP gikist i¢in). P2231 parametresi baslan-
gic degeri davranisini asagidaki gibi etkiler:
*  P2231=0:
P2240, OFF-durumunda ve ON-durumuna getirildiginde hemen etkin olur, sonraki OFF ve ON
déngisinden
sonra etkin olur.
P2231=1:
Durdurmadan énceki son MOP cikisi baslangi¢ degeri olarak kaydedilir, kaydetme segildigi icin
ON-durumunda P2240 degisir. OFF-durumunda P2240 degistirilebilir.
+  P2231=2:
MOP her zaman etkindir, bu ytizden P2240 degisimi sonraki glic déngisiinden veya P2231 0’'a
getirildikten sonra etkili olur.
+  P2231=3:
Gug diuststinden 6nce son MOP baslangi¢ degeri olarak kaydedilir, ON-komutundan bagimsiz
olarak MOP etkin oldugu icin P2240 sadece P2231 degisiminde etkili olur.
p2241[0...2] BI: PID-MOP sec¢im set degeri otomatik/maniiel / Ayrnok. otomatik/maniiel
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Mantelden otomatik moda degistirilecek olan sinyal kaynagini ayarlar.
Manuel modda motorlu gerilim &lger kullaniliyorsa set degeri iki adet yukari ve asagi sinyaller kullani-
larak degistirilir (6rnegin P2235 ve P2236).
Otomatik mod kullaniliyorsa set degeri konektor girisi araciligiyla birbirine baglanmalidir (P2242).
0 mandel olarak
1 otomatik olarak
Uyar: Sunlara bakin: P2235, P1036, P2242
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p2242[0...2] CI: PID-MOP otomatik set degeri / PMOP otomatik set degeri
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: P2241 otomatik modu segilirse motorlu gerilim élgerin set degeri icin sinyal kaynagini ayarlar.

Uyar: Sunlara bakin: P2241

p2243[0...2] Bl: PID-MOP kabul veri gikisi iirete¢ set degeri / PMOP kabul RFG ayarnok
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: Motorlu gerilim lgerin ayar degerini kabul etmek icin ayar komutunun sinyal kaynagini ayarlar. De-
ger, ayar komutunun bir 0/1 siniri igin etkin olur.

Uyari: Sunlara bakin: P2244

p2244[0...2] CI: PID-MOP veri cikigi lirete¢ set degeri / PMOP RFG set degeri
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
- - 0

Tanim: MOP icin set de@eri degerinin sinyal kaynagini ayarlar. De@er, ayar komutunun bir 0/1 siniri igin etkin
olur.

Uyari: Sunlara bakin: P2243

r2245 CO: RFG’nin PID-MOP giris frekans / PMOP RFG girisi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: PID-MOP RFG’yi gegmeden 6nce motorlu gerilim &lger set degerini gosterir.

p2247[0...2] RFG’nin PID-MOP hizlanma rampasi zamani / PMOP hizlanma rampasi za-
mani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 1000,00 [s] 10,00 [s]

Tanim: Dahili PID-MOP veri ¢ikisi fonksiyonu ureteci i¢in hizlanma rampasi zamanini ayarlar.
Set degeri sifirdan bu zaman iginde P1082’de tanimlanan sinira kadar degistirilir.

Uyari: Sunlara bakin: P2248, P1082
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p2248[0...2] RFG’nin PID-MOP yavaslama rampasi zamani / PMOP yavaslama rampasi
Zamani
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 1000.00 [s] 10,00 [s]

Tanim: Dahili PID-MOP veri ¢ikisi fonksiyonu Ureteci icin yavaslama rampasi zamanini ayarlar.
Set degeri sifirdan bu zaman iginde P1082’de tanimlanan sinira kadar degistirilir.

Uyari: Sunlara bakin: P2247, P1082

r2250 CO: PID-MOP cikis set degeri / PMOP ¢ikis ayrnok.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Motorize potansiyometre ¢ikis set degerini [%] olarak gosterir.

p2251 PID modu / PID modu
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: PID kontrolériiniin fonksiyonunu etkinlestirir.

Deger: 0: set degeri olarak PID
1: kirpma olarak PID

Bagimhilk: PID devresi etkinlestirildiginde etkin (P2200’a bakin).

p2253[0...2] CI: PID set degeri / PID set degeri
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: - Veri dizisi: CDS
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: PID set degeri girisi igin set dederi kaynagini tanimlar.
Bu parametre kullanicinin PID set degeri kaynagini segmesini saglar. Normal durumda dijital bir set
degeri sabit bir PID set degeri veya etkin bir set degeri segilerek segilir.

p2254[0...2] CI: PID kirpma kaynagi / PID kirpma kaynagi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: PID set degeri icin kirpma kaynagini seger.
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pP2255 PID set degeri kazang etkeni / PID ayrnok.kazang etkeni
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 100.00 100.00

Tanim: PID set degeri icin kazang etkeni.

P ID set degeri girisi set degeri ve kirpma arasinda uygun bir oranin olusturulmasi i¢in bu kazang etkeni
ile carpilir.

pP2256 PID kirpma kazang etkeni / PID kirpma kazang etkeni
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 100.00 100.00

Tanim: PID kirpma igin kazang etkeni.

Bu kazang etkeni, kirpma sinyalini dlgekleyerek ana PID set degerine eklenir.

p2257 PID set degeri icin veri ¢ikis artis zamani / PID ayrnok. veri ¢ikis artigi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0.00 [s] 650,00 [s] 1,00 [s]

Tanim: PID set degeri i¢in hizlanma rampasi zamanini ayarlar.

Bagimhihk: P2200 = 1 (PID kontrol etkinlestirilir) normal hizlanma rampasi zamanini devre disi birakir (P1120).
PID veri ¢cikisi zamani sadece PID set degerinde etkili olur ve sadece PID set degeri degistirildiginde
veya CALISTIR komutu verildiginde etkin olur (PID set dederi % 0’dan degerine ulasmak igin bu veri
cikisini kullanirken).

Uyari: Hizlanma rampasi zamaninin ¢ok kisa olmasi invertoriin serbest kalmasina yol agabilir (6rnegin asir
akimda).

p2258 PID set degeri i¢in veri ¢ikis azalis zamani / PID ayrnok. veri ¢ikis azahsi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 650,00 [s] 1,00 [s]

Tanim: PID set degeri igin yavaslama rampasi zamanini ayarlar.

Bagimhilik: P2200 = 1 (PID kontrolii etkinlestirilir) normal yavaslama rampasi zamanini devre digi birakir
(P1121). PID set degeri veri ¢ikisi sadece PID set degeri degisikliklerinde etkin olur. P1121 (yavas-
lama rampasi zamani) ve P1135 (OFF3 yavaslama rampasi zamani) sirasiyla OFF1 ve OFF3’'ten
sonra kullanilan veri ¢ikisi zamanlarini tanimlar.

Uyari: yavasglama rampasi zamaninin ¢ok kisa olmasi invertériin asiri gerilim FO001 / agir akim F0002
Ustiinde serbest kalmasina yol acabilir.

r2260 CO: PID-RFG sonrasi PID set degeri / PID ayrnok. <-RFG
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: PID-RFG sonrasi toplam etkin PID set degerini [%] olarak gosterir.

Not: r2260 = %100, 4000 onaltiliga karsilik gelir.
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p2261 PID set degeri filtre zaman sabiti / PID ayrnok.filt.ZamSab
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 60,00 [s] 0,00 [s]

Tanim: PID set degerinin dizlestiriimesi i¢in bir zaman sabiti ayarlar.

Not: p2261 = 0 = duzlestirme yok.

r2262 CO: RFG sonrasi filtrelenmis PID ayrnok. / Filt. PID ayrnok.
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%)] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: PID-RFG sonrasi filtrelenmis PID set degerini [%] olarak gdsterir.
r2262, PT1-Filtre p2261°de verilen zaman sabiti ile filtrelenen r2260’daki degerin sonucudur.

Not: r2262 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.

p2263 PID kontrolér tiirii / PID ktrl. tiiri
Erigim duizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: PID kontrol6r tlrin ayarlar.

Deger: 0: Geri bildirim sinyalinde D bileseni
1: Hata sinyalinde D bileseni

p2264[0...2] CI: PID geri bildirim / PID geri bildirim
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]

Tanim: PID geri bildirim sinyalinin kaynagini seger.

Not: Analog giris secildiginde ofset ve kazang P0756 ila PO760 parametreleri kullanilarak uygulanabilir (Al
Slcekleme).

pP2265 PID geri bildirim filtre zaman sabiti / Geri bild. filt. Zamansab.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 60,00 [s] 0,00 [s]

Tanim: PID geri bildirim filtresi i¢in zaman sabitini tanimlar.

r2266 CO: PID filtreli geri bildirim / PID filt.geri bild.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: PZD geri bildirim sinyallerini [%] olarak g&sterir.

Not: r2266 = %100, 4000 onaltiliga karsilik gelir.
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p2267 PID geri bildirim icin maksimum deger / PID geri bildirim maks. deger

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%)]
Tanim: Geri bildirim sinyalinin degeri igin Ust siniri [%] olarak ayarlar.
Uyar: PID etkinlestirildiginde (P2200 = 1) ve sinyal bu degerin Ustiinde ¢iktiginda invertdr F0222 ile baslati-
hr.
Not: r2267 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
pP2268 PID geri bildirim igin minimum deger / PID geri bildirim min. deger
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]
Tanim: Geri bildirim sinyalinin degeri igin alt siniri [%] olarak ayarlar.
Uyari: PID etkinlestirildiginde (P2200 = 1) ve sinyal bu degerin altina distiginde invertdér F0221 ile baslati-
hr.
Not: P2268 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
pP2269 PID geri bildirimine uygulanan kazang / PID geri bildirim kazanci
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 500.00 100.00
Tanim: Kullanicinin PID geri bildirimini bir ylizde [%] degeri olarak 6lgeklemesini saglar.
% 100.0’lik bir kazang, geri bildirim sinyalinin varsayilan degerinde kaldigi anlamina gelir.
p2270 PID geri bildirim fonksiyon segici / PID geribild. fonk. seg.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 3 0
Tanim: PID geri bildirim sinyaline matematiksel fonksiyonlar uygulayarak sonucun P2269 ile ¢arpiimasini
saglar (PID geri bildirimine uygulanan kazang).
Deger: 0: Devre disi
1: Kare kok (kok(x))
2: Kare (x*x)
3: Kip (x*x*x)
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p2271 PID déniistiirticii tiirii / PID déniis. tiiri
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Kullanicinin PID geri bildirim sinyali igin dénusturica tiriind segmesine olanak verir.
Deger: 0 Devre disi
1 PID geri bildirim sinyalinin donusumu
Uyar: Dogru dénusturicu tirinun segilmesi dnemlidir.
0 veya 1’in gegerli olup olmadigindan emin degilseniz dogru tirl asagidaki sekilde belirleyebilirsiniz:
1 PID fonksiyonunu devre disi birak (P2200 = 0).
2 Geri bildirim sinyalini 6lgerken motor frekansini artir.
3 Geri bildirim sinyali motor frekansinda bir artis gésterirse PID dénusturicusi tirt 0 olmalidir.
4 Geri bildirim sinyali motor frekansinda bir azalis gésterirse PID dénustiricusi turdl 1 olarak ayar-
lanmalidir.
r2272 CO: PID olcgekli geri bildirim / PID olgek geribild.
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PZD élgekli geri bildirim sinyallerini [%] olarak gosterir.
Not: r2272 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
r2273 CO: PID hatasi / PID hatasi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%)] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Set degeri ve geri bildirim sinyalleri arasindaki PID hatasini (farkini) [%] olarak g&sterir.
Not: r2273 = %100, 4000 onaltiliga karsilik gelir.
p2274 PID tiirev zamani / PID tiirev zamani
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0[s] 60.000 [s] 0[s]
Tanim: PID tiirev zamanini ayarlar.
P2274 = 0: Tirev teriminin herhangi bir etkisi yoktur (1 kazanci uygular).
P2280 PID oransal kazanci / PID oran kazanci
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 65.000 3.000
Tanim: Kullanicinin PID kontroléri icin oransal kazancini ayarlamasina olanak verir.
PID kontrolérii standart model kullanilarak uygulanir.
En iyi sonuglar igin hem P hem de | terimlerini etkinlestirin.
Bagimhlik: P2280 = 0 (PID = 0’in P terimi): | terimi, hata sinyalinin karesinde uygulanir.
P2285 =0 (PID = 0"in | terimi): PID kontrol6rl sirasiyla P veya PD kontrol6ru olarak uygulanir.
Not: Sistem geri bildirim sinyalinde ani adim degisikliklerine yatkinsa P terimi normal bir sekilde en uygun
performans i¢in daha hizli bir | terimiyle ktigik bir degere (0.5) getiriimelidir.
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pP2285 PID biitiinleme zamani / PID biitiinleme zamani
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 [s] 60.000 [s] 0 [s]
Tanim: PID kontrolér igin butlinleyici zaman sabitini ayarlar.
Not: P2280’e bakin (PID oransal kazang).
pP2291 PID cikis uist siniri / PID ¢ikis list siniri
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 100.00 [%)]
Tanim: PID kontrolér gikisi igin Ust siniri [%] olarak ayarlar.
Bagimhilik: f_max (P1082) P2000’den (referans frekansi) daha buyikse P2000 veya P2291 (PID c¢ikis Ust siniri)
f_max’in elde edilmesi igin degistirilmelidir.
Not: P2291 = % 100, 4000 onaltiliga karsilik gelir (P2000 tarafindan tanimlandidi sekliyle (referans fre-
kanst)).
p2292 PID cikis alt siniri / PID gikis alt siniri
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
-200.00 [%] 00.00 [%] 0.00 [%]
Tanim: PID kontrolér gikisi igin alt siniri [%] olarak ayarlar.
Bagimhilik: Negatif bir deger PID kontrolériniin ¢ift kutuplu ¢aligmasina olanak verir.
Not: P2292 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
p2293 PID sinirinin hizlanma rampasi / azalig zamani / PID sin. veri ¢ikis zamani
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [s] 100,00 [s] 1,00 [s]
Tanim: PID’in ¢ikisinda maksimum veri gikisi hizini ayarlar.
Pl etkinlestirildiginde cikis sinirlarinin veri ¢ikisi 0’dan P2291’de ve P2292’de (PID ¢ikis alt sinirr)
ayarlanan sinirlara (PID gikis Ust sinirt) kadar artirihir. Sinirlar, invertér baslatildiginda PID’in ¢ikisin-
da gorunen blyik adim degisikliklerini 6nler. Sinirlara ulasildiginda PID kontrolér ¢ikisi anlik olur.
Bu veri ¢ikis zamanlari ne zaman bir CALISTIR komutu diizenlense kullanilir.
Not: OFF1 veya OFF3 diizenlenirse invertor ¢ikis frekansinin veri ¢ikisi P1121°de (veri ¢ikis azalis zama-
ni) ayarlanan sekilde veya P1135’te (OFF3 veri ¢ikis azalis zamani) ayarlanan sekilde azaltilir.
r2294 CO: Gergek PID ¢ikisi/ Ger. PID ¢ikisi
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PZD cikisini [%] olarak gosterir.
Not: P2294 = %100, 4000 onaltihga karsilik gelir.
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pP2295 PID gikisina uygulanan kazang / PID cikis él¢egi
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
-100.00 100.00 100.00
Tanim: Kullanicinin PID gikigini bir yiizde [%] degeri olarak dlgeklemesini saglar.
% 100.0’lik bir kazang, ¢ikis sinyalinin varsayilan degerinde kaldigi anlamina gelir.
p2350 PID otomatik ayar etkinlestir / PID otomatik ayar
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirli: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 4 0
Tanim: PID kontrolériiniin otomatik ayar fonksiyonunu etkinlestirir.
Deger: 0 PID otomatik ayarlama devre digi
1 Ziegler Nichols (ZN) standart araciligiyla PID otomatik ayarlama
2 1 arti biraz agsma (O/S) olarak PID otomatik ayarlama
3 2 azveya hig agsma (O/S) olarak PID otomatik ayarlama
4 PID otomatik ayarlama sadece PI, ¢ceyrek sénimlu yanit
Bagimhilik: PID devresi etkinlestirildiginde etkin (P2200’a bakin).
Not: * P2350=1
Bir adima geyrek sénimll yanit olmasi gereken standart Ziegler Nichols (ZN) ayarlamadir.
« P2350=2
Bu ayarlama biraz agma (O/S) saglar ama secenek 1’den daha hizli olmalidir.
« P2350=3
Bu ayarlama az veya sifir asma vermelidir ama segenek 2 kadar hizli olmayacaktir.
+ P2350=4
Bu ayarlama sadece P ve | degerlerini degistirir ve geyrek sénimli yanit olmalidir.
Segcilecek olan segenek uygulamaya baghdir ama genis anlamda secenek 1 iyi bir yanit verecektir,
diger yandan daha hizli bir yanit istenirse segenek 2 secilmelidir.
Asma istenmiyorsa secgenek 3 secilmelidir. D teriminin istenmedigi durumlarda segenek 4 segilebilir.
Ayarlama prosediri tim segenekler icin aynidir. Bu, sadece farkli olan P ve D degerlerinin hesapla-
masidir.
Otomatik ayarlamadan sonra bu parametre sifir olarak ayarlanir (otomatik ayarlama tamamland).
p2354 PID ayarlama zaman agimi uzunlugu / PID ayarlama zam/as.
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
60 [s] 65000 [s] 240 [s]
Tanim: Bu parametre, salinim alinmazsa ayarlama ¢alismasinin iptalinden énce otomatik ayarlama kodunun
bekletilecedi zamani belirler.
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-245

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2355 PID ayarlama ofset / PID ayarlama ofset
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [%] 20.00 [%] 5.00 [%]
Tanim: PID otomatik ayarlama igin uygulanan ofseti ve sapmayi ayarlar.
Not: Bu, tesis durumuna gére degisebilir (6rnegin ¢cok uzun sistem zaman sabiti daha biyuk bir deger
gerektirebilir).
p2470[0...2] Enkoder hiz 6lgekleme etkeni / Kodl. hiz dl¢.
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CuU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0.00 9999.99 1.00
Tanim: Olciilen enkoder hizina uygulanacak olan Slgekleme etkeni.
r2477 CO: Gergek dlgekli enkoder hizi / Ger. 6lg. kodl. hizi
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: FloatingPoint32
CuU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoder hizin &lgekli disariya okunmasi.
r2478 CO: Gergek odlgekli enkoder frekansi / Ger. dl¢. kodl. frek.
CuU240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoder frekansin (Hz) 6lgekli disariya okunmasi.
p2480[0...2] BIl: Konumlandirma yavaslama rampasi etkinlestir / Konumlandirma etkin-
lestir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Konumlandirmanin etkinlestiriimesi/devre digi birakilmasi igin besleme sinyalini tanimlar.
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p2355 PID ayarlama ofset / PID ayarlama ofset
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.00 [%] 20.00 [%] 5.00 [%]
Tanim: PID otomatik ayarlama igin uygulanan ofseti ve sapmayi ayarlar.
Not: Bu, tesis durumuna gore degisebilir (6rnegin ¢cok uzun sistem zaman sabiti daha buyk bir deger
gerektirebilir).
p2470[0...2] Enkoder hiz 6lgekleme etkeni / Kodl. hiz dlg.
Cu240S Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: DDS
CuU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0.00 9999.99 1.00
Tanim: Olciilen enkoder hizina uygulanacak olan 8lgekleme etkeni.
r2477 CO: Gergek dlgekli enkoder hizi / Ger. 6lg. kodl. hizi
CuU240S Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Enkoder Veri tiirii: FloatingPoint32
CuU240S DP Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoder hizin &lgekli disariya okunmasi.
r2478 CO: Gergek odlgekli enkoder frekansi / Ger. dl¢. kodl. frek.
CuU240S Erisim diizeyi: 2 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP Birim: [Hz] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
CU240S DP-F
CU240S PN
CU240S DP-F
Tanim: Enkoder frekansin (Hz) 6lgekli disariya okunmasi.
p2480[0...2] BIl: Konumlandirma yavaslama rampasi etkinlestir / Konumlandirma etkin-
lestir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Konumlandirmanin etkinlestiriimesi/devre digi birakilmasi igin besleme sinyalini tanimlar.
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p2488[0...2] Mesafe / Devir no. / Mesafe / Devir no.
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Kapali ¢evrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: DDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.01 99999999.99 1.00
Tanim: Disli
r2489[0...2] CO: izleme parametresi / izleme / izleme parametresi
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Kapali gevrim kontrol Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Gear [
f s=P24gg | f
A - o " OFFt " poses
fOFF1
t
Tanim: Bu parametre konumlandirma yavaslama rampasi fonksiyonelliginin izleme degerlerini gosterir.
Dizin: [0] = Tetiklemeden bu yana kalan mil donislerinin sayisi.
[1] = Konumlandirma yavaslama rampasi sirasinda toplanan mil dénusleri.
[2] = Konumlandirma yavaslama rampasi sirasinda toplanan enkoder artislari.
Not: Dizin [O]:
Gosterilen deger, P2488 6lgumlerinin igindedir. Konumlandirma yavaslama rampasinin agik devre
kontrol modu sayesinde bu deder hesaplanan ve geregekten gerceklestirilen motor dénusleri arasin-
da bir artik farklihgi gosterebilir. P2487, kirpma igin kullanilabilir.
Dizin [1]:
Gosterilen deger, P2488 6l¢umlerinin icindedir. Bu deger sadece P400 > 0 ile kullanilabilir.
Dizin [2]
Bu deger sadece bir enkoder baglandiginda kullanilabilir. islenmemis enkoder sayag degeri, r0485'te
gosterilir.
p2800 FFB’leri etkinlestir / FFB’leri etkinlestir
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: Serbest fonksiyon bloklari (FFB), iki adimda etkinlestirilir:
1. P2800 parametresi, tim serbest fonksiyon bloklarini etkinlestirir (P2800 = 1).
2. P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla her bir serbest fonksiyon blogunu bagimsiz olarak etkin-
lestirir. Ek olarak hizl serbest fonksiyon bloklari, P2803 = 1 araciligiyla etkinlestirilebilir.
Deger: 0: Devre disi
1: Etkin
Bagimhlik: Tuam etkin fonksiyon bloklari 128 ms’de bir hesaplanirken hizl serbest fonksiyon bloklari 8 ms’de bir
hesaplanir.
1-248 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2801[0...16] FFB’leri etkinlestir / FFB’leri etkinlestir

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 6 0
Tanim:
diisiik Oncelik 2 yiksek
—— Seviye 6 <
1zl ler ; =
02803 = 1 Sevive 5| '
Seviye 4| [§
Seviye 3
Seviye 2| x
Seviye 1 é’"
inaktif 0
EENFN‘_N‘_NF;‘;%EEE&SEmN‘_mNFWN\—mN‘_
S=>>5355%88EEEEQ 0Lk 060888 xxx222
OONNZ=Z=ZVnIAILFRFFRFRFZZZONO|Z|ZZX|X|X|O|0O|0|<|<|<
LR EEEEETRENEE RS R EEEEETENEE
NN AN ANANANANANANANANANANAN T D DD T T T T T T T o o o o =
PRI DD D IIBIB|DNRR2B 3232333
2888 eeaadddddarasasaaeasas
Deger: 0: Etkin Degil
1: Seviye 1
2: Seviye 2
3: Seviye 3
4: Seviye 4
5. Seviye 5
6: Seviye 6
Ornek: P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
FFB’ler asagidaki siraya gore hesaplanacaktir:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]
Dizin: [0] = AND 1 etkinlestir
[1] = AND 2 etkinlestir
[2] = AND 3 etkinlestir
[3] = OR 1 etkinlestir
[4] = OR 2 etkinlestir
[5] = OR 3 etkinlestir
[6] = XOR 1 etkinlestir
[7] = XOR 2 etkinlestir
[8] = XOR 3 etkinlestir
[9] = NOT 1 etkinlestir
[10] = NOT 2 etkinlestir
[11] = NOT 3 etkinlestir
[12] = D-FF 1 etkinlestir
[13] = D-FF 2 etkinlestir
[14] = RS-FF 1 etkinlestir
[15] = RS-FF 2 etkinlestir
[16] = RS-FF 3 etkinlestir
Bagimhlik: Fonksiyon bloklarini etkinlestirmek igin P2800’1 1 olarak ayarlayin.
Tam etkin fonksiyon bloklari, seviye 1 ... 3. olarak ayarlanmigsa 128 ms’de bir hesaplanacaktir. Hizli
serbest fonksiyon bloklari (seviye 4 ...6) 8 ms’de bir hesaplanacaktir.
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p2802[0...13]

Tanim:

Deger:

Dizin:

Bagimhilik:

FFB’leri etkinlestir / FFB’leri etkinlestir

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari
0 3 0

Serbest fonksiyon bloklarini (FFB) etkinlestirir ve her bir fonksiyon blogunun kronolojik sirasini belir-
ler.

P2812 parametresine bakin.

0 Etkin Degil

1 Seviye 1

2 Seviye 2

3 Seviye 3

[0] = Zamanlayici 1'i etkinlestir

[1] = Zamanlayici 2’i etkinlestir

[2] = Zamanlayici 3'i etkinlestir

[3] = Zamanlayici 4'i etkinlestir

[4] = ADD 1 etkinlestir

[6] = ADD 2 etkinlestir

[6] = SUB 1 etkinlestir

[7] = SUB 2 etkinlestir

[8] = MUL 1 etkinlestir

[9] = MUL 2 etkinlestir

[10] = DIV 1 etkinlestir

[11] = DIV 2 etkinlestir

[12] = CMP 1 etkinlestir

[13] = CMP 2 etkinlestir

Fonksiyon bloklarini etkinlestirmek icin P2800’1 1 olarak ayarlayin.

P2802 ile etkinlestirilen tim etkin fonksiyon bloklari 128 ms’de bir hesaplanacaktir.

p2803[0...2]

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:
Not:

1-250

Hizl FFB’leri etkinlestir / Hizlh FFB’leri etkinlestir

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloj Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: CDS
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 1 0

Hizl serbest fonksiyon bloklari (FFB), iki adimda etkinlestirilir:

1. P2803 parametresi, hizl serbest fonksiyon blogu kullanimini etkinlestirir (P2803 = 1).

2. P2801 parametresi her bir serbest fonksiyon blogunu bagimsiz olarak etkinlestirir ve kronolojik
sirayl belirler (P2801[x] = 4 ... 6).

0: Devre disi

1: Etkin

Tum etkin hizli fonksiyon bloklari 8 ms’de bir hesaplanacaktir.

Dikkat: P2200 ve P2803, birbiri karsisinda kilittlenmis parametrelerdir. Ayni veri dizisinin PID ve FFB’si

ayni anda etkin olamaz.
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Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2810[0...1] BI: AND1/AND 1
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2810[0], P2810[1] AND 1 6gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2811’dir.
p2800 p2801[0]
| 2810 A B c
p.
) Index0 A C 8 ? 8
s | &
) Index1 1 0 0
1 1 1
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimhilik: P2801[0], AND 6gesini igslem sirasina yonlendirir.
r2811.0 BO: AND 1/AND 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: AND 1 6gesinin ¢ikisI.
P2810[0], P2810[1]'de tanimli and bit mantigini g&sterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[0], AND 6gesini islem sirasina yonlendirir.
p2812[0...1] BI: AND 2/AND 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2812[0], P2812[1] AND 2 6gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2813'tur.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (BI 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhilik: P2801[1], AND &gesini islem sirasina yonlendirir.
r2813.0 BO: AND 2/ AND 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: AND 2 6gesinin ¢ikisi.
P2812[0], P2812[1]'de tanimli and bit mantigini g&sterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisi Evet Hayir -
Bagimhlik: P2801[1], AND 6gesini islem sirasina yonlendirir.
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Parametrelerin Listesi

p2814[0...1] BI: AND 3/AND 3
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2814[0], P2814[1] AND 3 6gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2815tir.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhilik: P2801[2], AND 6gesini islem sirasina yonlendirir.
r2815.0 BO: AND 3/AND 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: AND 3 6gesinin ¢ikisI.
P2814[0], P2814[1]'de tanimli and bit mantigini g&sterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[2], AND 6gesini igslem sirasina yonlendirir.
p2816[0..1] BI:OR1/0R1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2816[0], P2816[1] OR 1 6gdesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2817°dir.
p2800 p2801([3]
A B Cc
A 0 0 0
e S s BEIID B
Index1 — 1 0 1
1 1 1
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1) P2801[3], OR 6gesini islem sirasina yénlendirir.
Bagimhilik: P2801[3], OR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
r2817.0 BO: OR1/0R1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: OR 1 6gesinin ¢ikisl.
P2816[0], P2816[1]'de taniml or bit mantigini gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[3], OR 6gesini islem sirasina ydnlendirir.
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p2818[0...1] BI:OR2/0OR2
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2818[0], P2818[1] OR 2 &gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2819’dur.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhilik: P2801[4], OR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
r2819.0 BO: OR2/0R 2
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: OR 2 6gesinin gikisl.
P2818[0], P2818[1]'de tanimli or bit mantigini gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[4], OR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
p2820[0..1] BI:OR3/OR3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2820[0], P2820[1] OR 3 6gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2821°dir.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimhilik: P2801[5], OR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
r2821.0 BO:OR3/0R 3
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: OR 3 &gesinin gikisl.
P2820[0], P2820[1]'de taniml or bit mantigini gésterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[5], OR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
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p2822[0...1] BIl: XOR1/XOR 1

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim:
p2800 p2801[6]
A B Cc
A 0 0 0
U e E
1 1 0
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (BI 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhilik: P2801[6], XOR 6gesini islem sirasina yénlendirir.
r2823.0 BO: XOR 1/ XOR 1
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirli: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: XOR 1 6gesinin gikisl.
P2822[0], P2822[1]'de tanimli x-or bit mantigini gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[6], XOR 6gesini islem sirasina yonlendirir.
p2824[0...1] BIl: XOR 2/ XOR 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2824[0], P2824[1] XOR 2 6gesinin girislerini tanimlar, ¢ikis P2825'tir.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (BI 0)
[1] = Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimhilik: P2801[7], XOR &gesini islem sirasina yonlendirir.
r2825.0 BO: XOR 2/ XOR 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: XOR 2 6gesinin gikisl.
P2824[0], P2824[1]de tanimli x-or bit mantigini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisi Evet Hayir -
Bagimhlik: P2801[7], XOR &gesini islem sirasina yonlendirir.
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p2826[0...1] BIl: XOR3/XOR 3
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2826[0], P2826[1] XOR 3 6gesinin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2827°dir.
Dizin: [0] = Binektor girisi 0 (Bl 0)
[1] = Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhilik: P2801[8], XOR &gesini islem sirasina yénlendirir.
r2827.0 BO: XOR 3/ XOR 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: XOR 3 6gesinin gikisl.
P2826[0], P2826[1]'de tanimli x-or bit mantigini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikis Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[8], XOR &gesini islem sirasina yénlendirir.
p2828 Bl: NOT 1/NOT 1
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2828, NOT 1 6gdesinin girisini tanimlar, ¢ikis P2829°dur.
p2800 p2801[9]
p2828 A C
1 AT
1 0
Bagimhilik: P2801[9], NOT 6gesini islem sirasina yonlendirir.
r2829.0 BO: NOT 1/NOT1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: NOT 1 6gesinin ¢ikisi.
P2828’de tanimli not bit mantigini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhihik: P2801[9], NOT 6gesini islem sirasina yonlendirir.
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p2830 Bl: NOT 2/NOT 2
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2830, NOT 2 6gesinin girigini tanimlar, ¢ikis P2831’dir.
Bagimhlik: P2801[10], NOT &gesini islem sirasina yénlendirir.
r2831.0 BO: NOT 2/ NOT 2
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: NOT 2 6gesinin ¢ikisi.
P2830°da tanimli not bit mantigini gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[10], NOT 6gesini islem sirasina yodnlendirir.
p2832 Bl: NOT 3/NOT 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2832, NOT 3 6gesinin girisini tanimlar, ¢ikis P2833'tur.
Bagimhilik: P2801[11], NOT 6gesini islem sirasina yénlendirir.
r2833.0 BO: NOT 3/NOT 3
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: NOT 3 6gesinin ¢gikisi.
P2832’de tanimli not bit mantigini gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[11], NOT 6gesini islem sirasina yénlendirir.
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p2834[0...3]

Bl: D-FF 1/ D-FF 1

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3], D-FlipFlop 1 girislerini tanimlar, ¢ikiglar P2835, P2836’d1r.
p2800 p2801[12]
AYARLA (Q=1)
Index0
Index2 —|_>
§ KAYDET
:
SIFIRLAMA (Q=0)
AYARLA|SFIRLAMAl D  KAYDET| Q Q
1 0 X X 1 0
P 0 1 X X 0 1
; Z 1 1 1 X X Qn.1 6n.1
GUGACIK T o | o 1| & | 1 0
0 0 0 Y 0
GUC-AGIK 0 1
Dizin: [0] = Binektor girisi: Ayarla
[1] = Binektor girisi: D girisi
[2] = Binektor girisi: Darbe kaydet
[3] = Binektér girisi: Sifirlama
Bagimhilik: 2801[12], D-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.
r2835.0 BO: QD-FF1/QD-FF 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: D-FlipFlop 1 ¢ikisini g6sterir, girisler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3]'te tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Hayir -
Bagimhilik: P2801[12], D-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.
r2836.0 BO: NOT-Q D-FF 1 / NOT-Q D-FF 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: D-FlipFlop 1’in Not-cikisini gOsterir, girisler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3]'te tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Hayir -
Bagimhlik: P2801[12], D-FlipFlop’u islem sirasina yoénlendirir.
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p2837[0...3] BIl: D-FF 2/ D-FF 2

Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

- - 0
Tanim: P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3], D-FlipFlop 2 girislerini tanimlar, ¢ikislar P2838, P2839'dur.
Dizin: [0] = Binektor girisi: Ayarla

[1] = Binektor girisi: D girisi
[2] = Binektor girisi: Darbe kaydet
[3] = Binektor girisi: Sifirlama

Bagimhilik: P2801[13], D-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.
r2838.0 BO: QD-FF 2/ QD-FF 2
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: D-FlipFlop 2 ¢ikisini gosterir, girigler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3]'te tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal O sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[13], D-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.
r2839.0 BO: NOT-Q D-FF 2/ NOT-Q D-FF 2
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirli: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: D-FlipFlop 2’nin Not-gikisini gdsterir, girisler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3]'te tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal Osinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[13], D-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.

p2840[0..1]  BI: RS-FF 1/ RS-FF 1

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2840[0], P2840[1] RS-FlipFlop 1’in girislerini tanimlar, ¢ikis P2841, P2842'dir.
p2800 p2801[14] _
AYARLA |SFRLAMA  Q Q
AYARLA 0 0 Q1| Qo
Index0 — =) Q —>| 2841 ) 0 1 0 1
1 0 1 0
> | SIFIRLAMA _>|—> 1 1 N _n_
GUC-ACIK —>—| L 2 1 (@=0) Q r2842 _ Q1 | Qo
GUGC-ACIK 0 1
Dizin: [0] = Binektor girisi: Ayarla
[1] = Binektor girisi:
Bagimhlik: P2801[14] Sifirla, RS-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.
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r2841.0 BO: Q RS-FF 1/ Q RS-FF 1
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS-FlipFlop 1 ¢ikisini gésterir, girisler P2840[0], P2840[1]'de tanimlanir

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -

Bagimhlik: P2801[14], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.

r2842.0 BO: NOT-Q RS-FF 1/ NOT-Q RS-FF 1
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS-FlipFlop 1’in Not-¢ikisini gdsterir, girisler P2840[0], P2840[1]'de tanimlanir

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -

Bagimhilik: P2801[14], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.

p2843[0...1]

Bl: RS-FF 2/ RS-FF 2

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizlhh komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0

Tanim: P2843[0], P2843[1] RS-FlipFlop 2’in girislerini tanimlar, gikis P2844, P2845'tir.

Dizin: [0] = Binektor girisi: Ayarla
[1] = Binektor girisi: Sifirlama

Bagimhilik: P2801[15], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.

r2844.0 BO: Q RS-FF 2/ Q RS-FF 2
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS-FlipFlop 2 ¢ikisini g&sterir, girisler P2843[0], P2843[1]'de tanimlanir

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -

Bagimhlik: P2801[15], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.

r2845.0 BO: NOT-Q RS-FF 2/ NOT-Q RS-FF 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: RS-FlipFlop 2’'nin Not-¢ikisini gdsterir, girisler P2843[0], P2843[1]'de tanimlanir

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikigi Evet Hayir -

Bagimhihik: P2801[15], RS-FlipFlop’u islem sirasina yonlendirir.
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p2846[0...1] Bl: RS-FF 3 /RS-FF 3

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: P2846[0], P2846[1] RS-FlipFlop 3’un girislerini tanimlar, ¢ikis P2847, P2848'dir.
Dizin: [0] = Binektor girisi: Ayarla
[1] = Binektor girisi: Sifirlama
Bagimhilik: P2801[16], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.
r2847.0 BO: QRS-FF 3/ QRS-FF 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: RS-FlipFlop 3 ¢ikisini gdsterir, girisler P2846[0], P2846[1]'de tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2801[16], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.
r2848.0 BO: NOT-Q RS-FF 3/ NOT-Q RS-FF 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirli: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: RS-FlipFlop 3'nin Not-gikisini gdsterir, girisler P2846[0], P2846[1]'de tanimlanir
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhlik: P2801[16], RS-FlipFlop’u islem sirasina yénlendirir.
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p2849 Tanim: BIl: Zamanlayici 1 / Zamanlayici 1

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks

Tanim: Zamanlayici 1’in girig sinyalini tanimlar.

Veri tiirti: U32 / ikili
Veri dizisi: -

Fabrika ayari

0

P2849, P2850, P2851 zamanlayicinin girigleridir, cikiglar P2852, P2853'tur.

2850 (0.000)

p2800 p2802.0 Delay Time

N B B

p2851(0)
Mode

ON Gecikmesi

OFF Gecikmesi

0
02849 n 1 0
Index0 P>—9  ON/OFF Gecikmesi
2/12
4 TOT
—

Darbe Ureteci

E

1711
o

T, |3/13
o

In
Ly
Out
p2851 = 0 (ON Gecikmesi)
Ly
p2850
p2851 = 1 (OFF Gecikmesi))
Ly
_ p2850
p2851 = 2 (ON-OFF Gecikmesi))
Ly
p2850 - p2850 >
p2851 = 3 (Darbe lireteci)
A
In
A t -
Out
Ly
p2850
In
oy
Out
Ly
p2850
<>
Bagimhlik: P2802[0], zamanlayiciyi islem sirasina yoénlendirir.
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p2850 Zamanlayici 1’in gecikme zamani / Zamanlayici 1’in gecikme zamani
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [s] 9999.9 [s] 0,0 [s]

Tanim: Zamanlayici 1’in gecikme zamanini tanimlar.
P2849, P2850, P2851 zamanlayicinin girigleridir, ¢cikiglar P2852, P2853'tur.

Bagimhlik: P2802[0], zamanlayiciyi islem sirasina yoénlendirir.

p2851 Mod zamanlayici 1 / Mod zamanlayici 1
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 13 0

Tanim: Zamanlayici 1’'in modunu seger.

P2849, P2850, P2851 zamanlayicinin girigleridir, ¢cikiglar P2852, P2853'tur.
Deger: 0: ON gecikmesi (saniye)

1: OFF gecikmesi (saniye)

2: ON/OFF gecikmesi (saniye)

3: Darbe Ureteci (saniye)

10: ON gecikmesi (dakika)

11: OFF gecikmesi (dakika)

12: ON/OFF gecikmesi (dakika)

13: Darbe Ureteci (dakika)

Bagimhilik: P2802[0], zamanlayiciyi islem sirasina yoénlendirir.

r2852.0 BO: Zamanlayici 1 / Zamanlayici 1
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Zamanlayici 1'in gikigini gésterir.

P2849, P2850, P2851 zamanlayicinin girigleridir, gikislar P2852, P2853'tur.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisi Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[0], zamanlayiciyi igslem sirasina yonlendirir.
r2853.0 BO: Nout zamanlayici 1 / Nout zamanlayici 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 1’in Not-¢ikisini gosterir.

P2849, P2850, P2851 zamanlayicinin girigleridir, ¢ikislar P2852, P2853't(r.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[0], zamanlayiciyi igslem sirasina yénlendirir.
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p2854 Bl: Zamanlayici 2 / Zamanlayici 2
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji

Veri tiirii: U32 / Ikili

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Zamanlayici 2’in girig sinyalini tanimlar.
P2854, P2855, P2856 zamanlayicinin girigleridir, ¢cikiglar P2857, P2858'dir.
Bagimhilik: P2802[1], zamanlayiciyi islem sirasina yénlendirir.
p2855 Zamanlayici 2’in gecikme zamani / Zamanlayici 2’in gecikme zamani

Erigim duzeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

P-Grubu: Teknoloji
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

Min. Maks Fabrika ayari

0.0 [s] 9999.9 [s] 0.0 [s]
Tanim: Zamanlayici 2'in gecikme zamanini tanimlar.

P2854, P2855, P2856 zamanlayicinin girisleridir, ¢ikislar P2857, P2858'dir.
Bagimhilik: P2802[1], zamanlayiciyi islem sirasina yénlendirir.
p2856 Mod zamanlayici 2 / Mod zamanlayici 2

Erigim duzeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

P-Grubu: Teknoloji
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Min. Maks
0 13
Tanim: Zamanlayici 2'in modunu seger.

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Fabrika ayan
0

P2854, P2855, P2856 zamanlayicinin girigleridir, ¢cikiglar P2857, P2858’dir.

Deger: 0  ON gecikmesi (saniye)
1 OFF gecikmesi (saniye)
2 ON/OFF gecikmesi (saniye)
3 Darbe Ureteci (saniye)
10 ON gecikmesi (dakika)
11 OFF gecikmesi (dakika)
12 ON/OFF gecikmesi (dakika)
13 Darbe Ureteci (dakika)

Bagimhihik: P2802[1], zamanlayiciyi igslem sirasina yonlendirir.
r2857.0 BO: Zamanlayici 2 / Zamanlayici 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 2’in ¢ikigini gosterir.
P2854, P2855, P2856 zamanlayicinin girigleridir, ¢ikislar P2857, P2858'dir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhik: P2802[1], zamanlayicly iglem sirasina yénlendirir.
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r2858.0 BO: Nout zamanlayici 2 / Nout zamanlayici 2
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 2’in Not-gikisini gésterir.
P2854, P2855, P2856 zamanlayicinin girigleridir, cikiglar P2857, P2858'dir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhhk: P2802[1], zamanlayicly! iglem sirasina yénlendirir.
p2859 Bl: Zamanlayici 3 / Zamanlayici 3
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Zamanlayici 3'in girig sinyalini tanimlar.
P2859, P2860, P2861 zamanlayicinin girisleridir, gikislar P2862, P2863'tur.
Bagimhilik: P2802[2], zamanlayiciyi islem sirasina yénlendirir.
p2860 Zamanlayici 3’in gecikme zamani / Zamanlayici 3’in gecikme zamani
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [s] 9999.9 [s] 0.0 [s]
Tanim: Zamanlayici 3'in gecikme zamanini tanimlar.
P2859, P2860, P2861 zamanlayicinin girisleridir, gikislar P2862, P2863'tur.
Bagimhilik: P2802[2], zamanlayiclyi igslem sirasina yonlendirir.
p2861 Mod zamanlayici 3 / Mod zamanlayici 3
Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 13 0
Tanim: Zamanlayici 3'in modunu seger.

P2859, P2860, P2861 zamanlayicinin girisleridir, ¢ikislar P2862, P2863'tur.
Deger: 0  ON gecikmesi (saniye)
1 OFF gecikmesi (saniye)
2 ON/OFF gecikmesi (saniye)
3 Darbe Ureteci (saniye)
10 ON gecikmesi (dakika)
11 OFF gecikmesi (dakika)
12 ON/OFF gecikmesi (dakika)
13 Darbe Ureteci (dakika)

Bagimhhik: P2802[2], zamanlayicly igslem sirasina yénlendirir.
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r2862.0 BO: Zamanlayici 3 / Zamanlayici 3
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 3'in ¢ikigini gosterir.
P2859, P2860, P2861 zamanlayicinin girigleridir, cikiglar P2862, P2863’tur.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[2], zamanlayiciyi islem sirasina yénlendirir.
r2863.0 BO: Nout zamanlayici 3 / Nout zamanlayici 3
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 3'in Not-¢ikisini gosterir.
P2859, P2860, P2861 zamanlayicinin girigleridir, cikiglar P2862, P2863’tur.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[2], zamanlayiciyi islem sirasina yoénlendirir.
p2864 Bl: Zamanlayici 4 / Zamanlayici 4
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0
Tanim: Zamanlayici 4’in giris sinyalini tanimlar.
P2864, P2865, P2866 zamanlayicinin girisleridir, ¢cikislar P2867, P2868'dir.
Bagimhilik: P2802[3], zamanlayiclyi islem sirasina yonlendirir.
p2865 Zamanlayici 4’in gecikme zamani / Zamanlayici 4’in gecikme zamani
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.0 [s] 9999.9 [s] 0.0 [s]
Tanim: Zamanlayici 4'in gecikme zamanini tanimlar.
P2864, P2865, P2866 zamanlayicinin girigleridir, ¢ikiglar P2867, P2868’dir.
Bagimhiik: P2802[3], zamanlayiclyi iglem sirasina yonlendirir.
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-265

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

p2866 Mod zamanlayici 4 / Mod zamanlayici 4
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 13 0
Tanim: Zamanlayici 4'in modunu seger.
P2864, P2865, P2866 zamanlayicinin girigleridir, cikislar P2867, P2868’dir.
Deger: 0 ON gecikmesi (saniye)
1 OFF gecikmesi (saniye)
2 ON/OFF gecikmesi (saniye)
3 Darbe Ureteci (saniye)
10 ON gecikmesi (dakika)
11 OFF gecikmesi (dakika)
12 ON/OFF gecikmesi (dakika)
13 Darbe Ureteci (dakika)
Bagimhilik: P2802[3], zamanlayiciyi islem sirasina yoénlendirir.
r2867.0 BO: Zamanlayici 4 / Zamanlayici 4
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloj Veri tiirli: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 4’in ¢ikisini gosterir.
P2864, P2865, P2866 zamanlayicinin girisleridir, cikislar P2867, P2868'dir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhlik: P2802[3], zamanlayiclyi islem sirasina yonlendirir.
r2868.0 BO: Nout zamanlayici 4 / Nout zamanlayici 4
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Zamanlayici 4in Not-gikigini gosterir.
P2864, P2865, P2866 zamanlayicinin girisleridir, ¢cikiglar P2867, P2868’dir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisi Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[3], zamanlayiclyi igslem sirasina yonlendirir.

p2869[0...1]

Tanim:

Dizin:

Bagimhlik:

1-266

Cl: ADD 1/ADD 1

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari

755[0]

Adder (Toplayici) 1’in giriglerini tanimlar, sonug¢ P2870'dir.

p2800 p2802[4]

Index0

Index1

X1 200%
> _|_ N sonug -r2870 Sonug = x1 +x2
X2 g, —

-200% If: x1+x2 > 200% — Sonug = 200%
x1+x2 x1 +x2 <-200% — Sonug=-200%

[0] = Konektor girisi 0 (Cl 0)
[1] = Konektor girisi 1 (Cl 1)

P2802[4], Adder 6gdesini islem sirasina yonlendirir.
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r2870

Tanim:
Bagimhlik:

CO: ADD 1/ADD 1
Erisim duzeyi: 3

Birim: [%]

Adder 1’in sonucu.
P2802[4], Adder’ islem sirasina yonlendirir.

P-Grubu: Teknoloji
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

p2871[0...1]

Cl: ADD 2/ADD 2

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji

Veri tiirti: U32 / Integer16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Adder 2’in giriglerini tanimlar, sonug P2872°dir.
Dizin: [0] = Konektor girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (CI 1)
Bagimhilik: P2802[5], Adder’ islem sirasina ydnlendirir.
r2872 CO: ADD 2/ADD 2
Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Adder 2’in sonucu.
Bagimhilik: P2802[5], Adder’i islem sirasina yonlendirir.

p2873[0...1]

Cl: SuB1/SUB1
Erigim dizeyi: 3

Hizlhh komut HAYIR
Degistirilebilir: U, T

P-Grubu: Teknoloji
Etkin: HAYIR
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: U32 / Integer16
Veri dizisi: -

Min Maks Fabrika ayan
- - 755[0]
Tanim: Subtracter (Cikarici) 1’in giriglerini tanimlar, sonug P2874'tur.
P2800 P2802[6]
Index0 2: \200%, Sonug -r2874 Sonug = x1-x2
Index > 7200%" If: x1-x2 > 200% — Sonug = 200%
x1-x2 x1-x2 <-200% — Sonug =-200%
Dizin: [0] = Konektor girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihik: P2802[6], Subtracter’i islem sirasina yonlendirir.
r2874 CO:SUB1/SUB1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Subtracter 1’in sonucu.
Bagimhilk: P2802[6], Subtracter’i islem sirasina ydnlendirir.
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p2875[0...1] CIl: SUB 2/SUB 2

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]

Tanim: Subtracter (Cikarici) 2’in giriglerini tanimlar, sonug P2876’dir.

Dizin: [0] = Konektor girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (CI 1)

Bagimhilik: P2802[7], Subtracter’i islem sirasina yonlendirir.

r2876 CO: SUB 2/SUB 2
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%)] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Subtracter 2’in sonucu.

Bagimhilik: P2802[7], Subtracter’i islem sirasina yonlendirir.

p2877[0..1] CI: MUL 1/ MUL 1

Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]

Tanim: Multiplier (Carpici) 1’in girislerini tanimlar, sonug P2878’dir.

p2800 p2802[8]

T T Sonug = x1* x2

x1 200% 100%
Index0 - >< N Sonug X1%x2
- r2grs : > 200% Sonug = 200%
0 B S b — Sonug =200%
x1%x2 x1%x2 0 - o
100% 100% < -200% — Sonug = -200%
Dizin: [0] = Konektdr girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (CI 1)
Bagimhilik: P2802[8], Multiplier’i islem sirasina yonlendirir.
r2878 CO: MUL 1/MUL1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Multiplier 1’in sonucu.
Bagimhilik: P2802[8], Multiplier’i islem sirasina yonlendirir.
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p2879[0...1] CIl: MUL 2/MUL 2
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Multiplier (Carpici) 2’in giriglerini tanimlar, sonug P2880’dir.
Dizin: [0] = Konektor girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik: P2802[9], Multiplier’i islem sirasina ydnlendirir.
r2880 CO: MUL 2/ MUL 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Multiplier 2'in sonucu.
Bagimlilik: P2802[9], Multiplier’r islem sirasina ydnlendirir.
p2881[0..1] CI:DIV1/DIV1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Divider (Béluct) 1’in girislerini tanimlar, sonug P2882'dir.
p2800 p2802[10]
s x1x100%
onug = ————
Xy, ° 200% T 100% x2
wo| o =] weez > e X% 5 500% - Sonug =200%
> -200% X2
% 0,
LA X1=100% _ 500% —  Sonug = -200%
2 X X2
Dizin: [0] = Konektdr girisi 0 (CI 0)
[1] = Konektor girisi 1 (CI 1)
Bagimhilik: P2802[10], Divider’i islem sirasina yonlendirir.
r2882 CO: DIV1/DIV 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Birim: [%] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Divider 1’in sonucu.
Bagimhilik: P2802[10], Divider’i igslem sirasina yonlendirir.
p2883[0..1] Cl: DIV2/DIV 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Divider (Boluci) 2’'in girislerini tanimlar, sonug P2884't(r.
Dizin: [0] = Konektor girisi O (Cl 0) [1] = Konektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhlik: P2802[11], Divider’i igslem sirasina yonlendirir.
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r2884

Tanim:

Bagimhlik:

CO: DIV 2/DIV 2
Erisim dizeyi: 3
Birim: [%]

P-Grubu: Teknoloji
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -

Divider 2’in sonucu.

P2802[11], Divider’l igslem sirasina yonlendirir.

p2885[0...1]

Cl: CMP 1/CMP 1

Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: U32 / Integer16

Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Comparator (Karsilastirici) 1’in girislerini tanimlar, ¢ikis P2886’dir.
P2800 P2802[12]
Index0 L Out x1>x2 - Out=1
MP 2886 =
x2= c x1<x2— Out=0
Out = x1>x2
Dizin: [0] = Konektor girisi O
[1] = Konektdr girisi 1
Bagimhilhik: P2802[12], (CI 0) (CI 1) Comparator’'unu islem sirasina yonlendirir.
r2886.0 BO: CMP1/CMP 1
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Comparator 1’in sonug bitini gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisl Evet Hayir -
Bagimhilik: P2802[12], Comparator’u islem sirasina yonlendirir.
p2887[0...1] CIl:CMP 2/CMP 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: U32 / Integer16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 755[0]
Tanim: Comparator (Karsilastiric) 2’in girislerini tanimlar, ¢ikis P2888’dir.
Dizin: [0] = Konektor girisi 0 (Cl 0)
[1] = Konektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihik: P2802[13], Comparator’u islem sirasina yonlendirir.
r2888.0 BO: CMP 2/ CMP 2
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Comparator 2’in sonug bitini gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 BO Cikisi Evet Hayir -
Bagimhlik: P2802[13], Comparator’u islem sirasina yénlendirir.
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p2889 CO: [%] olarak sabit set degeri 1 / Sabit ayrnok. % 1
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-200.00 [%)] 200.00 [%] 0.00 [%]

Tanim: Sabit yuzde ayar 1.
% olarak Konektor Ayari
Aralik : -200% ... 200%

p2890 CO: [%] olarak sabit set degeri 2 / Sabit ayrnok. % 2
Erigim duizeyi: 3 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]

Tanim: Sabit ylizde ayar 2.

p2940 BI: Titresim Birakma fonksiyonu / Titresim Birak .
Erigim dizeyi: 2 P-Grubu: Teknoloji Veri tiirti: U32 / Ikili
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min.

- Maks. Fabrika ayari

0

Tanim: Titresim fonksiyonunu serbest birakacak olan kaynagdi tanimlar.

p2945 Titresim sinyal frekansi / Titresim sin. frek.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,001 [Hz] 10.000 [Hz] 1.000 [Hz]

Tanim: Titresim sinyalinin frekansini ayarlar.

pP2946 Titresim sinyal genligi / Titresim sin. gen.
Erigim diizeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.000 [%] 0.200 [%] 0.000 [%]

Tanim: Mevcut Veri Cikigi Fonksiyonu Ureteci (RFG) gikisinin orani olarak titresim sinyalinin genliginin dege-
rini ayarlar. P2946’nin degeri RFG ¢ikis degeri ile ¢arpildiktan sonra RFG ¢ikisina eklenir.
Ornegin RFG cikisi 10 Hz ve P2946'nin degeri 0.100 ise titresim sinyali genligi 0.100 *10 = 1 Hz
olacaktir. Bu, RFG ¢ikisinin 9 Hz ile 11 Hz arasindaki titresim olacadi anlamina gelir.
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p2947 Titresim sinyali azalma adimi / Sinyal azalma adimi
Erisim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 1.000 0.000

Tanim: Pozitif sinyal periyodunun sonunda azalma adiminin deg@erini ayarlar. Adimin genlidi asagida gosteri-
len sekilde sinyal genligine baglidir:
Sinyal azalma adiminin genligi = P2947 * P2946

p2948 Titresim sinyali artma adimi / Sinyal artma adimi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: FloatingPoint32
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 1.000 0.000

Tanim: Negatif sinyal periyodunun sonunda artma adiminin degerini ayarlar.

Artma adimin genligi asagdida gosterilen sekilde sinyal genligine baghdir:

Sinyal artma adiminin genligi = P2948 * P2946

p2949 Titresim sinyal darbe genisligi / Titresim darbe genisligi
Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizlh komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 [%] 100 [%] 50 [%]
Tanim: Yikselen ve algalan darbelerin ilgili genisliklerini ayarlar. P2949'deki deger yiikselen darbeye atanan

titresim periyodunun oranini (P2945 tarafindan belirlenir) ayarlar, arta kalan zaman algcalan darbeye

atanir.

P2949'daki %60 degeri, titresim gikisinin yikselecegi titresim periyodunun %60’ anlamina gelir. Titre-
sim periyodunun geriye kalan %40'1 igin titresim ¢ikisi algalacaktir.

r2955 CO: Titresim sinyal gikigi / Titresim gikigi
Erisim dizeyi: 2 P-Grubu: Set degerleri
Birim: [%] Hesaplanmis: -

Tanim: Titresim fonksiyonunun ¢ikisini gosterir.
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Veri tiirii: FloatingPoint32
Veri dizisi: -
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r3113.0...15 CO/BO: Hata Bit Dizisi / Hata Bit Dizisi

CU240E Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16

Cu240S Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

CU240S DP

CU240S PN

Tanim: Gergek hata ile ilgili bilgi verir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 invertér hatasi Evet Hayir -
01 Gug hat arizasi Evet Hayir -
02 Ara devre gig¢ gerilimi Evet Hayir -
03 Hata gug¢ elektronikleri Evet Hayir -
04 Konvertor asiri sicaklik Evet Hayir -
05 Toprak sizintisi Evet Hayir -
06 Motor asiri yik Evet Hayir -
07 Veri yolu hatasi Evet Hayir -
09 Hata motor sensori Evet Hayir -
10 Hata dahili haberlesmesi Evet Hayir -
11 Motor akim siniri Evet Hayir -
12 Besleme arizasi Evet Hayir -
13 Ayrilmig Evet Hayir -
14 Ayrilmig Evet Hayir -
15 Baska hata Evet Hayir -

r3113.0..15 CO/BO: Hata Bit Dizisi / Hata Bit Dizisi

CU240S DP-F Erisim diizeyi: 1 P-Grubu: Mesaijlar Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Gergek hata ile ilgili bilgi verir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 invertér hatasi Evet Hayir -
01 Giig hat arizasi Evet Hayir -
02 Ara devre g gerilimi Evet Hayir -
03 Hata gug elektronikleri Evet Hayir -
04 Konvertér asiri sicaklik Evet Hayir -
05 Toprak sizintisi Evet Hayir -
06 Motor asir yik Evet Hayir -
07 Veri yolu hatasi Evet Hayir -
08 Harici glivenlik arizasi Evet Hayir -
09 Hata motor sensori Evet Hayir -
10 Hata dahili haberlesmesi Evet Hayir -
11 Motor akim siniri Evet Hayir -
12 Besleme arizasi Evet Hayir -
13 Ayrilmig Evet Hayir -
14 Ayrilmis Evet Hayir -
15 Baska hata Evet Hayir -
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p3900
CU240E
CuU2408
CuU240S DP
CU240S PN

Tanim:

Deger:

Bagimhilik:
Not:
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Hizli devreye alimin sonu / Hizli devreye alma sonu

Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Guvenlik Birlesik ~ Veri tiiri: Unsigned16
Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -

Min Maks Fabrika ayari

0 11 0

Optimize edilen isletim igin gerekli hesaplamalari gergeklestirir.
Hesaplama bittikten sonra P3900 ve P0010 (devreye alma parametre gruplari) otomatik olarak oriji-
nal 0 de@erine sifirlanir.

Hizli devreye alma yok

Fabrika sifilamali son hizli devreye alma

Son hizli devreye alma

Sadece motor verisi i¢in son hizli devreye alma

10 Guvenlik degisikliklerini onayla (sadece guvenlik CU’da)

11 Guvenlik degisikliklerini iptal et (sadece guvenlik CU’da)

Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).

P3900 =1:

Ayar 1 segildiginde sadece devreye alma menusi “Hizli devreye alma” araciligiyla gerceklestirilen
parametre ayarlari tutulur; diger tum parametre degisiklikleri, I/O ayarlari dahil olmak tzere, kaybedi-
lir. Motor hesaplamalari da gergeklestirilir.

P3900=2:

Avyar 2 segildiginde sadece “Hizli devreye alma” devreye alma menusiindeki parametrelere bagli
olan parametreler (P0010 = 1) hesaplanir. I/O ayarlar da varsayilana getirilir ve motor hesaplamalari
gerceklestirilir.

P3900 =3:

Ayar 3 segildiginde sadece motor ve kontrolér hesaplamalari gergeklestirilir. Hizli devreye almadan
bu ayarla ¢ikilirsa zamandan tasarruf edilir (6rnegin sadece motor plakasi verisi degistirilseydi).

WN =20

Cesitli motor parametrelerini hesaplayarak dnceki degerlerin tUzerine yazar. Buna P0344 (motor agirli-
g1), P0350 (miknatislik giderme zamani), P2000 (referans frekansi), P2002 (referans akimi) dahildir.
p3900 parametresini transfer ederken frekans invertéri dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini
kullanir.

Haberlesmeler - hem USS hem de Bdélgesel ag araciligiyla - bu hesaplamalarin yapildidi stire boyun-
ca kesilir. Bu ylizden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata
mesajlarini verebilir:

* Parametre hatasi 30

e Surtcl hatasi 70

»  Sdruci hatasi 75

Siritcl sistemini devreye almak igcin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.

Frekans invertériinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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p3900 Hizli devreye alimin sonu / Hizli devreye alma sonu

CU240S DP-F Erisim dizeyi: 1 P-Grubu: Guvenlik Birlesik ~ Veri tiiri: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut EVET Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: C(1) Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 11 0

Tanim: Optimize edilen isletim igin gerekli hesaplamalari gergeklestirir.
Hesaplama bittikten sonra P3900 ve P0010 (devreye alma parametre gruplari) otomatik olarak oriji-
nal 0 de@erine sifirlanir.

Deger: 0 Hizh devreye alma yok
1 Fabrika sifirlamal son hizli devreye alma
2 Son hizli devreye alma
3 Sadece motor verisi igin son hizli devreye alma
10 Guvenlik degisikliklerini onayla (sadece guvenlik CU’da)
11 Guvenlik degisikliklerini iptal et (sadece guvenlik CU’da)

Bagimhilik: Sadece P0010 = 1 durumunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Veya glvenlik devreye alma P0010 = 95 igin.

Not: P3900 =1:
Ayar 1 segildiginde sadece devreye alma menusi “Hizli devreye alma” araciligiyla gerceklestirilen
parametre ayarlari tutulur; diger tum parametre degisiklikleri, /O ayarlari dahil olmak tzere, kaybedi-
lir. Motor hesaplamalari da gergeklestirilir.
P3900=2:
Avyar 2 segildiginde sadece “Hizli devreye alma” devreye alma menusiindeki parametrelere bagli
olan parametreler (P0010 = 1) hesaplanir. /O ayarlar da varsayilana getirilir ve motor hesaplamalari
gerceklestirilir.
P3900 =3 :
Ayar 3 segildiginde sadece motor ve kontrolér hesaplamalari gergeklestirilir. Hizli devreye almadan
bu ayarla ¢ikilirsa zamandan tasarruf edilir (6rnegin sadece motor plakasi verisi degistirilseydi).
Cesitli motor parametrelerini hesaplayarak dnceki degerlerin izerine yazar. Buna P0344 (motor agir-
higr), PO350 (miknatislik giderme zamani), P2000 (referans frekansi), P2002 (referans akimi) dahildir.
P3900 =10
Guvenlik degisikliklerini onaylayarak guvenlik devreye alimini bitirir. glivenlik dinamizasyonunu kap-
sayan givenlik devreye alimi yaklasik 5 s surer.
P3900 = 11
Guvenlik degisikliklerini ¢ikararak gutvenlik devreye alimini bitirir. Glivenlik devreye alimindan énce
etkin olan giivenlik ayarlari yeniden yiklenir. glivenlik dinamizasyonunu kapsayan guvenlik devreye
alimi yaklasik 5 s surer.
p3900 parametresini transfer ederken frekans invertori dahili hesaplamalari yapmak igin islemcisini
kullanir.
Haberlesmeler - hem USS hem de Bdélgesel ag araciligiyla - bu hesaplamalarin yapildigi stire boyun-
ca kesilir. Bu ylizden SIMATIC S7 kontrolu (bdlgesel ag araciligiyla haberlesmeler) asagidaki hata
mesajlarini verebilir:
» Parametre hatasi 30
»  Sdrici hatasi 70
e Surticl hatasi 75
Sdriict sistemini devreye almak igin STARTER (USS) kullanilirken veriler bu hesaplamalar sirasinda
girilemez.
Frekans invertdriinde hesaplamalar biter bitmez hatalar kabul edilebilir. Bu hesaplamalarin bitmesi bir
dakika surebilir.
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r3930[0...4] PS Veri siiriimii / PS Veri siiriimii
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: AS5E numarasini ve ps veri sirimlerini gosterir
Dizin: [0] = ASE T’inci 4 basamak
[1] = A5E 2'nci 4 basamak
[2] = Lojistik Surim
[3] = Sabit Veri Strimu
[4] = Kalibre Veri StUrlimu
p3950 Gizli parametrelerin erigimi / Gizli par. erigimi
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: U, T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 255 0
Tanim: Gelistirme (sadece uzman) ve fabrika fonksiyonelligi (kalibrasyon parametresi) igin 6zel parametrele-
re erisim saglar.
r3954[0...12] CM bilgisi ve GUI ID / CC bilgisi GUI ID
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Donanim yazilimini siniflandirmak igin kullanilir (sadece SIEMENS dahili amagli).
Dizin: [0] = CM etiketi (artis/kol)
[I] = CM etiketi (sayag)
[2] = CM etiketi
[8]=GUI'ID
[4] = GUI ID
[6] = GUI'ID
[6] = GUI ID
[71=GUI ID
[8] = GUI ID
[9] =GUI'ID
[10] = GUI ID
[1I] = GUI ID birincil birakma
[1I] = GUI ID ikincil birakma
r3955 SiriciiMonitér Siirimii / SiuiriciiMon. siirimii
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: SdrtctuMonitdr striimind gosterir.
r3978 BICO sayaci / BICO sayaci
Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned32
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Degistiriimis BICO baglantilarinin sayisini sayar
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p3981 Etkin hatayi sifirla / Etkin hatayi sifirla
Erigim duzeyi: 4 P-Grubu: Mesajlar Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: 0’dan 1’e getirildiginde etkin hatayi sifirlar.
Deger: 0: Hata sifirlamasi yok
1: Hatayi sifirla
Not: P0947’ye bakin (son hata kodu) Otomatik olarak 0’a getirir.
p3984 Istemci telegram kapanma zamani / Istemci tel. kap. zam.
Erigim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
100 [ms] 10000 [ms] 1000 [ms]
Tanim: istemciden telegram alinmazsa sonrasinda bir hatanin olusturulacagi (7220) zamani tanimlar.
Bagimhilik: Ayar 0 = zamanlayici devre disi
r3986[0...1] Parametre sayisi / Parametre no.
Erisim dizeyi: 4 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Sirtcl Ustiindeki parametrelerin sayisi.
Dizin: [0] = Salt okunur [1] = Oku ve yaz
p7841[0...5] PM seri no etkin takas kontrolii / PM Seri no
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Konvertor Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65535 0
Tanim: Kontrol biriminde tutulan gii¢ modili seri numarasini okur. Gi¢ agildiginda CU veya PM takasi mey-
dana gelirse bu seri numaralari dogrulanir.
Dizin: [0] = Uretim sahasi
[1] = 2000°den sonra uretim yili
[2] = Uretim ayi
[3] = Uretim giinii
[4] = GUn basina Uretim numarasi
[6] = Tur - tim surucilerde kullaniimaz
Not: Bu parametre degistirilemez.
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p7844 Kabul Testi, Onaylama / Onay Kabul Testi
CU240E Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: Bir CU/PM takasindan sonra bu parametre otomatik olarak 1’e getirilir. Bir de FO395 hatasi ayarlanir.
P7844 = 0 ayarlamasiyla FO395'i iptal edersiniz ve parametre ayarlarini onaylarsiniz.
CU240E’de bu parametrenin 2 olarak ayarlanamaz.
Deger: 0 Kabul Testi / Onaylama tamam
1 Kabul Testi / Onaylama bekliyor
2 Klonu geri al
p7844 Kabul Testi, Onaylama / Onay Kabul Testi
CuU240S Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: - Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 2 0
Tanim: Bir CU/PM takasindan veya baslangigta MMC’den otomatik indirmeden sonra bu parametre otomatik
olarak 1’e getirilir. Bir de FO395 hatasi ayarlanir.
P7844 = 0 ayarlamasiyla F0395'i iptal edersiniz ve parametre ayarlarini onaylarsiniz. Basarisiz
glvenlik CU durumunda bir kabul testi yapiimahdir.
Bu parametre sadece baslangicta otomatik indirme yapiliyorsa mimkundir. Bu durumda indirme
yapilmaz ve énceden kaydedilen parametreler etkinlestirilir. Basarisiz giivenlik CU durumunda bir
kabul testi yapiimahdir.
Deger: 0: Kabul Testi / Onaylama tamam
1: Kabul Testi / Onaylama bekliyor
2: Klonu geri al
Not: Baslangi¢ sirasinda MMC’den otomatik indirme yapiimamigsa 2 olarak ayarlanmasi mimkun degildir.
p8458 Klon Kontrolii / Klon Kontrolii
Cu240Ss Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Fabrika ayarlari Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
CU240S DP-F Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
CU240S PN
CU240S DP-F
Min Maks Fabrika ayari
0 2 1
Tanim: Bu parametre baslangicta bir klonlamanin yapilip yapiimayacagini belirler. clone00.bin dosyasi kulla-
nilir.
Buraya eklenmis MMC yoksa normal bir baslangig yapilir.
Deger: 0 Baslangi¢ Klonu Yok
1 Bir Defa Baslangi¢ Klonu
2 Her Zaman Baslangi¢ Klonu
Not: Varsayilan deger 1'dir. ilk klonlamadan sonra parametre 0 olarak ayarlanir. MMC gegersiz bir dosyay-
la eklenirse sirlict sadece bir gli¢ déngusu tarafindan silinebilecek olan bir FO061 / FO063 / FO064
hatasi ayarlar. Hata, yanan bir RUN LED araciligiyla bildirilir (Devreye alma). SF LED etkinlestiriimez.
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p8840 Bolgesel ag Kapanma zamani / FB kapanma zamani
CU240S PN Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: EVET Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 [ms] 65535 [ms] 20 [ms]
Tanim: Bélgesel ag kapanma zamani.

p8841[0...15] Bolgesel ag yapilandirma verisi / FB yap. verisi

CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min. Maks.
0000 onaltilik FFFF onaltihk
Tanim: Bdlgesel ag yapilandirma verisi.
Dizin: [0] = FB Parametre O

[1] = FB Parametre 1
[2] = FB Parametre 2
[3] = FB Parametre 3
[4] = FB Parametre 4
[5] = FB Parametre 5
[6] = FB Parametre 6
[7]1 = FB Parametre 7
[8] = FB Parametre 8
[9] = FB Parametre 9
[10] = FB Parametre 10
[11] = FB Parametre 11
[12] = FB Parametre 12
[13] = FB Parametre 13
[14] = FB Parametre 14
[15] = FB Parametre 15

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

Fabrika ayari
0000 onaltilk

r8849|0...15]

Bolgesel ag geri yapilandirma verisi / FB geri yap. verisi

CU240S PN Erisim dizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Bolgesel ag geri yapilandirma veri ekrani.

r8850[0...7] CO: Bolgesel agdan PZD / FB’den PZD

CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Bolgesel agdan PZD.

Dizin: [0] = Alinan kelime O
[1] = Alinan kelime 1
[2] = Alinan kelime 2
[3] = Alinan kelime 3
[4] = Alinan kelime 4
[5] = Alinan kelime 5
[6] = Alinan kelime 6
[7] = Alinan kelime 7
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p8851[0...7]
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:
Dizin:

Cl: Bolgesel aga PZD / FB’ye PZD

Erisim duzeyi: 3
Hizli komut HAYIR
Degistirilebilir: T

Min
Bélgesel aga PZD.

[0] = iletilen kelime O
[1] = Iletilen kelime 1

[2] = Iletilen kelime 2
[3] = Iletilen kelime 3
[4] = Iletilen kelime 4
[5] = Iletilen kelime 5
[6] = Iletilen kelime 6
[7] = Iletilen kelime 7

P-Grubu: Haberlesme
Etkin: EVET

Veri tiirti: U32 / Integer16
Veri dizisi: -

Hesaplanmis: -

Maks

Fabrika ayari
52[0]

r8858[0...15]
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:
Dizin:

1-280

Bolgesel ag algilama veri ekrani / FB alg. veri ekr.

Erigim duzeyi: 3
Birim: -

P-Grubu: Haberlesme
Hesaplanmis: -

Bdlgesel ag algilama veri ekrani.

[0] = FB Alg.
[1] = FB Alg.
[2] = FB Alg.
[3] = FB Alg.
[4] = FB Alg.
[5] = FB Alg.
[6] = FB Alg.
[7] = FB Alg.
[8] = FB Alg.
[9] = FB Alg.
[10] = FB Alg. 10
[11] = FB Alg. 11
[12] = FB Alg. 12
[13] = FB Alg. 13
[14] = FB Alg. 14
[15] = FB Alg. 15

O©o~NoOOOBRAWN-~O0O

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -
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r8859[0...7] Bolgesel ag tanimlama veri ekrani / FB tan. veri ekr.

CU240S PN Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Bélgesel ag tanimlama veri ekrani.

Farkli Bolgesel ag turleri (r8859[0]) asagida verilmistir:

0 = Ek Bolgesel Ag segenegdi mevcut degil

1 =PROFIBUS DP

2 = DeviceNet

3 =CAN

4 = AS-i

5=LON

6 = Modbus

10 = PROFInet 10

11 = ES veri yolu (ET 200pro) 4660 = ES veri yolu (ET 200S) 65535 = tanimli degil

Dizin: [0] = FB veri yapi strim
[1] = FB surict strima
[2] = FB turu
[3] = Donanim yazilimi strimu
[4] = Donanim yazilimi strimu ayrintisi
[5] = Donanim yazilimi tarihi (yil)
[6] = Donanim yazilimi tarihi (gtin/ay)
[7] = kullanilmamis

r8890.0...15 BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 1 / CtrilWd1 <- FB

CU240S PN Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Bélgesel agdan alinan kontrol kelimesi 1'i gosterir.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 ON/OFF1 Evet Hayir -
01 OFF2: Elektrik stop Hayir Evet -
02 OFF3: Hizli durdurma Hayir Evet -
03 Darbe etkin Evet Hayir -
04 RFG etkin Evet Hayir -
05 RFG baslat Evet Hayir -
06 Set degeri etkin Evet Hayir -
07 Hata onayi Evet Hayir -
08 JOG sag Evet Hayir -
09 JOG sol Evet Hayir -
10 PLC’den kontrol Evet Hayir -
11 Geri (set degeri ters gevirme) Evet Hayir -
13 Motorize potansiyometre MOP yukari Evet Hayir -
14 Motorize potansiyometre MOP asagi Evet Hayir -
15 CDS Bit 0 (Elle/Otomatik) Evet Hayir -

Not: P0700 = 6 (Bolgesel ag) ise dogru isletim i¢in P0810, 2090.15 olarak ayarlanmalidir.

Bu, P0700 artik 6'ya esit olmadiginda otomatik olarak temizlenmez.
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r8891.0...15
CU240S PN
CU240S DP-F
PM240

Tanim:
Bit alani:

BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtriIWd2 <- FB
Erisim duzeyi: 3

Birim: -

P-Grubu: Haberlesme
Hesaplanmis: -

Bélgesel agdan alinan kontrol kelimesi 2’i gosterir.

Bit Sinyal ismi 1 sinyal
00 Sabit frekans Bit 0 Evet
01 Sabit frekans Bit 1 Evet
02 Sabit frekans Bit 2 Evet
03 Sabit frekans Bit 3 Evet
04 Sdricu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet
05 Sdrucu Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet
08 PID Etkinlestir Evet
09 DC fren etkinlestir Evet
11 Dusls Etkinlestir Evet
12 Moment kontrolu Evet
13 Harici hata 1 Hayir
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

0 sinyal FP
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Hayir -
Evet -
Hayir -

r8891.0...15

BO: Bolgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtriWd2 <- FB

CU240S PN Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
PM250, PM260
Tanim: Bélgesel agdan alinan kontrol kelimesi 2’i gosterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Sabit frekans Bit 0 Evet Hayir -
01 Sabit frekans Bit 1 Evet Hayir -
02 Sabit frekans Bit 2 Evet Hayir -
03 Sabit frekans Bit 3 Evet Hayir -
04 Sirucu Veri Dizisi (DDS) Bit 0 Evet Hayir -
05 Siruct Veri Dizisi (DDS) Bit 1 Evet Hayir -
08 PID Etkinlestir Evet Hayir -
1 Dusls Etkinlestir Evet Hayir -
12 Moment kontroli Evet Hayir -
13 Harici hata 1 Hayir Evet -
15 Komut Veri Dizisi (CDS) Bit 1 Evet Hayir -
p9601 Sl etkinlestirme parametresi / Sl etkinlestirme
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Fabrika ayar
- 0010 bin
Tanim: Bagimsiz glvenlik kontrol fonksiyonlarini etkinlestirmek igin glivenlik parametresi.
Bit01 zorlanmis dinamizasyonu ve STO’nun segimindeki islemci kendi-testi etkinlestirir. A1699 uyarisi
sadece Bit01 ayarlandiginda onaylanabilir. Test siasinda (yani r0052 Bit06 = 1) yaklasik 3.1 saniye
boyunca darbeler verilmez .
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
01 STO sonrasi zorlanmig dinamizasyonu (kendiliginden test) Evet Hayir -
Uyar: Mekanik frenin kapatma devresi zorlanmis dinamizasyon sirasinda test edilir. Kisa sureler igin (2 ms
-16 ms) frenin agilmasi kontrol edilir. Genel olarak mekanik fren 20 ms’den uzun olan komut sinyalleri
gerektirir. Tepki stiresi 20 ms’den az olan bir fren kullaniliyorsa dikkat edilmelidir.
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p9602 Sl etkinlestirme giivenlik fren izleme / Sl fren izl. etkinlestirme
CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0
Tanim: P9602 0’a getirilirse ¢ikis seviyesi izlenmez ama agma-kapatma yine de yapilir. Kapatma 6zelligi
ozellikle fren kullaniimadiginda énemli olur, aksi durumda fren moddluniin veya frenin gig iletkeninin
olmamasi bir kablo temassizligi olarak yorumlanir ve bir alarm mesajinin verilmesine sebep olur.
Guvenlik fren kontroll izlemesinin etkinlestiriimesi igin P9602’i 1 olarak ayarlayin.
Deger: 0 Guvenli fren kontroliiniin izlemesini devre disi birak
1 Guvenli fren kontroliniin izlemesini etkinlestir
Not: Tutma freni, bir hatanin olusturulacagi sekilde boyutlandiriimalidir. Bitiin stiricti mimkin herhangi
bir calisma frekansindan sifira frenlenebilir.
p9603 Giivenlik Kaynaginin Sl Se¢imi / SI Kaynagi segimi
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0000 bin
Tanim: Guvenlik giris sinyallerinin segimi igin glivenlik parametresi. Guvenlik giris sinyalleri, PROFIsafe’ten
veya guvenlik dijital girislerinden alinabilir.
iki dijital giris bir gtivenlik girisi olusturur. ilk giivenlik girisi FDIOA ve FDIOB’den, ikinci giivenlik girisiyse
FDI1A ve FDI1B’den meydana gelir.
Dijital girisler kullanilarak her bir giivenlik girisi “giivenlik moment kapatma (STO)”, “glivenlik durdurma
1 (SS1)” veya “guivenli-sinirli hiz (SLS)” giivenlik fonksiyonlarina atanabilir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 FDI1A ve FDI1B araciliiyla etkinlestiriimis SLS Evet Hayir -
01 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestirilmis SLS Evet Hayir -
02 FDI1A ve FDI1B araciligiyla etkinlestirilmis SS1 Evet Hayir -
03 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestirilmis SS1 Evet Hayir -
04 FDI1A ve FDI1B araciligiyla etkinlestiriimis STO Evet Hayir -
05 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestirilmis STO Evet Hayir -
06 PROFIsafe araciligiyla etkinlestiriimis STO, SS1, SLS, Evet Hayir -
alternatif SLS
07 PROFIsafe araciligiyla etkinlestiriimis STO, SS1, SLS  Evet Hayir -
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 1-283

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

r9620.0...13 CO/BO: Sl durum kelimesi / S| DurKel

CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik ~ Veri tiiri: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Guvenlik bittnlesigin durumunu gdésterir. Bu durum kelimesi r9820 ile ¢apraz karsilastirilir, 100ms’nin

cok ustlinde farklilik tespit edilirse bir hata uretilecektir (F1611.105)

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Segilen giivenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
01 Etkinlestirilen glivenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
02 Secilen guvenli durdurma 1 (SS1) Evet Hayir -
03 Givenlik izleme veri ¢ikisi etkin Evet Hayir -
04 Segilen guvenli sinirli hiz (SLS) Evet Hayir -
05 Ulasilan SLS siniri Evet Hayir -
06 ayriimisg Evet Hayir -
07 ayriimisg Evet Hayir -
08 Pasiflestirilmis STO etkin, striicu hatasi Evet Hayir -
09 Guvenli Dijital Girisi 0 etkin Evet Hayir -
10 Guvenli Dijital Girisi 1 etkin Evet Hayir -
13 1 Frek. Kanal izleme Evet Hayir

Not: Bitlerin anlamiyla ilgili daha fazla bilgi igin kilavuzdan STO, SS1 ve SLS giivenlik fonksiyonlarinin

tanimlarina bakin.

p9650 S| Giivenli Dijital Giris sigrama gecikme zamani / Sl Sigrama FDI
CU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Birlesik  Veri tiirii: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 [ms] 2000 [ms] 50 [ms]
Tanim: iki gtivenli dijital giris pini arasinda izin verilen maksimum sicrama gecikmesini tanimlar.

Bu zamandan sonra iki givenli dijital giris de tutarsiz olursa bir hata olusturulur (F1601.108).

p9651 SI Giivenli Dijital Giris filtre gecikme zamani / Sl Filtre gecikme FDI
CuU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Birlesi  Veri tiirii: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayan
0 [ms] 100 [ms] 5 [ms]
Tanim: Guvenli dijital giriglerin yanit zamani gecikmesini tanimlar. Belirlenen zamandan kisa olan sinyaller

glvenlik sinyalleri olarak islem gérmez ve ihmal edilir.
Filtre zamanindan daha kisa olan guriltuler gtivenli dijital girislerin seviyesinde etki yapmaz.

Not: Filtre gecikme zamaninin artiriimasi/azaltiimasi ile giivenlik fonksiyonunun kirpiimasi ve etkinlestiril-
mesi arasindaki tepki zamanina dogrudan etkide bulunulmaz.
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p9659 Zorlanmis dinamizasyona kadar SI maks. zaman / Sl zorl. dinam. zamani

CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik  Veri turii: FloatingPoint32

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.1 [h] 8760.0 [h] 8.0 [h]

Tanim: Zorlanmig dinamizasyon proseddrlerinin arasindaki zaman arahgi belirlenir. Zorlanmis dinamizasyo-
na gereken kalan zaman r9660’ta gosterilir. r9660 sifira ulastiginda bu zaman aralidi geger ve A1699
uyarisi etkinlestirilir.

Uyari sadece zorlanmis dinamizasyonun gerekli oldugunu bildirir. Kullanici sonraki durumda zorlan-
mis dinamizasyonu etkinlestirmelidir. Strtict fonksiyonelligi bu uyaridan etkilenir.

Zorlanmig dinamizasyon asagdidaki durumlarda etkinlestirilir:

* her gig veriimesinden sonra,

*  p9601 =p9801 = 2 oldugunda STO’nun segiminin kaldiriimasiyla,

» pasiflestiriimis giivenli moment kapatma (pasiflestiriimis STO) birakildiginda.

* glvenlik devreye alimi birakildiginda,

Zorlanmig dinamizasyon sirasinda tim kapatma yollari test edilir ve bir islemci kendiliginden testi
gerceklestirilir.

Zorlanmig dinamizasyonun zamanlayicisi (r9660’a bakin) p9659’daki degere sifirlanir ve A1699
uyarisi

zorlanmig dinamizasyon basaril bir sekilde gerceklestiriimisse silinir.

r9660 CO: Zorlanmis dinamizasyona kadar Sl kalan zaman / Sl kalan zaman

CU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik  Veri tiirii: FloatingPoint32

CU240S DP-F Birim: [h] Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: r9660 parametresi zorlanmis dinamizasyon gerekli olana kadar kalan zamani gosterir. r9660 sifira
ulastiginda A1699 uyarisi diizenlenir ve r9772 parametresindeki bir durum biti ayarlanir.

Not: A1699 uyarisi ve r9772 durum biti sadece dinamizasyon tamamlandiginda silinir (p9659 agiklamasi-
na bakin).
r9660’in p9659'daki degere sifirlanmasi dinamizasyon bittiginde yapilr.
r9660 ¢ozinarlugl 0.1 saat veya 6 dakikadir.

p9680 Sl frenleme veri ¢ikisi gecikmesi / Sl frenleme gecikmesi

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Birlesik ~ Veri tiirii: Unsigned32

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
10 [ms] 99000 [ms] 250 [ms]

Tanim: Guvenli durdurma 1 ile izleme veri ¢ikisinin etkinlestiriimesi arasindaki zaman [ms cinsinden]. Gergek
frekans, SS1 etkinken izleme veri ¢ikisinin frekansiyla karsilastirilir. Gergek frekans izleme veri
cikisinin gergek frekansini gecerse pasiflestirilmis bir giivenli moment kapatma (pasiflestiriimis STO)
uretilir.

Degisen yukli uygulamalar igin p9680/p9880 veya p9691/p9891°in artiriimasi tavsiye edilir. Bu du-
rumda gercek frekansin referanstan daha fazla sapmasi kabul edilebilir.

Not: 99000 degeri SS1 izlemesini devre digi birakir. Uygun olarak p9880’e bakin. SLS veya SS1’in segi-
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p9681 S| frenleme yavaslama rampasi zamani / Sl yavaslama rampasi zamani
CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Butunlesik Veri tiirii: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
100 [ms] 99000 [ms] 10000 [ms]
Tanim: Guvenli durdurma 1 (SS1) igin frenleme yavaslama rampasi zamanini milisaniye cinsinden tanimlar.
yavaslama rampasi zamani SS1 ve izleme veri ¢ikisi igin kullanilir.
Toplam frenleme zamani Tx, fX'in asagidaki formullere gére akim frekansi oldugu durumda elde
edilebilir:
a) SLS’nin etkinlestirilmesi igin:
Tx =p9681 * (fx - p9690) / 200 Hz
b) SS7’in etkinlestirilmesi igin:
Tx =p9681 * (fx - p9682) / 200 Hz
Not: Diger veri ¢ikisi zamanlarindan (6rnegin p1120, p1121) farkli olarak guvenlik frenleme zamani 200
Hz olup p1082 olmaz. Asagidaki formullere bakin.
p9682 Duragan algilama igin SI minimum frekansi / SI min duragan
CU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttnlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
2,0 [HZ] 20,0 [Hz] 5,0 [Hz]
Tanim: p9682/p9882 esiginin altindaki bir frekans duragan kabul edilir. SS1 segilmisse givenli moment
kapatma (STO) etkinlestirilecektir.
p9690 SLS igin Sl set degeri / Sl set degeri SLS
CuU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Guivenlik Buttnlesik Veri tiirii: Floating-
Point32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
2,0 [Hz] 300,0 [Hz] 10,0 [Hz]
Tanim: Gavenli sinirli hiz (SLS) segcildiginde kullanilan frekans set degeri.
p9692/p9892'deki ayara bagli olarak p9690/p9890 frekansi bir set dederinden ziyade bir frekans esigi
olarak da goérev yapabilir (p9692’ye bakin).
Not: Degisen yukli uygulamalar igin p9680/p9880 veya p9691/p98971’in artiriimasi tavsiye edilir.
Cikis frekansi set degeri degerinin altindayken “gtivenli sinirli hiz” (SLS) segilirse Bit04 ve Bit05 ayni
anda r9772’de ayarlanacaktir.
p9691 SLS igin Sl toleransi / Sl tolerans SLS
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
5,0 [Hz] 303,0 [Hz] 13,0 [Hz]
Tanim: SLS igin Ust tolerans siniri. Glvenli sinirl hizin baglatiimasindaki gercek frekans p9691/p9891
degerinin altinda kalirsa ve sonrasinda bu degeri asarsa pasiflestiriimis bir glivenli moment kapatma
(pasiflestiriimis STO) olusturulur.
p9691 - p9690 (veya p9891 - p9890) farkliligi tarafindan tanimlanan tolerans da SS1 etkinken izleme
veri ¢ikigt i¢in kullanilir.
Degisen yukleri olan uygulamalar icin p9691/p9891’in artiriimasi tavsiye edilir.
Not: p9691°deki deger p9690°’daki degerden biyuk olmalidir. Bu kosul, guvenlik devreye alimi birakilirken
kontrol edilir.
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p9692 SLS segimine Sl yaniti / SI SLS yanit

CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik ~ Veri tiiri: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 3 1

Tanim: Guvenli sinirli hizin (SLS) baslatilmasindan sonraki yaniti tanimlar.
*  p9692 =p9892 = 0 (mod 0):
Guvenli sinirli hizin baslatiimasindaki ¢ikis frekansinin p9691/p9891°de ayarlanan givenli sinir dege-
rini asmasi hata olarak yorumlanir, bu yiizden pasiflestirilmis bir giivenli moment kapatma tarafindan
izlenen bir glvenli durdurma 1 baslatilir.
Fakat gvenli sinirli hizin baslatiimasindaki ¢ikis frekansi p9691/p9891°’de ayarlanan Ust sinirin altin-
da kalirsa suriict frekans kontrol kanali bloke olur, bu ytizden gergek siriict frekansi harici bir kont-
rolle (6rnegin PLC, MotorPoti, USS, vb.) tarafindan daha fazla kontrol edilemez. Bundan sonra surtcu
akim frekansinda kilitlenir.
*  p9692 =p9892 =1 (mod 1):
Guvenli sinirli hizin baslatiimasindaki ¢ikis frekansinin givenli sinir dederini agsmasi hata olarak yo-
rumlanmaz, bu yizden givenli durdurma 1 otomatik olarak baslatilr.
Hedef frekansi (SS1°de genellikle oldugu gibi) sifir olmayip p9691/p9891°de ayarlanan tolerans dege-
rinin hemen altindaki ayarlanabilir bir degerdir (p9690/p9890).
Cikis frekansi ayarlanmis frekansin (p9690/p9890) altinda kalirsa fren veri ¢ikisinin etkinlestiriimesi
ve cikis frekansinin degistirilmesi gerekmez, bu ytizden gerekli davranis guvenli sinirli hiz modu 0'da
oldugu gibi olacaktir.
Guvenli sinirli hiz fonksiyonunu baslattiktan ve siricuyd givenli durdurma 1'i kullanarak ayarlanan
frekansa (p9690/p9890) dogru frenledikten sonra surtict frekans kontrol kanali bloke edilir, bu ylzden
gercek surtict frekansi harici bir kontrol (6rnegin PLC, MotorPoti, USS, vb.) tarafindan daha fazla
kontrol edilemez. Bundan sonra siriici p9690/p9890°’da ayarlanan sabit bir frekansta kilitlenir.
*  p9692 = p9892 = 2 (mod 2):
Guvenli sinirli hiz fonksiyonunu baslattiktan sonra sadece izleme veri gikisi etkinlestirilecektir. Gavenli
durdurma 1 etkinlestirilmez, bu yiizden SLS'yi etkinlestirmeden &nce surticinin veri ¢ikigini SLS set
degerinin (p9860/p9890) Ustiine veya altina getirmek musterinin sorumlulugudur.
Bundan sonra sirici frekansi harici bir kontrol (6rnegin PLC, MotorPoti, USS, vb.) tarafindan kontrol
edilir. Mevcut durumda, kontrol ~kanalinin p9691/p9891’deki ayarlanmis siniri asan bir frekansa ayar-
lanmasi hata durumu olarak yorumlanir, bu yiizden pasiflestiriimis glivenli moment kapatma aninda
baslatilir.
*  p9692 = p9892 = 3 (mod 3):
Mod 3, mod 2’ye benzerdir. Mod 2’den farkh olarak yoniin ters gevriimesi ve SLS Mod 3 izleme etkin-
ken bir ON komutuyla baslatiimasi mumkinddr. Mod 3'te glivenli fren veri gikisi etkinlestiriimez. Bu
yuzden motorun SLS set degerinin Ustline veya altina getiriimesi kullanicinin sorumlulugudur.

Deger: 0 f>f_SLS iken frenleme veri gikisi ve slrlcu hatasi ile STO’yu baslat
1 f>f_SLS iken frenleme veri ¢cikisini etkinlestir
2 f>f_SLS iken frenleme veri ¢ikisi olamdan ve siriict hatasi ile STO
3 OHz'den Veri Cikisi ile SLS

r9760 Sl dahili sifre / SI dahili sifre

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 4 P-Grubu: Givenlik Birlesik  Veri tiirii: Unsigned32

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: Mevcut guvenlik sifresini icerir. Glvenli devreye alim veya givenlik sifirlamasi igin r9760 degeri
p9761’e giriimelidir.
p9761°deki sifre r9760’daki degere dogru bir sekilde getiriimezse glvenlik parametrelerin hicbiri yazi-
lamaz ve bir F1659 hatasi olusturulur.
p9762’nin yeni degeri p9763’deki onay sifresinin aynisiysa bu parametre otomatik olarak p9763’teki
sifreye getirilir.
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p9761 Sl giris sifresi / Sl giris sifresi
CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik ~ Veri tiri: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1000 99999 1000
Tanim: r9760’in guvenlik sifresi glivenlik parametrelerinin degistiriimesine erisim saglamak igin bu paramet-
reye girilir.
p9761 ile r9760 ayni degilse bir F1659 hatasi olusturulur.
Not: Bu parametrenin varsayilan degeri 0’dir. Bu, sifre ayarlanmadigini gésterir.
Sifre degerlerinin araligi 1000 ila 99999'dur.
p9762 Sl degisiklik sifre / Sl degisiklik sifre
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Birlesik  Veri tiirti: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1001 99999 12345
Tanim: Guvenlik sifresini degistiren parametre. Yeni glvenlik sifresi p9762’ye girildikten sonra p9763’e ayni
degerin girilmesiyle dogrulanir.
Not: Bu parametrenin varsayilan degeri 0’'dir. Bu, sifre ayarlanmadigini gésterir.
Sifre degerlerinin araligi 1000 ila 99999'dur.
Yeni sifre kabul edildiginde p9762 ve p9763'teki degerler otomatik olarak sifir olarak ayarlanir.
p9763 Sl degisiklik sifre onayi / Sl sifre onayi
CuU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Birlesik  Veri tiirii: Unsigned32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
1001 99999 12345
Tanim: Bir guvenlik sifre degisikligini onayla. Parametre p9762 ile ayni degere getiriimelidir. Sadece bundan
sonra p9762'nin sifre degisikligi r9760’ta kaydedilir. p9763 ile p9762 ayni degilse her iki deger temiz-
lenir ve r9760 glincellenmez.
Not: Bu parametrenin varsayilan degeri 0’dir. Bu, sifre ayarlanmadigini gésterir.
Sifre degerlerinin araligi 1000 ila 99999’dur.
Yeni sifre kabul edildiginde p9762 ve p9763’teki degerler otomatik olarak sifir olarak ayarlanir.
r9770[0...5] S| Donanim Yazilimi siirimii / SI FW siiriimii
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Birlesik  Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Guvenlik Timlesik ve PROFIsafe sirimini gosterir.
Ornek: r9770[0] = 2, r9770[1] = 1, r9770[2] = 3 glivenlik striml V02.01.0003 igindir
r9770[3] = 2, r9770[4] = 1, r9770[5] = 3 PROFIsafe strimi V02.01.0003 igindir
Dizin: [0] = Guvenlik birincil birakma
[1] = Glvenlik ikincil birakma
[2] = Glvenlik temel seviyesi (yama)
[3] = PROFIsafe birincil birakma
[4] = PROFIsafe ikincil birakma
[6] = PROFIsafe temel seviyesi (yama)
1-288 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Parametreler

Parametrelerin Listesi

r9771.0...1
CU240S DP-F
CU240S DP-F

Tanim:
Bit alani:

Not:

CO/BO: Sl donanim fonksiyonlari / Sl don. fonksiyonlari
Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik

Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Sdrtctunin mevcut glvenlik fonksiyonlarini gésterir (bit kodlu).

Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal
00 Gvenli kapatma yolu mevcut Evet Hayir

01 Sensorsiz guvenlik hiz izleme mevcut Evet Hayir

Veri tiirii: Unsigned16

FP

r9772.0...15

CO/BO: Sl durum kelimesi / S| DurKel

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: Guvenlik butitinlesigin durumunu gdsterir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Segilen givenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
01 Etkinlestirilen glivenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
02 Segcilen guvenli durdurma 1 (SS1) Evet Hayir -
03 Givenlik izleme veri ¢ikisi etkin Evet Hayir -
04 Segilen guvenli sinirli hiz (SLS) Evet Hayir -
05 Ulasilan SLS siniri Evet Hayir -
06 ayriimisg Evet Hayir -
07 ayriimisg Evet Hayir -
08 Pasiflestirilmis STO etkin, striict hatasi Evet Hayir -
09 Gvenli Dijital Girisi 0 etkin Evet Hayir -
10 Guvenli Dijital Girigi 1 etkin Evet Hayir -
13 1 Frek. Kanal izleme Evet Hayir -
14 Givenlik Freni kapal Evet Hayir -
15 Dinamizasyon gerekli Evet Hayir -
Not: Bitlerin anlamiyla ilgili daha fazla bilgi i¢in kilavuzdan STO, SS1 ve SLS giivenlik fonksiyonlarinin
tanimlarina bakin.
r9798 Sl ekran saglamasi / Sl ger. saglamasi
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: P1 igin glivenlik saglamasinin ekrani. P1’in CRC-ilgili guivenlik parametreleri degistirildiginde saglama
degisiklikleri (parametre araligi p9600 - p9699, p9659 harig).
Not: Guvenlik devreye alimi p3900 = 10 aracihigiyla sonlandiriimadan énce bu saglama degeri r9898’deki

degerle ayni olmaldir.

r9798, r9898’den farkliysa P1’in CRC-ilgili glivenlik parametreleri P2’ninkilerden farkli olur. P1’in

parametrelerini P2’ninkilerle karsilastirarak kontrol edin ve hatayi dizeltin.

r9798 ve r9898 farkliysa guvenlik devreye alimi her zaman p3900 = 11 araciligiyla birakilabilir, bu

sayede son degisiklikler ayrilir.
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p9799 S| parametre saglama / Sl saglama

CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Butunlesik Veri tiirii: Unsig-
ned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0000 onalti FFFF onalti 8AFD onalti

Tanim: P1 glvenlik parametrelerinin saglamasini dogrula. Dogru deger, p3900 = 10 ile glivenlik devreye
alimindan 6nce girilmelidir.
Sadece r9798, r9898, p9799 ve p9899 ayniysa devreye alim sonlandirilabilir.

Not: Daha fazla glivenlik parametresinin degistiriimesi gerekmediginde r9798 veya r9898 okumalarini
p9799’a gir.

p9801 Sl etkinlestirme parametresi / Sl etkinlestirme param.

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0010 bin

Tanim: p9601 parametresinin iki kati. llgili parametreye bakin.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
01 STO sonrasi zorlanmis dinamizasyonu (kendiliginden test) Evet Hayr -

Not: Guvenli olmayan donanim Unitelerinde p9801 varsayilan olarak sifirdir.

p9802 Sl etkinlestirme giivenlik fren izleme / Sl fren izl. etkinlestirme

CU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 1 0

Tanim: p9602 parametresinin iki kat. ilgili parametreye bakin.

Deger: 0: Guvenli fren kontrolu 1'in izlemesini devre digi birak:
Guvenli fren kontroliniin izlemesini etkinlestir

p9803 Giivenlik Kaynaginin Sl Sec¢imi / S| Kaynagi segimi

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
- - 0000 bin

Tanim: p9603 parametresinin iki kat. ilgili parametreye bakin.

Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 FDI1A ve FDI1B araciligiyla etkinlestirilmis SLS Evet Hayir -
01 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestirilmis SLS Evet Hayir -
02 FDI1A ve FDI1B araciligiyla etkinlestirilmis SS1 Evet Hayir -
03 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestirilmis SS1 Evet Hayir -
04 FDI1A ve FDI1B araciligiyla etkinlestiriimis STO Evet Hayir -
05 FDIOA ve FDIOB araciligiyla etkinlestiriimis STO Evet Hayir -
06 PROFIsafe araciligiyla etkinlestirilmis STO, SS1, SLS, Evet Hayir -

alternatif SLS

07 PROFIsafe araciligiyla etkinlestirilmis STO, SS1, SLS  Evet Hayir -
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p9810 PROFIsafe hedef adresi / F hedef adresi
CU240S DP-F Erigim duzeyi: 2 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: T Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0 65534 0
Tanim: Haberlesme icin PROFIsafe hedef adresini tanimlar. Bu parametre, bir kullanici girigli deger aracili-
giyla degistirilebilir.
Not: Gegerli PROFIsafe adres ayarlart:
1...65534
0: varsayilan, invertér bir F1640 hatasi olusturur.107/207.
r9820.0...13 CO/BO: Sl durum kelimesi / S| DurKel
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: p9620 parametresinin iki kati. Ilgili parametreye bakin. Hata (F1611.205) olusturulacaktir.
Bit alani: Bit Sinyal ismi 1 sinyal 0 sinyal FP
00 Segilen guvenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
01 Etkinlestirilen glivenli moment kapatma (STO) Evet Hayir -
02 Segcilen guvenli durdurma 1 (SS1) Evet Hayir -
03 Givenlik izleme veri ¢ikisi etkin Evet Hayir -
04 Segcilen guvenli sinirl hiz (SLS) Evet Hayir -
05 Ulasilan SLS sinin Evet Hayir -
06 ayrilmis Evet Hayir -
07 ayrilmig Evet Hayir -
08 Pasiflestirilmis STO etkin, stricu hatasi Evet Hayir -
09 Givenli Dijital Girisi 0 etkin Evet Hayir -
10 Guvenli Dijital Girig 1 etkin Evet Hayir
13 1 Frek. Kanal izleme Evet Hayir -
p9850 S| Giivenli Dijital Girigs sigrama gecikme zamani / Sl Sigrama FDI
CuU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 [s] 2.000 [s] 0.050 [s]
Tanim: p9650 parametresinin iki kat. ilgili parametreye bakin.
Not: p9850°deki sigrama gecikme zamani saniye cinsinden girilir!
p9851 S| Giivenli Dijital Giris filtre gecikme zamani / Sl Filtre zamani FDI
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Bittinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min Maks Fabrika ayari
0.000 [s] 0,100 [s] 0,005 [s]
Tanim: p9651 parametresinin iki kati. llgili parametreye bakin.
Not: p9851°deki filtre gecikme zamani saniye cinsinden girilir!
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p9880 Sl frenleme veri ¢ikigi gecikmesi / Sl frenleme gecikmesi
CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttnlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,010 [s] 99.000 [s] 0,250 [s]
Tanim: p9680 parametresinin iki kati.  iigili parametreye bakin.
Not: p9880°’deki gecikme zamani saniye cinsinden girilir!
p9881 S| frenleme yavaslama rampasi zamani / Sl yavaslama rampasi zamani
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,100 [s] 99.000 [s] 10.000 [s]
Tanim: p9681 parametresinin iki kati.  iigili parametreye bakin.
Not: p9881°deki yavaslama rampasi zamani saniye cinsinden girilir!
p9882 Duragan algilama igin SI minimum frekansi / SI min duragan
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.0020 [kHZ] 0,0200 [kHz] 0,0050 [kHz]
Tanim: p9682 parametresinin iki kati.  llgili parametreye bakin.
Not: p9882’deki duragan algilama frekansi kHz cinsinden girilir!
p9890 SLS igin Sl set degeri / Sl set degeri SLS
CuU240S DP-F Erisim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0.0020 [kHz] 0,3000 [kHZ] 0,0100 [kHz]
Tanim: p9690 parametresinin iki kati.  iigili parametreye bakin.
Not: p9890°'daki set degeri kHz cinsinden girilir!
p9891 SLS igin Sl toleransi / Sl tolerans SLS
CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttinlesik Veri tiirii: FloatingPoint32
CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -
Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0,0050 [kHZ] 0,303 [kHZz] 0,0130 [kHz]
Tanim: p9691 parametresinin iki kati.  Iigili parametreye bakin.
Not: p9891°deki tolerans kHz cinsinden girilir!
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p9892 SLS se¢imine Sl yaniti / SI SLS yanit

CU240S DP-F Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Guvenlik Butunlesik Veri tiiri: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0 3 1

Tanim: p9692 parametresinin iki kati. Ilgili parametreye bakin.

Deger: 0: f>f_SLS iken frenleme veri gikisi ve surlici hatasi ile STO’yu baslat
1: f>f_SLS iken frenleme veri ¢ikisini etkinlestir
2: f>f_SLS iken frenleme veri ¢ikisi olamdan ve surtict hatasi ile STO
3: OHz'den Veri Cikisi ile SLS

r9898 Sl ekran saglamasi / Sl ger. saglamasi

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -

Tanim: P2 parametreleri icin guvenlik saglamasinin ekrani. P2 i¢in glivenlik parametreleri degistirildiginde
saglama degisiklikleri (parametre araligi p9800 - p9892).

Not: Bu saglama degeri, gtivenlik devreye alimi p3900 = 10 araciligiyla sonlandiriimadan énce r9798’deki
degerle ayni olmahdir. r9898 ile r9798 farkliysa P2'deki glivenlik parametreleri P1’deki guvenlik para-
metrelerinden farkli olur. Guvenlik parametrelerini kontrol edin ve hatay duzeltin.

Guvenlik devreye alimi her zaman p3900 = 11 araciliiyla birakilabilir, bu yizden son degisiklikler
ayrilir.

p9899 S| parametre saglama / Sl saglama

CU240S DP-F Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Givenlik Buttnlesik Veri tiirii: Unsigned16

CU240S DP-F Hizli komut HAYIR Etkin: HAYIR Veri dizisi: -

Degistirilebilir: - Hesaplanmis: -
Min. Maks. Fabrika ayari
0000 onalti FFFF onalti 8AFD onalt
Tanim: Guvenlik parametrelerinin saglamasini dogrula.
Not: Guvenlik ayarlamasi tamamlandiginda r9798 veya r9898’in okumasini p9899’a gir.

r61000[0...239] PROFInet istasyon Adi / PN istasyon adi

CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

Erigim diizeyi: 3
Birim: -

P-Grubu: Haberlesme
Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

PROFInet istasyon ad.
Ayri dizindeki her karakteri gosterir.

r61001[0...3]
CU240S PN
CU240S DP-F

Tanim:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

PROFInet istasyon IP’si / PN IP adr
Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme
Birim: - Hesaplanmis: -

Veri tiirii: Unsigned16
Veri dizisi: -

PROFInet IP adresi. Ornegin 192.168.0.2yi séyle gbsterir
p61001[0]: 192

p61001[1]: 168

p61001[2]: O

P31001[3]: 2
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Parametrelerin Listesi

r61002[0...5]

PROFInet istasyon MAC’1 / PN MAC adr

CU240S PN Erisim duzeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tirii: Unsigned16
CU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PROFInet MAC adresi.
Ornegin 5F-23-AD-F4-5A-22'yi sbyle gosterir
p61002[0] 5F
p61002[1] 23
p61002[2] AD
p61002[3] F4
p61002[4] 5A
p61002[5] 22
r61003[0...3] PROFInet Varsayilan Istasyon Ag Gegidi / PN Ag Gegidi adr
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PROFInet varsayilan ag gecidi. Ornegin 192.168.2.1'i séyle gésterir
p61003[0] 192
p61003[1] 168
p61003[2] 2
p61003[3] 1
r61004[0...3] PROFInet Istasyon Alt Ag Maskesi / PN Alt Ag Maskesi
CU240S PN Erigim diizeyi: 3 P-Grubu: Haberlesme Veri tiirii: Unsigned16
CuU240S DP-F Birim: - Hesaplanmis: - Veri dizisi: -
Tanim: PROFInet alt ag maskesi. Ornegin 255.255.255.0'1 s8yle gbsterir
p61004[0] 255
p61004[1] 255
p61004[2] 255
p61004[3]0
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1.3 Komut ve Siiriicii Veri Dizileri - Genel Bakig

1.31

Komut ve Tahrik Unitesi Veri Takimlari - Genel Bakig

Komut Veri Dizileri (CDS)

Urtin: G120, Stirim: 3202700, Dil: ing, Ttr: CDS

p07000..

p1110]0...
p1113[0...

2]
p0701[0...
p0702[0...
p0703[0...
p0704[0...
p0705[0...
p0708]0...
p0707[0...
p0708]0...
p0709[0...
p0712[0...
p0713[0...
p0719[0...
p0727[0...
p0731[0...
p0732[0...
p0733[0...
p08000...
p0801[0...
p08400...
p0842[0...
p0844][0...
p0845[0...
p0848[0...
p0849[0...
p0852[0...
p1000[0...
p1020[0...
p1021[0...
p1022[0...
p1023[0...
p1035[0...
p1036[0...
p1041[0...
p1042[0...
p1043[0...
p1044[0...
p1055[0...
p1056[0...
p1070[0...
p1071[0...
p1074[0...
p1075[0...
p1076[0...

Komut kaynaginin secimi / Komut kaynagi seg.
Dijital giris 0 fonksiyonu / DIO fonksiyonu
Dijital giris 1 fonksiyonu / DI1 fonksiyonu
Dijital giris 2 fonksiyonu / DI2 fonksiyonu
Dijital giris 3 fonksiyonu / DI3 fonksiyonu
Dijital giris 4 fonksiyonu / D14 fonksiyonu
Dijital giris 5 fonksiyonu / DI5 fonksiyonu
Dijital giris 6 fonksiyonu / DI6 fonksiyonu
Dijital giris 7 fonksiyonu / DI7 fonksiyonu
Dijital giris 8 fonksiyonu / DI8 fonksiyonu
Analog / dijital giris 0 / Ana/diji giris O

Analog / dijital giris 1 / Ana/diji giris 1

Komut secimi ve frek. ayari / Kmt.vefrek.ayr.seg.
2/3-kablolu yéntem secimi / 2/3-kablolu segim
Bl: Dijital ¢ikis 0 fonksiyonu / DOO Fonk.

BI: Dijital ¢ikis 1 fonksiyonu / DO1 Fonk.

BI: Dijital ¢ikis 2 fonksiyonu / DO2 Fonk.

Bl: Parameter dizisi O indir / Par.dizisi O indir
Bl: Parameter dizisi 1 indir / Par.dizisi 1 indir
Bl: ON/OFF1 / ON/OFF1

Bl: ON geri/OFF1 / ON geri/OFF1

Bl: 1. OFF2/1. OFF2

Bl: 2. OFF2 /2. OFF2

Bl: 1. OFF3/1. OFF3

Bl: 2. OFF3/2. OFF3

Bl: Darbe etkinlestir / Darbe etkinlestir

Frekans set degerinin segimi / Frek. ayrnok. segimi

Bl: Sabit frek. secimi Bit 0 / FF seg. Bit 0
Bl: Sabit frek. secgimi Bit 1 / FF se¢. Bit 1
Bl: Sabit frek. secimi Bit 2 / FF seg. Bit 2
Bl: Sabit frek. secgimi Bit 3 / FF seg. Bit 3

Bl: MOP (UP-command) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir

Bl: MOP (DOWN-command) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
Bl: Set degeri otomatik/mantiel MOP segimi / Ayarnok. oto/mani
Cl: MOP otomatik set degeri / MOP otomatik set degeri

Bl: MOP kabul veri ¢ikisi Ureteg set degeri / MOP kabul RFG ayarnok

Cl: MOP veri cikisi Ureteg set degeri / MOP RFG set degeri

Bl: JOG sagi etkinlestir / JOG etkinlestir ->
Bl: JOG sol etkinlestir / JOG etkinlestir ->
Cl: Ana set degeri / Ana set degeri

Cl: Ana set degeri 6lgekleme / Ana set degeri 6lg.
Bl: Ek set deg@erini devre disi birak / Ek ayrnok. devredisibir.

Cl: Ek set degeri / Ek set degeri
Cl: Ek set degeri 6lgcekleme / Ek ayrnok. dlg.

Bl: Neg. frek. set degerini durdur / Neg. ayrnok. durdur

Bl: Geri / Geri
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p1124[0...2] Bl: JOG veri ¢ikisi zamanlarini etkinlestir / JOG veri ¢ikisi etkinlestir
p1140[0...2] Bl: RFG etkinlestir / RFG etkinlestir

p1141[0...2] Bl: RFG baslat / RFG baslat

p1142[0...2] Bl: RFG etkinlestirme set degeri / RFG etkinlestirme ayrnok.
p1218[0...2] Bl: MHB gecersiz kilma / MHB gegersiz kilma

p1230[0...2] Bl: DC frenlemeyi etkinlestir / DC fre. etkinlestir

p1330[0...2] ClI: Gerilim set degeri / Gerilim ayrnok.

p1477[0...2] Bl: n-ktrl toplayicisini ayarla / Toplayiciyi ayarla

p1478[0...2] ClI: n-ktrl toplayici degerini ayarla / Top. degerini ayarla

p1492[0...2] Bl: Dusus etkinlestir / Dustsu etkinlestir

p1500][0...2] Moment set degerinin segimi / Moment ayrnok. segimi

p1501[0...2] Bl: Moment kontroliine geg / Geg > moment Kirl

p1503[0...2] Cl: Moment set degeri / Moment ayrnok.

p1511[0...2] Cl: Ek moment set degeri / Ek trk ayrnok

p1522[0...2] Cl: Ust moment siniri / Ust moment. sin.

p1523[0...2] ClI: Alt moment siniri / Alt moment. sin.

p2103[0...2] Bl: 1. Hata onayi / 1. Hata onayi

p2104[0...2] Bl: 2. Hata onayi / 2. Hata onayi

p2106[0...2] Bl: Harici hata / Harici hata

p2200][0...2] Bl: PID kontroloriint etkinlestir / PID ktrl etkinlestir

p2220[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 0 / PID ayrnok.->Bit O

p2221[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 1 / PID ayrnok.->Bit 1

p2222[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 2 / PID ayrnok.->Bit 2

p2223[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. segimi Bit 3 / PID ayrnok.->Bit 3

p2235[0...2] Bl: PID-MOP (UP-komut) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
p2236[0...2] Bl: PID-MOP (DOWN-komut) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
p2241[0...2] Bl: PID-MOP secim set dederi otomatik/mantel / Ayrnok. otomatik/mantel
p2242[0...2] Cl: PID-MOP otomatik set degeri / PMOP otomatik set degeri
p2243[0...2] Bl: PID-MOP kabul veri ¢ikisi Ureteg set degeri / PMOP kabul RFG ayarnok
p2244[0...2] Cl: PID-MOP veri ¢ikisi Ureteg set degeri / PMOP RFG set degeri
p2253[0...2] Cl: PID set degeri / PID set degeri

p2254[0...2] Cl: PID kirpma kaynagi / PID kirpma kaynagi

p2264]0...2] Cl: PID geri bildirim / PID geri bildirim

p2480[0...2] Bl: Konumlandirma yavaslama rampasi etkinlestir / Konumlandirma etkinlestir
p2803[0...2] Hizli FFB’leri etkinlestir / Hizli FFB’leri etkinlestir

P0800, P0801, P1522, P1523, P2200 parametreleri sadece “Hazir” durumuna degistirilecektir, diger
tim parametreler veri dizisi degistirme (CDS) sirasinda “Calistir” durumuna degistirilecektir.
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1.3.2 Siriici Veri Dizileri (DDS)
Uriin: G120, Surim: 3202700, Dil: ing, Tir: DDS
p0005[0...2] Ekran segimi / Ekran segimi
r0035[0...2] CO: Gergek motor sicakligi / Ger. mot.sic.
p0291[0...2] invertér korumasi / Invertér kor.
p0300][0...2] Motor tirl seg / Motor turl seg
p0304[0...2] Anma motor gerilimi / Anma mot. gerilimi
p0305[0...2] Anma motor akimi / Anma mot. akimi
p0307[0...2] Anma motor glicli / Anma motor glicl
p0308[0...2] Anma motor cosPhi / Anma mot. cosPhi
p0309[0...2] Anma motor verimlilik / Anma verimlilik
p0310[0...2] Anma motor frekansi / Anma motor frek.
p0311[0...2] Anma motor hizi / Anma motor hizi
r0313[0...2] Motor kutup ciftleri / Motor kutup ciftleri
p0314[0...2] Motor kutup cifti sayisi / Motor kutup ¢ifti no
p0320[0...2] Motor miknatislama akimi / Motor mikn. ak.
r0330][0...2] Anma motor kaymasi / Anma motor kaymasi
r0331[0...2] Anma miknatislama akimi / Anma mikn. ak.
r0332[0...2] Anma glic faktodrt / Anma guig faktori
r0333|0...2] Anma motor momenti / Anma motor momenti
p0335[0...2] Motor sogutma / Motor sogutma
p0340[0...2] Motor parametrelerinin hesaplanmasi / Mot. param. hes.
p0341[0...2] Motor eylemsizligi [kg*m”2] / Eylemsizlik [kg*m”2]
p0342[0...2] Toplam/motor eylemsizlik orani / Top/mot eyl.or.
p0344[0...2] Motor agirligi / Motor agirhgi
r0345[0...2] Motor baslangi¢ zamani / Mot. baslangig zamani
p0346[0...2] Miknatislanma zamani / Miknatislanma zamani
p0347[0...2] Miknatislik giderme zamani / Mikn.gid. zamani
p0350[0...2] Stator direnci (hat) / Stator dir. (L)
p0352[0...2] Kablo direnci / Kablo direnci
p0354[0...2] Rotor direnci / Rotor direnci
p0356[0...2] Statér sizinti endiiktansi / Statér siz.endiikt.
p0358[0...2] Rotor sizinti endiktansi / Rotor siz.endiikt.
p0360[0...2] Ana enduktans / Ana endiktans
p0362[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 1 / Mikn.egri dalg1
p0363[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 2 / Mikn.egri dalg2
p0364[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 3 / Mikn.egri dalg3
p0365[0...2] Miknatislama egri dalgalanma 4 / Mikn.egri dalg4
p0366[0...2] Miknatislama egri goértnttist 1 / Mikn.egri gor1
p0367[0...2] Miknatislama egri gérintisu 2 / Mikn.egri gor2
p0368[0...2] Miknatislama egri gérintiist 3 / Mikn.egri gor3
p0369[0...2] Miknatislama egri gorintiisi 4 / Mikn.egri gor4
r0370][0...2] Stator direnci [%] / Stator dir. [%]
r0372[0...2] Kablo direnci [%] / Kablo dir. [%]
r0373[0...2] Anma stator direnci [%] / Anma stat.dir.[%]
r0374[0...2] Rotor direnci [%] / Rotor dir. [%]
r0376[0...2] Anma rotor direnci [%] / Anma rot. dir.[%]
r0377[0...2] Toplam sizinti reaktansi [%] / Top.siz.reakt.[%]
r0382[0...2] Ana reaktans [%] / Ana reaktans [%)]
r0384[0...2] Rotor zaman sabiti / Rotor zaman sab.
r0386][0...2] Toplam sizinti zaman sabiti / Toplam siz. ZamanSabiti
p0400][0...2] Enkoder tiirl seg / Kodl. tlrl seg
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1-298

p0405[0...
p0408[0...
p0410[0...
p0491[0...
p0492[0...
p0494[0...
p0500]0...
p0601[0...
p0604[0...
p0610[0...
p0621[0...
p0622[0...
r0623[0...
p0625[0...
p0626]0...
p0627[0...
p0628[0...
r0630[0...
r0631[0...
r0632[0...
r0633[0...
p0640]0...
p1001[0...
p1002[0...
p1003[0...
p1004[0...
p1005[0...
p1006]0...
p1007[0...
p1008[0...
p1009[0...
p1010[0...
p1011[0...
p1012[0...
p1013[0...
p1014[0...
p1015[0...
p1016[0...
p1031[0...
p1040[0...
p1047[0...
p1048[0...
p1058[0...
p1059[0...
p1060[0...
p1061[0...
p1080[0...
p1082[0...
p1091[0...
p1092[0...
p1093[0...
p1094[0...
p1101[0...

Darbe turi secimini etkinlestirir / Darbe turtni etkinlegtirir
Devir basina enkoder darbeleri / Dev basina kodl| darbeleri
Dahili yon algisini ters gevirir / Yon algisini ters ¢ev

Hiz sinyali kaybinda tepki / Kodl. tirtini se¢

izin verilen hiz farki / izin verilen hiz far

Gecikme hiz kaybi tepkisi / Gek hiz kaybi tep

Teknolojik uygulama / Tekn. uygulama

Motor sicaklidi sensort / Motor sic. sensori

Esik motor sicakligi / Esik mot. sic.

Motor 12t sicaklik tepkisi / 12t sic. tepkisi

Yeniden baslatmadan sonra motor sic. ayni / Mot.sic. ayni
Baslangigtan sonra sicaklik tanimlamasi igin miknatislama zamani / Mikn. zam.sic. tan.
CO: Tanimlanan stator direng ekrani / Ger. stator dir.
Ortam motor sicakligi / Ortam mot. sic.

Asiri sicaklik stator demiri / As.sic.stat.demiri

Asiri sicaklik stator sarimi / As.sic.stat.sar.

Asiri sicaklik rotor sarimi / As.sic.rot. sar.

CO: Motor model ortam sicaklgi / Mot. model ort. sic.

CO: Stator demir sicakligi / Stat.demir sic.

CO: Stator sarim sicakligi / Stat. sar. sic.

CO: Rotor sarim sicakligi / Rot. sar.sic.

Motor asir yikleme etkeni [%] / Motor asryik etk [%]
Sabit frekans 1/ Sabit frekans 1

Sabit frekans 2 / Sabit frekans 2

Sabit frekans 3 / Sabit frekans 3

Sabit frekans 4 / Sabit frekans 4

Sabit frekans 5 / Sabit frekans 5

Sabit frekans 6 / Sabit frekans 6

Sabit frekans 7 / Sabit frekans 7

Sabit frekans 8 / Sabit frekans 8

Sabit frekans 9 / Sabit frekans 9

Sabit frekans 10 / Sabit frekans 10

Sabit frekans 11 / Sabit frekans 11

Sabit frekans 12 / Sabit frekans 12

Sabit frekans 13 / Sabit frekans 13

Sabit frekans 14 / Sabit frekans 14

Sabit frekans 15 / Sabit frekans 15

Sabit frekans modu / FF modu

MOP modu / MOP modu

MOP set degeri / MOP set degeri

RFG’nin MOP hizlanma rampasi zamani / MOP hizlanma rampasi zamani
RFG’nin MOP yavaslama rampasi zamani / MOP yavaslama rampasi zamani
JOG frekansi / JOG frekansi

JOG frekansi sol / JOG frekansi <-

JOG hizlanma rampasi zamani / JOG hizlanma rampasi zamani
JOG yavasglama rampasi zamani / JOG yavaslama rampasi zamani
Min. frekans / Min. frekans

Maks. frekans / Maks. frekans

Atlama frekansi / Atlama frekansi

Atlama frekansi 2 / Atlama frekansi 2

Atlama frekansi 3 / Atlama frekansi 3

Atlama frekansi 4 / Atlama frekansi 4

Atlama frekansi bant genisligi / Atlamafrek. bant genisligi
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p1120[0...2] Hizlanma rampasi zamani / Hizlanma rampasi zamani
p1121[0...2] yavaglama rampasi zamani / yavaglama rampasi zamani
p1130[0...2] Hizlanma rampasi ilk yuvarlama zamani / Hizlanma rampasi ilk YvrZam.
p1131[0...2] Hizlanma rampasi son yuvarlama zamani / Hizlanma rampasi son yvrzam.
p1132[0...2] yavaglama rampasi ilk yuvarlama zamani / yavaglama rampasi ilk YvrZam.
p1133[0...2] yavaglama rampasi son yuvarlama zamani / yavaslama rampasi son YvrZam.
p1134[0...2] Yuvarlama turd / Yuvarlama tura
p1135[0...2] OFF3 veri ¢ikisi azalig zamani / OFF3 veri ¢ikisi azalis zamani
p1202[0...2] Motor-akimi: Dénerken kalkis / Mot. ak.: Ugusbas.
p1203[0...2] Arama hizi: Dénerken kalkis / AramaHizi: Ugusbas.
p1227[0...2] Sifir hiz algilama izleme zamani / Sifir hiz zamani
p1232[0...2] DC frenleme akimi / DC frenleme akimi
p1233[0...2] DC frenleme stresi / DC fren. suresi
p1234[0...2] DC frenleme baslatma frekansi / DC fren. baglatma frek.
p1236[0...2] Bilesik frenleme akimi / Bilesik fren. ak.
p1240[0...2] Vdc kontrolérintin yapilandirmasi / Vdc kontrol6r
p1243[0...2] Vdc-maks dinamik etkeni / Vdc-maks din. etk.
p1245[0...2] Anahtar-agma seviyesi kin. arabellege alma / KIB ON seviyesi
r1246[0...2] CO: Anahtar-agma seviyesi kin. arabellege alma / KIB ON seviyesi
p1247[0...2] Kinetik arabellege almanin din. etkeni / KIB din. etkeni
p1250][0...2] Vdc-kontrol6r kazanci / Vdc ktrl. kazanci
p1251[0...2] Integral suresi Vdc-kontrolor / Biit. zaman Vdc ktrl
p1252[0...2] Diferansiyel zaman Vdc-kontrolér / Dif.zaman Vdc kirl
p1253[0...2] Vdc-kontrolér ¢ikis sinirflamasi / Vdc ktrl gik. sin.
p1256[0...2] Kinetik arabellege alma tepkisi / KIB Tepkisi
p1257[0...2] Kinetik arabellege alma igin frek. siniri / KIB igin frek. siniri
p1300[0...2] Kontrol modu / Kontrol modu
p1310[0...2] Surekli itme / Strekli itme
p1311[0...2] Hizlandirma itmesi / Hizlandirma itmesi
p1312[0...2] Baslatma itmesi / Baglatma itmesi
p1316][0...2] itme ucu frekansi / Iitme ucu frek.
p1320[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 1 / V/f frek. koord. 1
p1321[0...2] Programlanabilir V/f volt. koord. 1 / V/f volt. koord. 1
p1322[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 2 / V/f frek. koord. 2
p1323[0...2] Programlanabilir V/f volt. koord. 2 / V/f volt. koord. 2
p1324[0...2] Programlanabilir V/f frek. koord. 3 / V/f frek. koord. 3
p1325[0...2] Programlanabilir V/f volt. koord. 3 / V/f volt. koord. 3
p1333[0...2] FCC i¢in baslatma frekansi / FCC igin baslatma frek.
p1334[0...2] Kayma dengeleme aktivasyon araligi / Kayma d. akt. araligi
p1335[0...2] Kayma dengelemesi / Kayma dengelemesi
p1336[0...2] Kayma siniri /Kayma siniri
p1338[0...2] Rezonans so6ndiirme kazanci V/f/ Rez.s6nd. kazanci V/f
p1340[0...2] Imaks kontrol6r oran kazanci / Imaks ktrl oran kazanci
p1341[0...2] Imaks kontrol6r butiinleme zamani / Imaks Kitrl bit. zamani
p1345[0...2] Imaks gerilim Kitrl. oran kazanci / Imaks volt oran kazanci
p1346[0...2] Imaks gerilim Ktrl. battinleyici zaman / Imaks volt. bit. zamani
p1350[0...2] Gerilim yumusak baslangi¢ / Gerilim yumusak baslangig
p1400[0...2] Hiz kontroluiniin yapilandiriimasi / n-ktrl. yap.
p1442[0...2] Ger. hiz igin filtre zamani / Filtre zamani n_ger.
p1452[0...2] Gergek hiz filtre zamani (SLVC) / Ger. hiz filt. SLVC
p1460[0...2] Kazang hiz kontrol6ra / n-ktrl kazanci
p1462[0...2] Butlinleyici zaman hiz kontroléri / n-ktrl Tn
p1470[0...2] Kazang hiz kontroléri (SLVC) / n-ktrl kazanci (SLVC)
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p1472[0...2] Butunleyici zaman n-ktrl. (SLVC) / n-ktrl. Tn SLVC
p1488[0...2] Dusuls giris kaynagi / DusUs giris kaynagi
p1489[0...2] Dusls 6lgcekleme / Dusus 6lgekleme
p1496]0...2] Olgekleme hizlandirma 6n kontrolii / Olg. hiz. énktrl.
p1499[0...2] Olgekleme hizlandirma moment kontrolii / Olg. hiz. moment Kitrl
p1520]0...2] CO: Ust moment siniri / Ust moment. sin.
p1521[0...2] CO: Alt moment siniri / Alt moment. sin.
p1525[0...2] Olgekleme alt moment siniri / Olg. alt moment sin.
p1530[0...2] Motor gui¢ sinirlamasi / Motor gi¢ sin.
p1531[0...2] Yeniden Uretim gli¢ sinirlamasi / Yeniden r. g sin.
p1570[0...2] CO: Sabit deger dalgalanma set de@eri / Sdeg. dalgalanma ayrnok.
p1574[0...2] Dinamik gerilim bosluk payi / Din. volt. bosluk payi
p1580][0...2] Verimlilik optimizasyonu / Verimlilik optimiz.
p1582[0...2] Dalgalanma set degeri icin diizlestirme zamani / Dalgalanma ayrnok. diizlestirme Zamani
p1596[0...2] Butlinleyici zaman alani zayiflatma kontrolért / But. zaman zay. ktrl.
p1610[0...2] Sirekli moment itmesi (SLVC) / Str. moment itmesi
p1611[0...2] Hizlandirma moment itmesi (SLVC) / Hiz. moment itmesi
p1654[0...2] Isq set degeri igin dizlestirme zamani / Isq ayrnok. diizlestirme Zamani
p1715[0...2] Kazang akim kontrol6rii / Kazang akim ktrl.
p1717[0...2] Butlinleyici zaman akim kontrol6rii / But. zaman ak. ktrl.
p1745[0...2] Devrilmede dalgalanma degisiklik siniri / Dalg. deg. sin. devrilme
p1750[0...2] Motor modelinin kontrol kelimesi / Motor modeli KtrlKel
p1752[0...2] Baslatma-frek. hiz adaptasyonu (enkoderli VC) / Baslatma-frek. (VC)
p1755[0...2] Baslatma-frek. motor modeli (SLVC) / Baslatma-frek. (SLVC)
p1756[0...2] Hist.-frekansi motor modeli (SLVC) / Hist. frek. (SLVC)
p1758|0...2] Acik devreye gegis zamani / Gegis zamani ->OL
p17590...2] Kapali devreye gegis zamani / Gegis zamani ->KapaliDevre
p1764[0...2] n-adaptasyon Kp’si (SLVC) / Kp n-adapt. (SLVC)
p1767[0...2] n-adaptasyon Tn’si (SLVC) / Tn n-adapt. (SLVC)
p1780[0...2] Rs/Rr-adaptasyonunun kontrol kelimesi / KtrlIKel Rs/Rr adapt
p1781[0...2] Rs-adaptasyon Tn’si / Rs-adaptasyon Tn’si
p1786[0...2] Xm-adaptasyon Tn’si / Xm-adaptasyon Tn’si
p1800[0...2] Darbe frekansi / Darbe frekansi
p1803[0...2] Maks. modilasyon / Maks. modilasyon
p1820[0...2] Geri ¢ikis faz sirasi / Geri ¢ikis faz sirasi
p1909[0...2] Motor veri tanimlamasinin ktrl. kelimesi / Ktrl.mot.veri tan.
p2000][0...2] Referans frekansi / Referans frek.
p2001[0...2] Referans gerilimi / Referans gerilimi
p2002[0...2] Referans akimi / Referans akimi
p2003[0...2] Referans momenti / Referans momenti
p2004[0...2] Referans glci / Referans glicl
p2150[0...2] Histerezis frekans f_hys / Hist. frek. f_hys
p2151[0...2] Cl: Mesajlar igin hiz set degeri / Mesajlar igin n-Set
p2152[0...2] f>fmax gecikme zamani / f>fmax gecikmesi
p2153[0...2] Zaman sabiti hiz filtresi / Zaman sabiti hiz filtresi
p2155]0...2] Esik frekansi f_1/ Esik frek. f_1
p2156[0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_1/f_1 gecikme zamani
p2157[0...2] Esik frekansi f_2 / Esik frek. f_2
p2158|0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_2 / f_2 gecikme zamani
p2159|0...2] Esik frekansi f_3 / Esik frek. f_3
p2160[0...2] Esik frekansinin gecikme zamani f_3 / f_3 gecikme zamani
p2161[0...2] Frek. ayrnok. igin Min. esik / Ayrnok.Min.esik
p2162[0...2] Asiri hiz igin histerezis frek. / Asin hiz hist.frek.
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p2163[0...2] izin sapmasi icin girdi frek. / Girdi frek. sapma
p2164[0...2] Histerezis frekans sapmasi / Hister. frek. sapma
p2165[0...2] Gecikme zamani izinli sapma / Gecikme_Zamani izinli sap.
p2166][0...2] Gecikme zamani hizianma rampasi tamamlandi / Gecikme_Zamani veri CikisiTamam
p2167[0...2] Kapatma frekansi f_off / Kapatma frek. f_off
p2168[0...2] Gecikme zamani T_off / Gecikme zamani T_off
p2170[0...2] Esik akimi I_thresh / Esik akimi
p2171[0...2] Gecikme zamani akimi / Gecikme zamani akimi
p2172[0...2] Esik DC-bara gerilimi / Vdc esigi
p2173[0...2] Gecikme zamani DC-bara gerilimi / Vdc gecikme zamani
p2174[0...2] Moment esigi M_thresh / Moment esigi
p2176[0...2] Moment esigi icin gecikme zamani / Gecikme zamani moment
p2177[0...2] Motorun bloklanma gecikme zamani / Gecikme_Zamani MotBlok
p2178|0...2] Motorun disari gekilmesi igcin gecikme zamani / Gecikme_T MotDisCek
p2181[0...2] Kayis ariza algilama modu / Kayis ariza algilama
p2182[0...2] Kayis esik frekansi 1/ Kayis esik f_1
p2183[0...2] Kayis esik frekansi 2 / Kayis esik f_2
p2184[0...2] Kayis esik frekansi 3 / Kayis esik f_3
p2185]0...2] Ust moment esigi 1/ Ust moment esik1
p2186[0...2] Alt moment esigi 1 / Alt moment esik1
p2187]0...2] Ust moment esigi 2 / Ust moment esik2
p2188[0...2] Alt moment esigi 2 / Alt moment esik2
p21890...2] Ust moment esigi 3 / Ust moment esik3
p2190[0...2] Alt moment esigi 3 / Alt moment esik3
p2192[0...2] Kayis arizasi icin zaman gecikmesi / kayis ariza gecikme_Zamani
p2201[0...2] Sabit PID set deg@eri 1 / Sabit PID ayrnok. 1
p2202[0...2] Sabit PID set degeri 2 / Sabit PID ayrnok. 2
p2203[0...2] Sabit PID set degeri 3 / Sabit PID ayrnok. 3
p2204[0...2] Sabit PID set degeri 4 / Sabit PID ayrnok. 4
p2205[0...2] Sabit PID set degeri 5 / Sabit PID ayrnok. 5
p2206[0...2] Sabit PID set degeri 6 / Sabit PID ayrnok. 6
p2207[0...2] Sabit PID set degeri 7 / Sabit PID ayrnok. 7
p2208|0...2] Sabit PID set degeri 8 / Sabit PID ayrnok. 8
p2209[0...2] Sabit PID set degeri 9 / Sabit PID ayrnok. 9
p2210[0...2] Sabit PID set degeri 10 / Sabit PID ayrnok. 10
p2211[0...2] Sabit PID set degeri 11 / Sabit PID ayrnok. 11
p2212[0...2] Sabit PID set de@eri 12 / Sabit PID ayrnok. 12
p2213[0...2] Sabit PID set de@eri 13 / Sabit PID ayrnok. 13
p2214[0...2] Sabit PID set degeri 14 / Sabit PID ayrnok. 14
p2215[0...2] Sabit PID set degeri 15 / Sabit PID ayrnok. 15
p2216[0...2] Sabit PID set degeri modu / Sabit PID Modu
p2231[0...2] PID-MOP modu / PID-MOP modu.
p2240[0...2] PID-MOP set degeri / PID-MOP ayrnok.
p2247[0...2] RFG’nin PID-MOP hizlanma rampasi zamani / PMOP hizlanma rampasi zamani
p22438[0...2] RFG’nin PID-MOP yavaslama rampasi zamani / PMOP yavaslama rampasi zamani
p2470[0...2] Enkoder hiz élgekleme etkeni / Kodl. hiz dlg.
p2481[0...2] Disli kutusu oran girisi / Digli kutusu oran girisi
p2482[0...2] Disli kutusu oran ¢ikisi / Disli kutusu oran ¢ikisi
p2484[0...2] Mil siralarinin no. = 1 Birim / Konum ref. birim
p2487[0...2] Konumsal hata kirpma degeri / Konumsal kirpma / Konumsal hata
p2488|0...2] Mesafe / Devir no. / Mesafe / Devir no.
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1.4 Konektor/Binektor (BICO) Parametreleri
1.4.1 Binektor Giris Parametreleri
Uriin: G120, Siriim: 3202700, Dil: ing, Tur: Bl
p0731[0...2] Bl: Dijital ¢ikis 0 fonksiyonu / DOO Fonk.
p0732[0...2] Bl: Dijital ¢ikis 1 fonksiyonu / DO1 Fonk.
p0733[0...2] Bl: Dijital ¢ikis 2 fonksiyonu / DO2 Fonk.
p0800][0...2] Bl: Parameter dizisi O indir / Par.dizisi O indir
p0801[0...2] Bl: Parameter dizisi 1 indir / Par.dizisi 1 indir
p0806 Bl: Panel erigimini durdur / Panel eris. durdur
p0810 Bl: CDS bit 0 (Elle/Otomatik) / CDS bit 0
p0811 Bl: CDS bit 1/ CDS bit 1
p0820 Bl: DDS bit 0/ DDS bit 0
p0821 Bl: DDS bit 1/ DDS bit 1
p0840]0...2] Bl: ON/OFF1 / ON/OFF1
p0842[0...2] Bl: ON geri/OFF1 / ON geri/OFF1
p0844]0...2] Bl: 1. OFF2/1. OFF2
p0845]0...2] Bl: 2. OFF2 /2. OFF2
p0848J0...2] Bl: 1. OFF3/1. OFF3
p0849]0...2] Bl: 2. OFF3 /2. OFF3
p0852[0...2] Bl: Darbe etkinlestir / Darbe etkinlestir
p1020[0...2] Bl: Sabit frek. sec¢imi Bit 0 / FF seg. Bit 0
p1021[0...2] Bl: Sabit frek. sec¢imi Bit 1 / FF se¢. Bit 1
p1022[0...2] Bl: Sabit frek. secimi Bit 2 / FF seg. Bit 2
p1023[0...2] Bl: Sabit frek. secimi Bit 3 / FF seg. Bit 3
p1035[0...2] Bl: MOP (UP-command) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
p1036[0...2] Bl: MOP (DOWN-command) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
p1041[0...2] Bl: Set degeri otomatik/mantiel MOP segimi / Ayarnok. oto/mani
p1043[0...2] Bl: MOP kabul veri ¢ikisi Ureteg set degeri / MOP kabul RFG ayarnok
p1055[0...2] Bl: JOG sag! etkinlestir / JOG etkinlestir ->
p1056[0...2] Bl: JOG sol etkinlestir / JOG etkinlestir ->
p1074[0...2] Bl: Ek set deg@erini devre disi birak / Ek ayrnok. devredisibir.
p1110[0...2] Bl: Neg. frek. set degerini durdur / Neg. ayrnok. durdur
p1113[0...2] Bl: Geri / Geri
p1124]0...2] Bl: JOG veri ¢ikisi zamanlarini etkinlestir / JOG veri ¢ikisi etkinlestir
p1140[0...2] Bl: RFG etkinlestir / RFG etkinlestir
p1141[0...2] Bl: RFG baslat / RFG baslat
p1142[0...2] Bl: RFG etkinlestirme set degeri / RFG etkinlestirme ayrnok.
p1218|0...2] Bl: MHB gegersiz kilma / MHB gegersiz kilma
p1230[0...2] Bl: DC frenlemeyi etkinlestir / DC fre. etkinlestir
p1477[0...2] Bl: n-ktrl toplayicisini ayarla / Toplayiciyi ayarla
p1492[0...2] Bl: Dustist etkinlestir / Duslst etkinlestir
p1501[0...2] Bl: Moment kontroliine geg / Geg¢ > moment Kirl
p2103[0...2] Bl: 1. Hata onayi / 1. Hata onayi
p2104[0...2] Bl: 2. Hata onayi / 2. Hata onayi
p2106[0...2] BI: Harici hata / Harici hata
p2200[0...2] Bl: PID kontroldriini etkinlestir / PID ktrl etkinlestir
p2220[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. secimi Bit 0 / PID ayrnok.->Bit O
p2221[0...2] Bl: Sabit PID ayrnok. se¢imi Bit 1 / PID ayrnok.->Bit 1
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p2222[0...
p2223[0...
p2235[0...
p2236[0...
p22410..
p2243[0...
p2480[0...
p2810[0...
p2812[0...
p2814[0...
p2816[0...
p2818[0...
p2820[0...
p2822[0...
p2824[0...
p2826[0...

p2828
p2830
p2832

p2834[0..
p2837[0..
p2840[0...
p2843[0...
p2846[0...

p2849
p2854
p2859
p2864
p2940

3]
3]

1]
1]

Bl:
Bl:

BI

Bl

BI
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Konektdr/Binektér (BICO) Parametreleri

Sabit PID ayrnok. sec¢imi Bit 2 / PID ayrnok.->Bit 2
Sabit PID ayrnok. sec¢imi Bit 3 / PID ayrnok.->Bit 3

: PID-MOP (UP-komut) etkinlestir / MOP(UP) etkinlestir
: PID-MOP (DOWN-komut) etkinlestir / MOP(DWN) etkinlestir
Bl:

PID-MOP seg¢im set degeri otomatik/mantel / Ayrnok. otomatik/manuel

: PID-MOP kabul veri ¢ikisi Ureteg set degeri / PMOP kabul RFG ayarnok

: Konumlandirma yavasglama rampasi etkinlestir / Konumlandirma etkinlestir
BI:
BI:
:AND 3/AND 3
BI:
BI:
:OR3/0OR3
BI:
BI:
:XOR 3/XOR 3
BI:
BI:
:NOT 3/NOT 3
BI:
BI:
: RS-FF 1/RS-FF 1
BI:
BI:
: Zamanlayici 1/ Zamanlayici 1
BI:

AND 1/AND 1
AND 2 /AND 2

OR1/0R1
OR2/0R2

XOR 1/XOR1
XOR 2/ XOR 2

NOT 1/NOT 1
NOT 2 /NOT 2

D-FF 1/ D-FF 1
D-FF 2/ D-FF 2

RS-FF 2/ RS-FF 2
RS-FF 3/RS-FF 3

Zamanlayici 2 / Zamanlayici 2

: Zamanlayici 3 / Zamanlayici 3
: Zamanlayici 4 / Zamanlayici 4
BI:

Titresim Birakma fonksiyonu / Titresim Birak
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1.4.2

1-304

Konektor Giris Parametreleri

Urtin: G120, Stirim: 3202700, Dil: ing, Tur: Cl

p0095[0...
p0771[0...
p1042[0...
p1044[0...
p1070[0...
p1071[0...
p1075[0...
p1076[0...
p1330[0...
p1478[0...
p1503[0...
p1511]0...
p1522[0...
p1523[0...
p2016[0...
p2019[0...
p2051[0...
p2151[0...
p2242[0...
p2244[0...
p2253[0...
p2254[0...
p2264[0...
p2869[0...
p2871[0...
p2873[0...
p2875[0...
p2877[0...
p2879[0...
p2881[0...
p2883[0...
p2885[0...
p2887[0...
p8851[0...

Cl:
Cl:
: MOP otomatik set degeri / MOP otomatik set deg@eri
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:

Cl

Cl

Cl

Cl

Ekran PZD sinyalleri / PZD sinyalleri
AO /AO

MOP veri ¢ikisi Ureteg set degeri / MOP RFG set degeri
Ana set degeri / Ana set degeri

Ana set degeri 6lgekleme / Ana set degeri 6lg.

Ek set deg@eri / Ek set degeri

Ek set degeri 6lgcekleme / Ek ayrnok. 6l¢.

: Gerilim set degeri / Gerilim ayrnok.
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
1 RS232 Ustlinde USS’ye PZD / PZD->USS
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:

n-ktrl toplayici degerini ayarla / Top. degerini ayarla
Moment set degeri / Moment ayrnok.

Ek moment set deg@eri / Ek trk ayrnok

Ust moment siniri / Ust moment. sin.

Alt moment siniri / Alt moment. sin.

RS485 ustiinde USS’ye PZD (USS) / PZD->COM (USS)
Bolgesel aga PZD / FB’'ye PZD

Mesajlar icin hiz set degeri / Mesajlar igin n-Set

PID-MOP otomatik set degeri / PMOP otomatik set degeri
PID-MOP veri gikisi Ureteg set degeri / PMOP RFG set degeri

: PID set degeri / PID set degeri
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:
Cl:

PID kirpma kaynagi / PID kirpma kaynagi
PID geri bildirim / PID geri bildirim
ADD 1/ADD 1

ADD 2 /ADD 2

SUB 1/SUB1

SUB2/SUB2

MUL 1/MUL1

MUL 2/MUL 2

DIV 1/DIVA1

DIV2/DIV2

CMP 1/CMP 1

CMP 2/ CMP 2
Bolgesel aga PZD / FB'ye PZD
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143 Binektor Cikis Parametreleri

Urtin: G120, Stirim: 3202700, Dil: ing, Tir: BO

r0807.0
r1025.0
r2032.0...15
r2033.0...15
r2036.0...15
r2037.0...15
r2090.0...15
r2091.0...15
r2225.0
r2811.0
r2813.0
r2815.0
r2817.0
r2819.0
r2821.0
r2823.0
r2825.0
r2827.0
r2829.0
r2831.0
r2833.0
r2835.0
r2836.0
r2838.0
r2839.0
r2841.0
r2842.0
r2844.0
r2845.0
r2847.0
r2848.0
r2852.0
r2853.0
r2857.0
r2858.0
r2862.0
r2863.0
r2867.0
r2868.0
r2886.0
r2888.0
r8890.0...15
r8891.0...15

BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:

BO

BO
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Kullanici erigimini gésterir / Kullanici er. gésterir
Sabit frekans modu / FF modu

RS232 usttiinde USS’den CtrlWrd1 / Ctrlwd1 <- USS
RS232 usttinde USS’den CtrlWrd2 / Ctrlwd2 <- USS
RS485 usttinde USS’den CtrlWrd1 (USS) / Ctrlwd 1 < -COM
RS485 ustiinde USS’den CtrlWrd2 / Ctrlwd2 <- COM
Bdlgesel agdan kontrol kelimesi 1 / CtrlWd1 <- FB
Bélgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtrlWd2 <- FB
PID Sabit frekans durumu / PID FF Durumu

AND 1/AND 1

AND 2 /AND 2

AND 3 /AND 3

OR1/0R 1

OR2/0OR2

OR3/0R3

XOR 1/XOR 1

XOR 2/XOR 2

XOR 3/XOR3

NOT 1/NOT 1

NOT 2/NOT 2

NOT 3/NOT 3

QD-FF 1/QD-FF 1

NOT-Q D-FF 1/ NOT-Q D-FF 1

QD-FF2/QD-FF 2

NOT-Q D-FF 2/ NOT-Q D-FF 2

QRS-FF 1/ QRS-FF 1

:NOT-Q RS-FF 1/ NOT-Q RS-FF 1
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:

QRS-FF 2/ QRS-FF 2

NOT-Q RS-FF 2/ NOT-Q RS-FF 2
QRS-FF 3/QRS-FF 3

NOT-Q RS-FF 3/NOT-Q RS-FF 3
Zamanlayici 1/ Zamanlayici 1

: Nout zamanlayici 1 / Nout zamanlayici 1
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:
BO:

Zamanlayici 2 / Zamanlayici 2

Nout zamanlayici 2 / Nout zamanlayici 2
Zamanlayici 3 / Zamanlayici 3

Nout zamanlayici 3 / Nout zamanlayici 3
Zamanlayici 4 / Zamanlayici 4

Nout zamanlayici 4 / Nout zamanlayici 4

CMP 1/CMP 1

CMP 2/ CMP 2

Bolgesel agdan kontrol kelimesi 1 / CtrlWd1 <- FB
Bolgesel agdan kontrol kelimesi 2 / CtrlWd2 <- FB
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1.4.4 Konektor Cikis Parametreleri
Uriin: G120, Surim: 3202700, Dil: ing, Tir: CO:
r0020 CO: RFG 6ncesi frek. set degeri / RFG 6ncesi ayrnok
r0021 CO: Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.
r0024 CO: Gergek filtreli ¢ikis frekans / Ger. ¢ik. frek.
r0025 CO: Gergek cikis gerilimi / Ger.¢ik. volt
r0026][0...1] CO: Gergek filtreli DC-bara gerilimi / Ger. fil. Vdc
r0027 CO: Gergek cikis akimi / Ger. ¢ik. ak
r0029 CO: Aki Ureten akim / Dalgal dr. ak.
r0030 CO: Moment uretilen akim / Moment {r.ak
r0031 CO: Gergek filtrelenmis moment / Ger. filt. moment
r0032 CO: Gergek filtreli gti¢ / Ger. filt. gl¢
r0035[0...2] CO: Gergek motor sicakligi / Ger. mot.sic.
r0036 CO: invertér agiri yik kullanimi / Invert agyiik kul
r0037[0...4] CO: invertér sicakligi [°C] / invertér sic.
r0038 CO: Filtreli gug faktéru / Fil.gug fakt
r0039 CO: Enerji tuketim 6lger [kKWh] / Enerji 6lger
r0051[0...1] CO: Etkin Suruct Veri Dizisi (DDS) / Etkin DDS
r0061 CO: Gergek rotor hizi / Ger. rotor hizi
r0062 CO: Frekans set degeri / Frek. set deg@eri
r0063 CO: Gergek frekans / Ger. frekans
r0064 CO: Sapma frekansi kontrolorii / Sap. frek ktrl
r0065 CO: Kayma frekansi / Kayma frekansi
r0066 CO: Gergek cikis frekansi / Ger. gik. frek.
r0067 CO: Gergek c¢ikis akim siniri / Cik. ak. siniri
r0068 CO: Gikis akimi / Cikis akimi
r0069[0...5] CO: Gergek faz akimi / Ger. faz ak
r0070 CO: Gergek DC-bara gerilimi / Ger. Vdc
r0071 CO: Maks. cikis gerilimi / Maks. ¢ik.volt
r0072 CO: Gergek cikis gerilimi / Ger. gik.volt
r0074 CO: Gergek modilasyon / Ger. modulasyon
r0075 CO: Akim set degeri Isd / Ak. ayrnok. Isd
r0076 CO: Gergek akim / Ger. ak. Isd
r0077 CO: Akim set degeri Isq / Ak. ayrnok. Isq
r0078 CO: Gergek akim Isq / Ger. ak. Isq
r0079 CO: Moment set degeri (toplam) / Toplam trk ayrnok
r0080 CO: Gergek moment / Ger. moment
r0084 CO: Gergek hava boslugu dalgasi / Hava boslugu dalgasi
r0085 CO: Gergek yeniden etkin akim / Ger.yeniden-etkin ak.
r0086 CO: Gergek etkin akim / Ger.etkin ak.
r0087 CO: Gergek glic faktoru / Ger.glg etk.
r0090 CO: Gergek rotor agisi / Ger. rotor agisi
r0094 CO: Dénlisum acisi / Don. agisi
r0394 CO: Stator direnci IGBT [%] / Stat. dir.IGBT
r0395 CO: Toplam stator direnci [%] / Toplam stat.dir
r0396 CO: Gergek rotor direnci / Ger. rotor dir.
r0485 CO: Enkoder sayac degeri / Enkoder say deg.
r0623[0...2] CO: Tanimlanan stator direng ekrani / Ger. stator dir.
r0630][0...2] CO: Motor model ortam sicakligi / Mot. model ort. sic.
r0631[0...2] CO: Stator demir sicakligi / Stat.demir sic.
r0632[0...2] CO: Stator sarim sicakhgi / Stat. sar. sic.
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r0633[0...2] co:
r0755[0...1] co:
r0947[0...63] co:
r0949[0...63] co:

r1024 CO:

r1045 CO

r1050 CO:
r1078 CO:
r1079 CcO
r1114 CO:
r1119 CO:

r1170 Cco

r1246[0...2] CO:
r1315 CO
r1337 CO:
r1343 CO:
r1344 CO
r1438 CO:

r1445 CO:

r1482 Cco

r1515 CO
r1518 CO:
p1520[0...2] CO:
p1521[0...2] CO:
r1526 CO:
r1527 CO:
r1536 CO:
r1537 CO:
r1538 CO:
r1539 CO:
p1570[0...2] CO:
r1583 CO:
r1597 CO:
r1598 CO:
r1718 CO:
r1719 CO:
r1723 CO:
r1724 CO:
r1725 CO:
r1728 CO:

r1746 CO:

r1770 CO:
r1771 CO:
r1778 CO:
r1782 CO:
r1787 CO:
r1801[0...1] CO:
r2015[0...7] CO:
r2018[0...7] CO:

r2050[0...7] co:

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

Konektdr/Binektér (BICO) Parametreleri

Rotor sarim sicakligi / Rot. sar.sic.

Gergek Al 6l¢. sonrasi [4000h] / CO:Al 6l¢[4000h]
Son hata kodu / Son hata kodu

Hata degeri / Hata degeri

Gergek sabit frekans / Ger. FF

: RFG’nin MOP giris frekans / MOP RFG girisi

Gergek MOP Cikis frek. / MOP cik.frek.
Toplam frekans set degeri / Top. frek.ayrnok.

: Segilen frekans set degeri / Seg¢. frek.ayrnok.

Dog. ktrl. sonrasi frek. ayrnok. / Ayrnok.<-dog.ktrl.
RFG oncesi frek. set degeri / RFG 6ncesi ayrnok

: RFG sonrasi frekans set degeri / RFG sonrasi ayrnok.
r1242 CO:

Vdc-maks anahtar-agma seviyesi / Vdc-maks ON sev.
Anahtar-agma seviyesi kin. arabellege alma / KIB ON seviyesi

: Toplam itme gerilimi / Toplam itme V

V/f kayma frekansi / V/f kayma frek.
Imaks kontrolor frek. ¢ikisi / Imaks Ktrl Fgikis

: Imaks kontrolér volt. ¢ikisi / Imaks Ktrl Veikis

Kontrolére frek. set de@eri / Frek. ayrnok. ktl
Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.

: n-ktrl batuinleyici gikisi / n-ktrl bt. gikisl
r1490 CO:
r1508 CO:

Dusus frekansi / Dusus frek.
Moment set dederi / Moment ayrnok.

: Ek moment set degeri / Ek trk ayrnok

Hizlandirma moment / Hiz. moment

Ust moment sinirt / Ust moment. sin.

Alt moment siniri / Alt moment. sin.

Ust moment sinirt / Ust moment. sin.

Alt moment siniri / Alt moment. sin.

Maks. moment motor akimi / Maks. moment mot. ak.

Maks. moment yeniden tretim akimi / Maks. moment yen. Ur. ak.
Ust moment siniri (toplam) / Toplam tist Moment Sin.

Alt moment siniri (toplam) / Toplam alt Moment Sin.

Sabit deger dalgalanma set degeri / Sdeg. dalgalanma ayrnok.
Dalgalanma set degeri (duzlestirilmis) / Dizlestiriimis ayrnok.
Cikis alani zayiflatma kontrol6rl / Cikis zay. Ktrl

Dalgalanma set degeri (toplam) / Toplam dalgalanma ayrnok
Isq kontrolérinin gikisi / Cik. Isq kirl

Isq Kitrl. btlnleyici ¢ikigi / Bit. ¢ik. Isq

Isd kontroloriiniin gikisi / Cik. Isd kirl

Isd Kitrl. bitlnleyici ¢ikigi / Bit. ¢ik. Isd

Isd Ktrl. battinleyici siniri / Bat. sinir Isd

Ayrilma gerilimi / Ayrilma gerilimi

Gergek dalgalanma degisikligi / Ger. dalgalanma degisikligi
n-adaptasyonun oran ¢ikisi / Oran ¢ikis n-ad
n-adaptasyonun but. ¢ikisi / Bit. ¢ikis n-ad

Dalgalanma agci farklihgi / Dalgalanma agi fark.
Rs-adaptasyon ¢ikisi / Rs-adaptasyon ¢ikisi

Xm-adaptasyon ¢ikisi / Cik. Xm-adaptasyon

Darbe frekansi / Darbe frekansi

RS232 usttinde USS’den PZD / PZD<-USS

RS485 usttinde USS’den PZD / PZD<-COM(USS)

Bélgesel agdan PZD / FB’den PZD
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1-308

r2059]0...4]
r2110[0...3]
r2131
r2132
r2169
r2224
r2245
r2250
r2260
r2262
r2266
r2272
r2273
r2294
r2477
r2478
r2489)0...2]
r2870
r2872
r2874
r2876
r2878
r2880
r2882
r2884
p2889
p2890
r2955
r8850[0...7]
r9660

: Sol Master icin SOL baglanti durumlarini gésterir. / SOL durumlarini gésterir
: Uyari numarasi / Uyari numarasi

: Son hata numarasi kodu / Son hata kodu

: Ik uyari numara kodu / ilk uyari kodu

: Gergek filtreli frekans / Ger. filt. frek.

: Gergek sabit PID set degeri / Sabit PID ayrnok.

: RFG’nin PID-MORP giris frekans / PMOP RFG girisi

: PID-MOP cikis set degderi / PMOP ¢ikis ayrnok.

: PID-RFG sonrasi PID set degeri / PID ayrnok. <-RFG
: RFG sonrasi filtrelenmis PID ayrnok. / Filt. PID ayrnok.
: PID filtreli geri bildirim / PID filt.geri bild.

: PID olcekli geri bildirim / PID 6lgek geribild.

: PID hatasi / PID hatasi

: Gergek PID cikisi/ Ger. PID ¢ikisi

: Gergek Olgekli enkoder hizi / Ger. 6lg. kodl. hizi

: Gergek Olgekli enkoder frekansi / Ger. 6lg. kodl. frek.

: Izleme parametresi / izleme / izleme parametresi
:ADD 1/ADD 1

:ADD 2 /ADD 2

:SUB1/SUB 1

:SUB2/SUB2

:MUL 1/MUL 1

:MUL 2/MUL 2

:DIV1/DIV 1

:DIV2/DIV2

: [%] olarak sabit set degeri 1 / Sabit ayrnok. % 1

: [%] olarak sabit set degeri 2 / Sabit ayrnok. % 2

: Titresim sinyal ¢ikisi / Titresim ¢ikisi

: Bélgesel agdan PZD / FB'den PZD

: Zorlanmis dinamizasyona kadar Sl kalan zaman / S| kalan zaman
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Konektdr/Binektér (BICO) Parametreleri

14.5 Konektor/Binektér Cikis Parametreleri

Urtin: G120, Stirim: 3202700, Dil: ing, Tir: CO/BO

r0019.0...14
r0050
r0052.0...15
r0053.0...15
r0053.1...15
r0054.0...15
r0055.0...15
r0056.0...15
r0056.0...13
r0403.0...4
r0722.0...12
r0747.0...2
r0751.0...9
r0785.0...1
r1407.0...15
r1751.0...15
r2197.0...12
r2198.0...12
r3113.0...15
r9620.0...13
r9771.0...1
r9772.0...15
r9820.0...13

CO/BO:
CO/BO:
: Gergek durum kelimesi 1 / Ger DurKel1
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
CO/BO:
: Sl donanim fonksiyonlari / SI don. fonksiyonlari
CO/BO:
CO/BO:

CO/BO

CO/BO

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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BOP kontrol kelimesi / BOP KtrlKIm
Etkin Komut Veri Dizisi / Etkin CDS

Gergek durum kelimesi 2 / Ger DurKel2
Gergek durum kelimesi 2 / Ger DurKel2
Gergek kontrol kelimesi 1 / Ger KtrlKel1
Gergek kontrol kelimesi 2 / Ger KtrlKel2
Motor kontroliiniin durumu / Durum MotKtrl
Motor kontroliiniin durumu / Durum MotKtrl
Enkoder durum kelimesi / Kodl. DurKel

ikili giris degerleri / Ik.gir.deg.

Dijital ¢ikislarin durumu / DO durumu

Al kelime durumu / Al KIm durumu

AO kelime durumu / AO Kim durumu

Motor kontroliniin 2 durumu / Durum 2 Ktrl
Motor modelinin durum kelimesi / Motor modeli DurumKel
izleme kelimesi 1/ izleme Kel1

izleme kelimesi 2 / izleme Kel2

Hata Bit Dizisi / Hata Bit Dizisi

S| durum kelimesi / SI DurKel

S| durum kelimesi / SI DurKel
S| durum kelimesi / SI DurKel
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Hizli devreye alma (P0010 = 1)

1.5 Hizli devreye alma (P0010 = 1)

Asagidaki parametreler hizli devreye alim igin gereklidir (PO010 = 1).

Tablo 1-2 Hizl devreye alma (P0010 = 1)

Par.-No. isim Erigsim diizeyi | Degistirilebilir
P0100 Avrupa / Kuzey Amerika 1 C
P0205 invertér uygulamasi 3 C
P0230 Cikis filtresi 1 C
P0233 Filtre endiktansi 1 C
P0234 Filtre kapasitesi 1 C
P0300 Motor tirtini se¢ 2 C
P0304 Anma motor gerilimi 1 C
P0305 Anma motor akimi 1 C
P0307 Anma motor gli¢ 1 C
P0308 Anma motor cosPhi 1 C
P0309 Anma motor verimlilik 1 C
P0310 Anma motor frekansi 1 C
P0311 Anma motor hizi 1 C
P0314 Motor kutup ¢ift numarasi 3 C
P0320 Motor miknatislanma akimi 3 CT
P0335 Motor sogutma 2 CT
P0400 Enkoder turuni se¢ 2 CT
P0408 Devir basina enkoder darbesi 2 CT
P0500 Teknolojik uygulama 3 CT
P0625 Ortam motor sicakligi 3 CuT
P0640 Motor asin yUk etkeni [%] 2 CUT
P0O700 Komut kaynaginin segimi 1 CT
P0O727 2/3-kablo yéntem segimi 2 CT
P1000 Frekans set degerinin segimi 1 CT
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Hizli devreye alma (P0010 = 1)

Tablo 1-2 Hizl devreye alma (P0010 = 1)

Par.-No. isim Erigsim dizeyi Degistirilebilir
P1080 Min. frekans 1 CuUT
P1082 Maks. frekans 1 CT
P1120 Veri ¢ikis artis zamani 1 CUT
P1121 Veri ¢ikis azalig zamani 1 CUT
P1135 OFF3 veri ¢ikis azalig zamani 2 CuUT
P1300 Kontrol modu 2 CT
P1500 Moment set degerinin secimi 2 CT
P1900 Motor veri tanimlamasini se¢ 2 CT
P1960 Hiz kontrol optimizasyonu 3 CT

P0010 = 1 segildiginde PO003 (kullanici erisim seviyesi) erisilecek olan parametrelerin secilmesi igin
kullanilabilir. Bu parametre kullanici tanimli bir parametre listesinin segilmesine de olanak verir.

Hizli devreye alim sirasinin sonunda gerekli motor hesaplamalarini yapmak igcin P3900 = 1
ayarlamasini yapin ve diger tim parametreleri (P0010 = 1 durumunda kapsanmayan) varsayilan
ayarlarina getirin.

Not
Bu, sadece Hizli Devreye Alma modunda uygulanir.
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Fonksiyon semalari

igindekiler
21 icindekiler: fonksiyon semalari 2-314
2.2 Fonksiyon semalarindaki semboller 2-316
23 Genel Bakis 2-318
24 Harici Arayuzler 2-321
25 Dahili Set degeri Kaynagi 2-336
2.6 Teknoloji Fonksiyonlari 2-343
2.7 Serbest Fonksiyon Bloklari 2-355
2.8 Set degeri Kanali 2-360
29 V/f Kontroll 2-366
2.10 Vektér Kontrol 2-369
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Fonksiyon semalari

icindekiler: fonksiyon semalari

21 igindekiler: fonksiyon semalari

2.2 Fonksiyon semalarindaki semboller...................ccccii 2-316
0010 — Fonksiyon semalarindaki SEMDOIIET ..........c.uueiiiiiiii e 2-317
2.3 GENEIBAKIS ... e e e e e 2-318
1100 — GENEI BAKIS ...ttt e et e e et e e et e e e e e e e e 2-319
1200 — Harici ve Dahili Set degerlerin BaglantiSI ... 2-320
24 HariCi ArayUzIEr ..........oooiiiiiii e 2-321
2000 — Dijital GiIFiSIEr (D) .ueeeeeieiee ettt e e e ne e e e e e eneeeeaneeeeaneeaens 2-322
2100 — Dijital CIKISIAr (DO)....eiiiieieiiiie ittt 2-323
2200 — ANAIOG GIFIS (Al) ettt 2-324
2300 — ANAIOG CIKIS (Al ittt e e e et e e e e s e e s et e e e e et aeeeeeannes 2-325
2400 — Temel Operatdr Paneli (BOP).......cooiiuiiiii ettt 2-326
2500 — RS232 Ustlnde USS, AlINIYOT ...ceeiiiieeeeeeie et ee e e 2-327
2510 — RS232 Ustlinde USS, HEtiliyor ............coovveeeeeeeeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeee e 2-328
2600 — RS485 UstUNde USS, AlINIYOT ...eeiiiiiee ettt e e e e e eae s 2-329
2610 — RS485 UGstiinde USS, HEtiliyOr ........ccoouiiveeieeeeee et 2-330
2700 — PROFIBUS, AlINIYOT ..ottt ettt 2-331
2710 — PROFIBUS, HIELIlIYOT ...t 2-332
2720 — PROFINE, AlINIYOT ...ttt ettt e e e e e ettt e e e e e e e e e e e e annnenneeeeeeeas 2-333
2730 — PROFINEt, HEHIYOT ........cvoeveeeeeeeceeeeeeeeeeeeeeee e 2-334
2800 — Enkoder degerlendirmMeEsi.........cuueiie it 2-335
25 Dahili Set degeri Kaynagi ..............ovviiiiiiiiiiiicceeecee e 2-336
3100 — Motorize potansiyometre (MOP)........cccuuiiiiiiieee e 2-337
3200 — Sabit Frekans (FF) Dogrudan Segim (P1016 = 1)...ccooiiiiiieiiiiiee e 2-338
3210 — Sabit Frekans (FF) ikili SEGIM (P1016 = 2) .....c.coooveveieieeieeeeeieeeeeeee e 2-339
3300 — Sabit PID set dederi, Dogrudan Segim (P2216 = 1).......coviiiiiiiieiiiiiieeeeeeeeiie 2-340
3310 — Sabit PID set degeri, ikili SEGIM (P2216 = 2) .....c.ooveveeeeeeeeeeeeeceeeeeeee e 2-341
3400 — PID Motorize potansiyometre (PID-MOP) ........ccuuiiiiiiiiiiieiiiiee e 2-342
2.6 Teknoloji FONKSIYONIArL...........ccooooiiiiiii e 2-343
4100 — izleme (r2197, Dit 00 = 04) .....c.oiereeieeeeeeeeeeeeee e 2-344
4110 — izleme (r2197, DIt 05 = 12).....ccveueeeeieeiieieeeeeeteeeeee ettt 2-345
4115 — izleme (r2197, bit 09 - 10) (Sadece PM240) ..........cocoeveveeeeeeereieeeeeeeeeeeeeeee e, 2-346
4120 — izleme (12198, Bit 00 = 03) .......oveeeiieeieeieeeeeeeceeeee ettt 2-347
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4130 — izleme (12198, Bit 04 = 08) .......cveevereeeiereeeeieeeee ettt 2-348
4140 — izleme (12198, Bit 09 = 12) ....o.voveeeieeeeeeeeeee ettt 2-349
4150 — Kontrol kelimesi 1 (F0054).......coiuiiiee e 2-350
4160 — Kontrol kelimesi 2 (F0055).......cciuuiieeiiiiie ettt e 2-351
4170 — Durum Kelimesi 1 (F0052) .......eoiiiiieiiiieeeiee ettt 2-352
4180 — Durum Kelimesi 2 (r0053) .........uuviiiiiiiieeee et a e e e e 2-353
4600 — Vdc Kontrol (Maks, MiN) ........coiiiiieeeiiiie e e e e enaee e e e e enneeae e e ennees 2-354
2.7 Serbest Fonksiyon BIOKIAr! ... 2-355
4800 — AND-, OR-, XOR- ve NOT- ElemManlari..........ccccoccuiieiiieiiee e 2-356
G L0 1o T[] o - USRS 2-357
R A - 1y g F= ] =Y/ (o | = SRR 2-358
4830 — Adders (Toplayicilar), Subtracters (Cikaricilar), Multipliers (Carpicilar), Dividers

(Boluctler), Comparators (Karsilastiricilar), % olarak Ayar...........ccccooieeeiiiieiiieeiieee e 2-359
2.8 Setdegeri Kanall ... 2-360
5000 — Set degeri kanall ve Motor KONtroll...........cueeiieiiiiieie e 2-361
5100 — PID KONIOIOIU ...ttt et e et e e e e e e e enne e e e e eneee 2-362
5150 — THreSIM UFELECI........cveeieiieeeeeeeeeeee ettt 2-363
5200 — Ek Frekans DegisiKIKIEri (AFM) ........cooiiiiiiiiiiee et 2-364
5300 — Veri CIKiSI FONKSIYON UFEECI ........ccvoueivieeeieeeceeteeeeeeeeeee e 2-365
P R | e 411 o RO 2-366
6100 — PM240 ile invertorlerin V/f Kontroline Genel BaKIS ... 2-367
6200 — PM250/PM260 ile invertorlerin V/f Kontrolline Genel BaKIs............cccccveiiiiiineeniee. 2-368
210 VeKtor KONrolUi.........coooiiiiiiiiiii e 2-369
7000 — Enkoder olmadan (SLVC) Hiz Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 20 ve P1501 = 0.. 2-370
7010 — Enkoder ile (VC) Hiz Kontrolune Genel Bakis: P1300 = 21 ve P1501 =0................ 2-371

7200 — Enkoder olmadan (SLVC) Moment Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 22/20 ve P1501 = 1.... 2-372
7210 — Enkoder ile (VC) Moment Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 23/21 ve P1501 =1 ... 2-373

7500 — Enkoder olmadan (SLVC) Hiz Kontroli: P1300 =20 ve P1501 = 0..cocoveeevieeeiinns 2-374
7510 — Enkoder ile (VC) Hiz Kontroli: P1300 =21 ve P1501 = 0 ..ooovviiiiiiiiieciecciees 2-375
7700 — Enkoder (SLVC) olmadan Moment Kontrolii ve Moment Sinirlamasi ....................... 2-376
7710 — Enkoder (VC) ile Moment Kontrolii ve Moment Siniflamasi...........cccceceeeeeiiieeeeeenee. 2-377
7800 — Dalgalanma Set degeri (SLVC VE VC)...ooiiiiiiiiiiiiiii et 2-378
7900 — Enkoder olmadan (SLVC) Akim Kontrolérii ve Gézlemci Modeli:............ccccceveeeeenn. 2-379
7910 — Enkoder ile (VC) Akim Kontrol6rii ve Gozlemci Modeli: .........c.eeveeiiiiieieiiiiiineeeee, 2-380
8000 — Analog ¢ikislar ve eKran degerleri.........ocouiiuiiieiiiie et 2-381
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Fonksiyon semalari

Fonksiyon semalarindaki semboller

2.2 Fonksiyon semalarindaki semboller

Fonksiyon semalari
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2.6 Teknoloji Fonksiyonlari

Fonksiyon semalari

4100 — izleme (r2197, bit 00 - 04) 2-344
4110 — izleme (r2197, bit 05 - 12) 2-345
4115 — izleme (r2197, bit 09 - 10) (sadece PM240) 2-346
4120 — izleme (r2198, bit 00 - 03) 2-347
4130 — izleme (r2198, bit 04 - 08) 2-348
4140 — izleme (r2198, bit 09 - 12) 2-349
4150 — Kontrol kelimesi 1 (r0054) 2-350
4160 — Kontrol kelimesi 2 (r0055) 2-351
4170 — Durum kelimesi 1 (r0052) 2-352
4180 — Durum kelimesi 2 (r0053) 2-353
4600 — Vdc Kontrol (maks, min) 2-354
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V/f Kontrolii

2.9 VIf Kontrolii

Fonksiyon semalari

6100 — PM240 ile invertorlerin V/f Kontroliine Genel Bakis 2-367
6200 — PM250/PM260 ile invertérlerin V/f Kontroliine Genel Bakis 2-368
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Fonksiyon semalari

Vektér Kontrol

2.10 Vektor Kontrol

Fonksiyon semalari

7000 — Enkoder olmadan (SLVC) Hiz Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 20 ve P1501 =0 2-370
7010 — Enkoder ile (VC) Hiz Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 21 ve P1501 =0 2-371
7200 — Enkoder olmadan (SLVC) Moment Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 22/20 ve P1501 = 1 2-372
7210 — Enkoder ile (VC) Moment Kontroliine Genel Bakis: P1300 = 23/21 ve P1501 = 1 2-373

7500 — Enkoder olmadan (SLVC) Hiz Kontroli: P1300 = 20 ve P1501 =0 2-374
7510 — Enkoder ile (VC) Hiz Kontrolu: P1300 = 21 ve P1501 =0 2-375
7700 — Enkoder (SLVC) olmadan Moment Kontroli ve Moment Sinirlamasi 2-376
7710 — Enkoder (VC) ile Moment Kontroli ve Moment Sinirlamasi 2-377
7800 — Dalgalanma Set degeri (SLVC ve VC) 2-378
7900 — Enkoder olmadan (SLVC) Akim Kontroléri ve Gézlemci Modeli: 2-379
7910 — Enkoder ile (VC) Akim Kontrol6ri ve Gozlemci Modeli: 2-380
8000 — Analog cikislar ve ekran degerleri 2-381
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 2-369
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Fonksiyon semalari
Vektdr Kontrol
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3.1 Hatalar ve Uyarilar — Genel Bakis

Ariza mesajlari
Bir hata durumunda invertdr 6n ayarli tepkiile durur (, Tepki:” B6lum 3.2°de) ve ,hata”
durumuna geger. Parantez iginde tepkiler varsa P2100 ve P2101 parametreleriyle
bu hata tepkisine gegilebilir

Hata mesajlari kod numaralari altinda r0947 parametresinde kaydedilir (6rnegin
F0003 = 3).

ilgili hata degeri r0949 parametresinde bulunur. 0 degderi arizanin icinde hata de-
geri yoksa girilir. Dahasi bir arizanin ortaya ¢iktigi (r0948) zaman icindeki noktanin
ve r0947 Parametresinde kaydedilen hata mesajlarinin (P0952) okunmasi mim-
kindur.

Hata onayi

Arizayi sifirlamak igin asagida listelenen yontemlerden biri kullanilabilir:
1.Guci slruciye cevirin

2. OP istiindeki (@ Tusuna basin

3. Bir Dijital Girig Araciligiyla (fabrika ayari: DI2)

4. Kontrol kelimesi 1 araciligiyla, bit 07

Giivenlik Hata onay!

1. Kontrol kelimesi 1 ayarla, bit 00 ila 0
2. Kontrol kelimesi 1 ayarla, bit 07 ila 1
istisna: FO0395, F01601. Onay igin hata agiklamasina bakin.

Uyari mesajlari
Uyari mesaijlari r2110 parametresinde kod numaralari altinda kaydedilir (6rnegin
A0503 = 503) ve buradan okunabilir.
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Hatalar ve Uyarilar - Genel Bakig

Hata ve Uyari Mesajlarinin Listesi

Uriin: G120, Stirim: 3202700, Dil: ingilizce

F00001(N) Asiri akim
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: *  Motor gici (p0307) invertdr glicline karsilik gelmez (r0206)
e Motor kutup kisa devre
« Toprak arizalari
Coziimu: Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Motor glict (p0307) invertdr guctine karsilik gelmelidir (r0206)
e Kablo uzunlugu sinirlari agilmamalidir.
*  Motor kablosu ve motorun kisa devresi veya toprak arizasi olmamalidir.
*  Motor parametreleri kullanilan motor ile uyumlu olmalidir.
»  Stator direnci degeri (p0350) dogru olmalidir.
*  Motor engellenmemelidir veya asir yiklenmemelidir.
* Hizlanma rampasi zamanini artir (p1120).
» Baslatma itme seviyesini azalt (p1312).
Not: r0949 = 0: rapor edilen HW
r0949 = 1: rapor edilen SW
F00002 Asiri gerilim
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: » Ana besleme gerilimi ¢ok ylUksek
*  Motor Uretim modunda
r0949 = 0: rapor edilen HW
r0949 = 1 veya 2: rapor edilen SW
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Besleme gerilimi (p0210) motor plakasinda gdsterilen sinirlar igcinde olmaldir.
* Yavaslama rampasi zamani (p1121) yukin eylemsizligi ile uyumlu olmalidir.
*  Gerekli frenleme giict belirlenen sinirlar iginde olmahdir.
Not: Uretim moduna hizli veri gikigi azalislari sebep olabilir veya motor etkin bir yiik tarafindan surilirse
Uretim modu ortaya ¢ikabilir.
F00003 Dusik gerilim
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: * Ana besleme basarisiz.
» Belirlenen sinirlar diginda darbe yiku.
r0949 = 0: rapor edilen HW
r0949 = 1 veya 2: rapor edilen SW
Cozimii: Besleme gerilimini kontrol et (p0210).
Not: CU harici olarak DC 24 V ile beslenirse glic modili baglanmaz, A0503 gdsterilir.
Bu alarm ortaya giksa da invertér bir ON komutundan sonra F0003 ile baglamaz.
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F00004 Invertér Asin Sicaklik
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: « Invertdr agir yikli
e Havalandirma yetersiz
* Darbe frekansi ¢cok yuksek
*  Ortam sicakhgi ¢ok yiksek
* Fan galigmiyor
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
e YUk veya yuk gcevrimi gok yuksek?
*  Motor glicti (p0307) invertér guicti ile uyumlu olmalidir (r0206)
» Darbe frekansi varsayilan degerine getiriimelidir
*  Ortam sicakhgi gok yuksek
« Invertdr calisirken fan dénmelidir
«  FS FXve GXigin ek:
e 10949 = 1: Dogrultucu asiri 1Isinmasi
e r0949 = 2: Ortam asiri Isinmasi
*  r0949 = 3: EBOX asiri 1sinmasi
F00005 Invertér 12T
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: « Invertér agir yikli
e YUk cevrimi gok zahmetli.
*  Motor giict (p0307) invertdr gug kapasitesini asar (r0206).
Coziimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
* Yuk gevrimi belirlenen sinirlar iginde olmalidir.
»  Motor gucii (p0307) invertér glict ile uyumlu olmalidir (r0206)
F00006 Cip sicakhigi artisi kritik seviyeleri asiyor.
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: »  Baslangicta yiik gok yiksek
* Yik adimi gok ylksek
*  Hizlanma rampasi hizi ¢ok yiksek
Cozimii: Asagidaki hususlar kontrol edin:
* Yik veya ylk adimi ¢cok ylksek?
* Hizlanma rampasi zamanini artir (P1120).
*  Motor glict (p0307) invertor gict ile uyumlu olmalidir (r0206)
+ F00006'y1 engellemek icin P0290 = 0 veya 2 ayarini kullan.
F00011 Motor Asiri Isinmasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Motor fazla yikleniyor
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
* Yuk veya ylik adimi ¢ok yliksek?
*  Motor nominal asiri isinmalari (p0626 - p0628) dogru olmalidir
*  Motor sicakhgi uyari seviyesi (p0604) uyumlu olmalidir
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F00012 Invertér sic. sinyal kaybi
Tepki: OFF 1 (OFF 2)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: invertér sicaklig (sogutma blogu) sensériiniin kablo arizasi.
Cozimi:
F00015 Motor sicaklik sinyali kaybi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Motor sicaklik sensériiniin acgik veya kisa devresi. Sinyal kaybi tespit edilirse sicaklik izleme motor
termal modelli
izlemeye gecer.
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
* motor sicaklik senséruniin kontrol birimiyle olan baglantisi
*  p0601 ayari
Not: CU harici olarak DC 24 V ile beslenirse ama gii¢ modull igin uygun besleme gerilimi yoksa motor
sicakligi sinyalinin
kaybi tespit edilmez.
F00020 Sebeke Faz Kayip
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: Ug giris fazindan biri eksikse ve darbeler etkin ve siriicti yiklenirse ariza ortaya cikar.
Cozimii: Sebeke fazlarinin giris kablolarini kontrol edin
F00021 Toprak arizalari
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Faz akimlarinin toplami nominal invertér akiminin %5’inden fazlaysa ariza ortaya ¢ikar.
Cozimii:
Not: Cergeve boyutlar D ila F: bu ariza sadece 3 akim senséri olan invertdrlerde goralr.
F00022 Gii¢ yigini HW arizasi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Bu donanim arizasi asagidaki durumlar yiiziinden ortaya ¢ikar:
» DC-bara asiri akimi = IGBT kisa devresi
* Pervanenin kisa devresi
Cozimii: Servis Departmaniyla irtibata gegin.
invertér giic modiiliini degistir
F00023 Cikis faz arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: Bir ¢ikis fazinin baglantisi kesilir.
Cozimii: Motor baglantisini kontrol edin..
F00025 F3E DC-baraSapma
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: DC barasi ustlindeki biyiik sapmalar.
Cozimi: Servis Departmaniyla irtibata gegin.
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F00026 Gegit Siirtictisiiniin Kaynagi Etkin Degil
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Gegit sUrticisu etkin degil. Guvenlik durumu makinesinin senkronizasyon hatasi yuzinden ortaya
cikabilir.
Coziimu: Servis Departmaniyla irtibata gegin.
F00027 W fazda asiri akim
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Bu donanim arizasi asagidaki durumlar ylziinden ortaya gikar:
* W fazda asir akim baslatma
* Toprak Arizasi
Goziimii: invertér ve Motor kablolarini kontrol et
F00028 Yeniden liretim sirasinda asilan gli¢ siniri
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Motor etkin bir ylk tarafindan strilirse ortaya gikar ve motorun ¢ok fazla yeniden tretim yapmasina
sebep olur.
Yavaglama rampasinda ¢ok yiksek yUk eylemsizliklerinde ortaya ¢ikabilir.
Cozimii: «  Etkin yUkten yeniden Uretimi azalt
* Yavaglama rampasi hizini azalt
* p1253'teki Imaks yeniden tretim sinirini artir
Not: Ariza sadece V/f kontroll ile ortaya gikar.
F00029 EM fren asir akimi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep:
Cozimii:
F00030 Fan arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Fan artik galigmiyor.
Cozimii: Yeni bir fan gerekli.
F00035 n sonrasi otomatik yeniden baglatma
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 boélimine bakin
Sebep: Otomatik yeniden baslatma girisimleri p1211 degerini asar.
Coziimii:
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F00041 Motor Veri Tanimlama Arizasi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Motor veri tanimlama basarisiz.
* 10949 = 0: Yuk eksik
e 10949 = 1: Tanimlama sirasinda ulasilan akim sinir seviyesi.
* r0949 = 2: Tanimlanan stator direnci %0.1’den az veya %100’den ¢ok.
* r0949 = 3: Tanimlanan rotor direnci %0.1’den az veya %100’den ¢ok.
* 10949 = 4: Tanimlanan stator reaktansi %50'den az ve %500'den ¢ok.
* 10949 = 5: Tanimlanan ana reaktans %50’den az ve %500’den ¢ok.
e 10949 = 6: Tanimlanan rotor zaman sabiti 10ms’den az veya 5s’den ¢ok
* 10949 = 7: Tanimlanan toplam sizinti reaktansi %50’den az ve %500’den gok.
*  r0949 = 20: Tanimlanan gerilimli IGBT 0.5 V'den az veya 10 V'den gok
* 10949 = 30: Gerilim sinirinda akim kontroléri
e 10949 = 40: Tanimlanan veri dizisinin tutarsizligi, en az bir tanimlama basarisiz
e 10949 = 41: P0320 hesaplanan miknatislanma akiminin yazilmasi basarisiz
* 10949 = 42: Tanimlanan stator direncinin yazilmasi basarisiz
e 10949 = 43: Tanimlanan P0354 rotor direncinin yazilmasi basarisiz
e 10949 = 44: Tanimlanan P0622 rotor zaman sabitinin yazilmasi basarisiz
e 10949 = 45: Tanimlanan P0360 karsilikli reaktansin yazilmasi basarisiz
e 10949 = 46: Tanimlanan P0356 stator sizinti reaktansinin yazilmasi basarisiz
e 10949 = 47: Tanimlanan P0358 rotor sizinti reaktansinin yazilmasibasarisiz
*  r0949 = 48: Tanimlanan gerilimli P1825’in yazilmasi basarisiz.
e 10949 = 49: Tanimlanan P1828 6lu zaman dengelemesinin yazilmasi basarisiz
Empedansa bagh yuzde degerleri Zb = Vmot,nom / karekdk(3) / Imot,nom
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
e 10949 = 0: invertdre baglanan motordur.
* 10949 =1 - 49: p0304 - p0311°’de dogru olan motordur.
*  Gerekli motor kablolamasi turiini kontrol edin (yildiz, delta).
F00042 Hiz Kontrol Optimizasyon Arizasi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Motor veri tanimlama basarisiz.
* 10949 = 0: Dengeli hiz igin zaman asimi beklemesi
e r0949 = 1: Tutarsiz okumalar
Cozimii: Motorun dogru sekilde girildiginden emin olun.
Motor veri tanimlamasi yapilmalidir.
F00051 Parametre EEPROM Arizasi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: EEPROM'a erigirken ariza oku veya yaz
Dolu olan EEPROM yiziinden ortaya ¢ikabilir, gok fazla parametre degistirilmis.
Cozimii: » Bazi parametreler dogru sekilde okunamayacagi icin bu hatayi iptal etmek igin Gig Cevrilmelidir.
«  Gug ¢evrimi hatayi ayiklamazsa Fabrika Sifilamasi ve yeni parametreleme.
+ Invertér kontrol birimini degistirir.
+ EEPROM doluysa bazi parametreleri varsayilan degerleri eski durumuna getirir, sonra gui¢ ¢evri-
mine getirilir.
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Not: * 10949 = 1: EEPROM Dolu
e 10949 = 1000 + Blok No: Okuma verisi blogu basarisiz
e 10949 = 2000 + Blok No: Okuma verisi blogu zaman asimi
e 10949 = 3000 + Blok No: Okuma verisi blogu CRC basarisiz
e 10949 = 4000 + Blok No: Yazma verisi blogu basarisiz
e 10949 = 5000 + Blok No: Yazma verisi blogu zaman asimi
* 10949 = 6000 + Blok No: Yazma verisi blogu basarisiz
e 10949 = 7000 + Blok No: Yanhs zamanda okuma veri blogu
e 10949 = 8000 + Blok No: Yanlis zamanda yazma veri blogu
* r0949 = 9000 + Blok No: Fabrika Sifirlamasi yeniden baslatma veya gii¢ arizasindan dolayi ¢alis-
madi
F00052 Gii¢ yigini SW arizasi
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: Gug yigini bilgisi veya gegersiz veri igin ariza oku.
Cozimii: + Inverter Giig Modiilii ve invertdr Kontrol Birimi arasindaki baglantiyi kontrol edin
*  Gug gevrimi invertdr Kontrol Birim
+ Invertér Gug Modiliini degistir
+ Invertér Kontrol Birimini degistir
Not: e 10949 = 1: PS kimliginin okunmasi basarisiz
e r0949 = 2: PS kimligi yanhs
*  r0949 = 3: PS surimu okunmasi basarisiz
e r0949 = 4: PS sUrimdi yanlis
* r0949 = 5: Parga 1 baslangici PS veri yanhs
*  r0949 = 6: Sic. sensorinin PS sayisi yanlis
e r0949 = 7: Uygulama PS numarasi yanls
* r0949 = 8: Parga 3 baslangici PS veri yanhs
* r0949 = 9: PS veri dizgisinin okunmasi yanlis
* 10949 = 10: PS CRC basarisiz
e r0949 = 11: PS bos
*  r0949 = 15: Basarisiz PS blok 0 CRC’si
* r0949 = 16: Basarisiz PS blok 1 CRC’si
* r0949 = 17: Basarisiz PS blok 2 CRC’si
e r0949 = 20: PS gegersiz
e r0949 = 30: Dizin boyutu yanhs
* r0949 = 31: Dizin kimligi yanlis
* r0949 = 32: Gegersiz blok
e r0949 = 33: Dosya boyutu yanhs
e r0949 = 34: Veri bolimu boyutu yanlis
*  r0949 = 35: Blok bdlimu boyutu yanlis
e r0949 = 36: RAM boyutu asildi
*  r0949 = 37: Parametre boyutu yanlis
» r0949 = 38: Surlci bashigi yanhis
e 10949 = 39: Gegersiz dosya dosya imleci
+  r0949 = 40: Olgekleme blok siirimi yanls
*  r0949 = 41: Kalibrasyon blok siirimu yanlis
* r0949 = 50: Yanlis seri numarasi bigimi
* r0949 = 51: Yanlis seri numarasi bigimi baslangici
e 10949 = 52: Yanls seri numarasi bigimi sonu
e 10949 = 53: Yanlis seri numarasi bigimi ay
e 10949 = 54: Yanhs seri numarasi bigimi gin
e 10949 = 1000 + adr: PS okuma verisi basarisiz
e 10949 = 2000 + adr: PS yazma verisi basarisiz
* 10949 = 3000 + adr: PS okuma veri yanlis zamani
e 10949 = 4000 + adr: PS yazma veri yanlis zamani
e 10949 = 5000 + adr: PS okuma verisi gecgersiz
* 10949 = 6000 + adr: PS okuma verisi gecgersiz
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F00055 BOP-EEPROM Ariza
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Degisken olmayan parametreyi parametre klonlanirken BOP Ustiinde EEPROM’a kaydederken ariza
oku veya yaz.
Coziimu: « Fabrika Sifirlama ve yeni parametreleme
*  BOP degistir
* 10949 = 5096: Daha buyuk bir EEPROM ile bir BOP kullan
* 10949 = 9160: Daha kuglk bir EEPROM ile bir BOP kullan
Not: * r0949 = 1000 + Blok No: Okuma verisi blogu basarisiz
* r0949 = 3000 + Blok No: Okuma verisi blogu CRC basarisiz
* 10949 = 4000 + Blok No: Yazma verisi blogu basarisiz
* 10949 = 5096: BOP EEPROM cok Kiguk
e 10949 = 6000 + Blok No: Yazma verisi blogu basarisiz
e 10949 = 7000 + Blok No: Yanls zamanda okuma veri blogu
e 10949 = 8000 + Blok No: Yanlis zamanda yazma veri blogu
*  r0949 = 9160: Surtci EEPROM ¢ok Kugik
F00056 BOP takili degil
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Parametre klonlamayi BOP takilmadan baslatmaya calisiyor.
Cozimii: BOP takin ve yeniden deneyin.
F00057 BOP ariza
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: * Bos BOP ile parametre klonlama.
*  Gegersiz BOP ile parametre klonlama.
Cozimii: BOP’a indir veya BOP’u degistir.
F00058 BOP igerikleri uyumsuz
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Baska bir stirtict tirtinde olusturulan parametre klonlamayi baslatmaya ¢alisiyor.
Cozimi: Bu suriict tirinden BOP’a indir.
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F00060 Asic Zaman Asimi
Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Dahili haberlesme ariza:

e 10949 = 0: HW raporlu Baglanti Ariza

e 10949 = 1: SW raporlu Baglanti Ariza

* 10949 = 2: Etkin takastan sonra ayar gercevesi iletmedi

* 10949 = 3: Etkin takastan sonra geri bildirim etkinlestirildi ama mesaj alinmadi

e 10949 = 5: ps verisi okumak i¢in gli¢ agikken PS asic ile haberlesme yok

* 10949 = 6: PS verisinin okunmasi i¢in geri bildirim devre disi birakiimaz

e 10949 = 7: PS indirme sirasinda mesaj geri bildirimi devre disi birakmak iletmedi
Cozimii: inverter Giig Modidilii ve invertér Kontrol Birimi arasindaki baglantiyi kontrol edin

Belirli araliklarla ariza gérunar:

*  EMC sorunlari yuziinden haberlesme arizasi

*  EMC'yi kontrol edin - ve gerekirse - iyilestirin

*  EMC filtresi kullanin

Sebeke gerilimi uygulandiginda ve bir ON komutu verildiginde aninda ariza gérinur.

* Ariza devam ederse invertoru degistirin.

»  Servis Departmaniyla irtibata gegin.

F00061 Par Cl. MMC-PS takili oimayan Ariza
Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bélimine bakin

Sebep: MMC-PS Klonlama Basarisiz.

*  r0949 = 0: Baglanmamis MMC-PS veya yanlis MMC-PS tiirii veya otomatik klonlamayi baslat-
mada basarisiz MMC

*  r0949 = 1: MMC-PS, MMC’ye yazamaz

* 10949 = 2: MMC-PS dosyasi uygun degil

* 10949 = 3: MMC-PS dosyayi okuyamaz

* 10949 = 4: Klon Dosyasinda MMC-PS sorunlari (6rnedin CRC)

Cozimii: * 10949 = 0: FAT12 veya FAT16 formati ile MMC veya dogru MMC-PS tiriini kullanin veya bir

MMC-PS sirin.

e r0949 = 1: MMC kontrol edin (6rnegin MMC dolu mu) - MMC'yi yeniden FAT16’ya formatlayin

e r0949 = 2: Dogru /JUSER/SINAMICS/DATA dizinine dogru sekilde isimlendirilmis dosyayi koyun.

*  r0949 = 3: Dosyanin erigilebilir olmasini saglayin - Mimkiinse dosyayi yeniden olusturun

*  r0949 = 4: Dosya degistirildi - Dosyayi Yeniden Olusturun

F00062 Par Cl. MMC-PS igerikleri gegersiz

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: Dosya mevcut ama igerikler gegerli degil Kontrol Kelime Bozuklugu.
Coziimii: Yeniden kopyalama yapin ve ¢alismanin tamamlanmasini saglayin.
F00063 Par Cl. MMC-PS igerikleri uyumsuz

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Dosya mevcut ama dogru surtci tird degil.

Coziimii: Uyumlu surtict tirinden klonu saglayin.
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F00064 Baslangi¢ sirasinda otomatik bir klon yapmak icin ¢alisan siiriicii
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Dogru /USER/SINAMICS/DATA dizininde Clone00.bin Dosyasi yok.
Cozimi: Otomatik bir klon gerekirse:
- Dogru Dosyasi olan MMC ekleyin ve gl¢ ¢evrimi yapin.
Otomatik bir klon gerekmezse:
- Gerekli degilse MMC'yi giderin ve glg¢ ¢evrimi yapin.
- P8458 = 0 olarak sifirlayin ve gi¢ ¢cevrimi yapin.
Not: Ariza sadece bir gii¢ gevrimiyle temizlenebilir.
F00070 PLC set degeri arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Telegram kapanma zamani sirasinda PLC’den alinan set degeri degeri yok
Cozimii: * p2040 (DP)/ p8840 (PN)deki bolgesel aga 6zgli kapanma zamani degerini kontrol edin ve -
gerekirse - iyilestirin
* Arizayi onayla
* ariza devam ederse invertdr kontrol birimini degistirin
F00071 USS set degeri arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: Telegram kapanma zamani sirasinda USS’den alinan set de@eri degeri yok
Cozimii: Komut kaynagini alirken STARTER SW’deki izleme zamanini kontrol edin ve - gerekirse - iyilestirin.
USS master’i kontrol edin
F00072 USS Set degeri Arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Telegram kapanma zamani sirasinda USS’den alinan set degeri degeri yok
Cozimii: USS master’i kontrol edin
F00073 Kontrol Paneli set degeri arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Telegram kapanma zamani sirasinda Kontrol Panelinden alinan set degeri degeri yok
Cozimi: * p3984°teki degeri kontrol edin ve - gerekirse - iyilestirin
* Anzayi onayla
» ariza devam ederse invertor kontrol birimini degistirin
F00080 Al kayip Girig Sinyali
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 boélimune bakin
Sebep: e Bozuk kablo
«  Sinirlar diginda sinyal
Coziimii:
F00085 Harici ariza
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: Kontrol kelimesi 2, bit 13 araciligiyla komut girisiyle baslatilan harici ariza.”
Coziimi: *  P2106’y1 kontrol edin.
«  Kontrol kelimesi 2 bit 13’4 komut kaynagi olarak devre disi birakin.
« Disable Ariza tetikleyicisi i¢in terminal girigini devre disi birakin.
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F00090 Enkoder geri bildirim kaybi

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Enkoder kaybindan sinyal (r0940 ariza degerini kontrol edin):

e 10949 = 0: Enkoder sinyali kayip.

* 10949 = 1: Ani hiz degisikliginden dolayi enkoder kaybi tespit edildi (yani

tek tarama > P0492’de deger icindeki enkoderde tespit edilen hiz degisikligi).

e 10949 = 2: Duslk hizda galisirken enkoder sinyal kaybi.

*  r0949 = 5: Enkoder p0400’da yapilandiriimadi ama sensorlt kontrol icin gerekli (p1300 = 21 veya
23).

e 10949 = 6: Enkoder bulunmadi ama p0400’da yapilandirildi.

* 10949 = 7: Motor devriimesinden dolay! enkoder kaybi tespit edildi.

Coziimi: Invertorii durdurun.

e 10949 = 2: p0494 degerini artirin veya p1120 ve p1121 degerini azaltin.

e 10949 = 5: p0400 araciligiyla enkoder turtnd segin.

*  r0949 = 5: SLVC modunu segin (p1300 = 20 veya 22).

e r0949 = 7: SLVC modunu segin (p1300 = 20 veya 22).

» Enkoder ve invertdr arasindaki baglantilari kontrol edin.

»  Enkoderin arizali olup olmadidini kontrol edin (p1300 = 0 segin, sabit hizda ¢alistirin, r0061°deki
enkoder geri bildirimi kontrol edin)

*  p0492'deki enkoder kayip esigini artirin.

F00100 Zamanlayici Sifirlama
Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bélimine bakin

Sebep: Yazilim hatasi

Cozimii: Servis Departmaniyla irtibata gegin.

invertér kontrol birimini degistirir.

F00101(N) Yi1gin Tagmasi

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: Yazilim hatasi veya islemci arizasi.
Cozimii: Servis Departmaniyla irtibata gegin.

invertér kontrol birimini degistirir

F00221 PID Geri bildirimi min. Deger altinda
Tepki: OFF 2 (OFF 3)

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: PID Geri bildirimi Min. deger p2268 altinda.
Cozimii: *  p2268 degerini degistirin.

»  Geri bildirim kazancini ayarlayin.

F00222 PID Geri bildirim maks. Deger listiinde
Tepki: OFF 2 (OFF 3)

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: PID Geri bildirim Maks. p2267 deger Ustiinde.
Coziimii: *  p2267 degerini degistirin.

»  Geri bildirim kazancini ayarlayin.
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F00350 Arnizal siiriicii i¢in yapilandirma vektori

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Baslangi¢ sirasinda siriict yapilandirma vektérunin (SZL vektér) dogru bir sekilde programlanip
programlanmadigini
ve hw’nin programlanan vektdrle uyumlu olup olmadigini kontrol eder. Degilse sirtcl baglatir.
e 10949 = 1: Dahili Ariza - HW Yapilandirma Vektér mevcut degil.

e 10949 = 2: Dahili Ariza - SW Yapilandirma Vektér mevcut degil.
» r0949 = 11: Dahili Ariza - CU Kodu desteklenmez.

*  r0949 = 12: Dahili Ariza - SW Vektéri mimkin degil.

e 10949 = 13: Yanhs gu¢ modull takiimis.

*  r0949 > 1000: Dahili ariza - yanhs |0 Karti takilmis.

Coziimi: Dahili Arizalar diizeltilemez.
r0949 = 13 - Dogru gii¢ modulundn takildigindan emin olun.

Not: Arizanin onaylanmasi igin gu¢ ¢cevrimi gereklidir.

F00395 Kabul Testi / Onay beklemede

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bélumiine bakin

Sebep: Bu ariza Gig Modulu (PM) / Kontrol Birimi (CU) Takas veya Baslangi¢ Klonu sonrasinda ortaya ¢ikar.
Arizaya EEPROM’dan
okunan bir ariza da sebep olabilir, daha fazla bilgi igcin FO051’e bakin.

Bir CU takas veya bir baslangi¢ klonu sonrasi parametre dizisi degismis olabilir ve uygulamaya

uygun olmayabilir.

Bu parametre dizisi suriict bir motoru baslatmadan énce kontrol edilmelidir.

* 10949 = 3/4: PM/CU takasi

* r0949 = 5: Baslangi¢ Klonu, MMC araciligiyla yapildi

* r0949 = 10: Son gug¢ veriimesinden énce bir takas veya baslangi¢ klonu yuziinden kabul testi
beklemedeydi.

Cozimi: Mevcut parametre dizisi arizanin temizlenmesiyle kontrol edilmelidir ve onaylanmalidir.
Guvenlik Birimleriyle bir Kabul Testi yapiimalidir. isletim Talimatlarinin pargasi olan Kabul Kitigu
adimlarini izleyin.

F00400(N) PROFIBUS: DS101/DB101 (kontrol paneli) arizasi

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: Zaman agimi, tetikleme arizasi,...

Cozimii: C2 baglantisini yeniden baslatin.

F00401 (N) Yanhs telegram p0922’de yapilandirildi.

Tepki: OFF 2

Onay: 3.1 boélimine bakin

Sebep: Kontrolérde ve cihazda farkl yapilandirma.

Coziimii: * 10949 = 0: p0922 ve/veya PROFINET kontrol6r yapilandirmasini kontrol edin.

F00452 Kayis Arizasi

Tepki: OFF 2 (OFF 3)

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Motordaki yuk kosullari kayis arizasini veya mekanik arizayi gosteriyor.

* 10949 = 0: disiik moment/hiz baslat
» r0949 = 1: ylksek moment/hiz baglat
Coziimi: Asagidaki hususlari kontrol edin:
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e Surtcl treninde kopma, tutukluk veya engel yok. Gerekirse yaglama yapin.

e Harici hiz senséri kullanirsaniz dogru fonksiyon igin asagidaki parametreleri kontrol edin:
*  p2192 (izin verilen sapma igin gecikme zamani)

*  Moment zarfi kullaniliyorsa parametreleri kontrol edin:
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F00453 Motor Devrilme
Tepki: OFF 2
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: e SLVC veya VC’de (p1300 20’den buyk) ve Veri gikisi ¢ok hizl
*  SLVC veya VC’de (p1300 20’den buyiik) ve OFF2 ve RUN Ddénerken kalkis etkin olmadan bir
dénen motora uygulanir
* SLVC'de (p1300 = 20 veya 21) ve ¢ok diistuk frekansta yuk ¢ok fazla
* SLVC veya VC’de (p1300 20’den biytk) ve motor bagl degil veya motor invertor icin gok kuigiik
» VC’de motor kablo faz sirasi (U-V-W) ve enkoder kablolamasi yanlis olabilir.
* Hiz kontroldr ayarlari uygulamaya optimize edilmez. Bu ylzden dengesizlikler olugabilir.
Cozimii: *  p1120°deki veri ¢cikis hizini azaltin
» Donerken kalkisini etkinlestirin (p1200, 1’ esittir)
*  p1611°de itmeyi artirin
* Motoru baglayin veya bu invertér igin daha buylik motor kullanin veya V/f modunu kullanin
(p1300 < 20).
» Kablolamayi gereken sekilde motora ve / veya enkodere baglayin. V/f kontrol modunda dénus
yénlnu dogrulayin ve r0061 ve r0021 parametrelerini karsilastirin.
* Hiz kontrolér ayarlarini optimize edin (kazang ve butinleme zamant).
A00501 Akim Sinin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: *  Motor gt invertdr glciine karsilik gelmez
*  Motor kutuplari gok uzun
* Toprak arizalari
Coziimi: Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Motor giict (p0307) invertdr guciine karsilik gelmelidir (r0206)
» Kablo uzunlugu sinirlari agilmamaldir.
*  Motor kablosu ve motorun kisa devresi veya toprak arizasi olmamalidir.
*  Motor parametreleri kullanilan motor ile uyumlu olmahdir.
«  Stator direnci degeri (p0350) dogru olmalidir.
*  Motor engellenmemelidir veya asir yiklenmemelidir.
* Hizlanma rampasi zamanini artir (P1120).
+ Baslatma itme seviyesini azalt (p1312).
A00502 Asiri gerilim siniri
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep:
Cozimii: Bu uyari strekli gosterilirse strtci giris gerilimini kontrol edin.
A00503 Gerilim Alti Sinir
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: * Ana besleme basarisiz.
* Ana besleme ve bunu sonucunda belirlenen sinirinin altinda DC-bara gerilimi (r0026).
Cozimii: Ana besleme gerilimini kontrol edin.
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A00504 Invertér Asiri iIsinmasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Invertér sogutma blogu sicakliginin uyari seviyesi, gip baglanti sicakliginin uyari seviyesi veya gip
baglantisinin
sicakliginda izin verilen degisim asilarak darbe frekansinin azalmasina ve/veya ¢ikis frekansinin
azalmasina sebep oluyor
(P0290’daki dlculebilirlige bagl olarak).
Cozimi: Not:
r0037 = 0: Sogutma blogu sicaklidi
r0037 = 1: Cip baglanti sicakligi (sogutma blogu dahil)
FS FX ve GXigin ek:
r0037 = 2: Dogrultucu asiri iIsinmasi
r0037 = 3: Ortam asiri Isinmasi
r0037 = 4: EBOX asiri isinmasi
Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Ortam sicakhgi belirlenen sinirlar icinde olmalidir.
* Yuk kosullari ve yuk adimlari uygun olmalidir
»  Surucl galigirken fan dénmelidir
A00505 Invertoér 12T
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Uyari seviyesi asildi, ayarlanmigsa akim azaltilir (P0610 = 1)
Cozimi: Yuk gevriminin belirlenen sinirlar icinde olup olmadigini kontrol edin.
A00506 IGBT baglanti sicakligi artisi uyarisi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Asiri yuk uyarisi. Sogutma blogu ve IGBT baglanti sicakhgr arasindaki fark uyari sinirlarini asiyor.
Cozimii: Yik adimlarinin ve darbe yuklerinin belirlenen sinirlar iginde olup olmadigini kontrol edin.
A00507 Invertor sic. sinyal kaybi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: invertér sicaklik sinyali kaybi.
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
« motor sicaklik sensériiniin kontrol birimiyle olan baglantisi
* p0601 ayari
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A00511 Motor Asiri Isinma 12T
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: e Motor fazla yukleniyor.
e YUk gevrimleri veya yik adimlari ¢gok yiksek.
Coziimu: Sicakhigin belirlenme seklinden bagimsiz olarak sunlari kontrol edin:
*  P0604 motor sicaklik uyari esigi
*  P0625 motor ortam sicakligi
P0601 = 0 veya 1 ise asagidakileri kontrol edin:
+ [sim plakasi verilerinin dogru olup olmadigini kontrol edin? Degilse hiz devreye alimi gergeklesti-
rin. Hassas esdegder devre verileri motor tanimlanmasi yapilanarak bulunabilir (P1910 = 1).
*  Motor agirhginin (P0344) makul olup olmadigini kontrol edin. Gerekirse degistirin.
*  Motor bir Siemens standart motor degilse P0626, P0627, P0628 araciliiyla standart asiri
sicakliklar degistirilebilir.
P0601 = 2 ise asagidakileri kontrol edin:
* r0035'te gosterilen sicakligin makul olup olmadigini kontrol edin.
*  Sensorin bir KTY84 olup olmadigini kontrol edin (diger sensoérler desteklenmez)
A00522 12C okunan deger zaman asimi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: i2c veri yolu (Mega Master) araciligiyla UCE Degerlerine ve glg¢ yigini sicakliklarina gevrimsel erisim
etkileniyor
CGoziimii:
A00523 Cikis arizasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Bir ¢ikis fazinin baglantisi kesilir.
Cozimii: Motor baglantisini kontrol edin.
A00525 F3E Dc bara Sapma
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: Buyik dc bara sapmasi
Buylk dc bara sapmasi tespit edildi
Cozimii:
A00530 Fanlardan biri anizal
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Fan artik calismiyor.
Cozimii: Fani degistirin.
A00535 Frenleme Direnci Asiri Yiikleme
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Frenleme enerjisi ¢ok blyuk.
Frenleme direnci uygulama igin uygun degil.
Coziimii: Frenleme enerjisini diistrin.
Daha yuksek dereceli bir frenleme direnci kullanin.
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A00541 Motor Veri Tanimlama Etkin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Motor veri tanimlama (P1910) segilmis veya calisiyor.
Cozimi:
A00542 Hiz Kontrol Optimizasyon Etkin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Hiz Kontrol Optimizasyonu (P1960) segilir veya galisiyor.
Goziimii:
A00544 Hiz sapmasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: Gergek hiz maksimum hizi asti (durum bit r2197.12) veya hiz sapmasi belirlenenden daha buyik
(durum bit 2197.7).
Goziimii: Motor veya yeniden uretim yuki cok fazla.
A00564 Calisma Sirasinda MMC Prize Takili
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Calisma sirasinda MMC-PS Prize Takili ve baslangigta higbiri yoktu. Bu ylizden Baslangigta Otoma-
tik
Klonlamadan alinan sonraki gli¢ ¢evrimindeki akim veri dizisinin olasi bozuklugu.
Coziimii: MMC-PSyi suriictiden kaldirin.
A00590 Enkoder geri bildirim kaybi uyarisi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: * Enkoder sinyali kayip.
+ Invertér, sensérsiiz vektor kontroliine gegti.
Cozimii: invertérii durdurduktan sonra
*  Hiz enkoderini kontrol edin, bir enkoder kullaniimiyorsa P0400’u 0 olarak ayarlayin ve sensérsiiz
kapali devre vektér kontrol modunu segin (P1300 = 20 veya 22).
«  Enkoder baglantilarini kontrol edin
»  Enkoderin dogru sekilde caligip galismadigini kontrol edin (P1300 = 0 olarak ayarlayin ve suri-
cliyl sabit hizda galistirin ve r0061°deki enkoder sinyalini kontrol edin.
* P0492’de izin verilen hiz sapmasini artirin.
A00600 RTOS Asin Galisma Uyarisi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Dahili zaman dilimi asin ¢alismasi
Coziimii: Servis Departmaniyla irtibata gegin.
A00700 Bolgesel ag: Parametre veya yapilandirma hatasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: yanlis parametre ve/veya yapilandirma telegrami.
Coziimi: parametre ve/veya yapilandirma telegramini kontrol edin.
PROFInet: kullanilan GSDML'yi kontrol edin.
A00701 Bolgesel ag: CiftKelime hatasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
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Sebep: cift kelime referans tablosunda hata.

Coziimii: gli¢ cevrimi.

A00702 Bolgesel ag: veri yolu/ag tespiti yok
Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélumine bakin

Sebep: baglanti hatasi, veri yolu baslangici yok (master yok), net veri yolu sinyali yok, ...
Goziimii: kablolari ve veri yolu/ag donanimini kontrol edin.
A00703 Bolgesel ag: referans degeri yok

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélumine bakin

Sebep: alinan kontrol kelimesi 1 yok veya bos.

CGoziimii: veri yolu iletimini kontrol et.

A00704 PROFIBUS: baglantilarin gevsekligi
Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélumine bakin

Sebep: kayip abone bilgileri.

Cozimi: surekli hata tespiti etkinlestirilirse gegicidir.

A00705 Bolgesel ag: zaman asimi gergek deger
Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélimine bakin

Sebep: CUP’dan alinan gergek veri yok.

Cozimi: surekli hata tespiti etkinlestirilirse gegicidir.

A00706 Bolgesel ag: 6nemli SW hatasi

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: 6rnegdin donanim kontrold, haberlesme, V1SL yigini, ...
Cozimii: surekli gu¢ cevrimiyse donanim yazilimini yeniden yukleyin.
A00707 PROFIBUS: baslangigta yanlis PB adres
Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: yanlis DIP anahtari veya PROFIBUS adresi parametre ayari.
Cozimii: DIP anahtarini ve/veya P0918'’i kontrol edin.

A00708 --- kullaniimaz ---

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep:

Cozimii:

A00709 --- kullaniimaz ---

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep:

Coziimi:

A00710 CB haberlesme hatasi

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: CB (haberlesme karti) haberlesmei kaybedilir.
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Coziimii: CB donanimini kontrol edin.
A00711 CB haberlesme hatasi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: CB (haberlesme karti) bir yapilandirma hatasi rapor eder.
Coziimi: CB parametrelerini kontrol edin.
A00910 Vdc-maks kontrolor devre disi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Gorulur
* ana besleme gerilimi (P0210) surekli gok yiksekse.
*  Motor etkin bir ylk tarafindan sirlirse ortaya gikar ve motorun yeniden tretim moduna girmesi-
ne sebep olur.
* Yavasglama rampasinda ¢ok yiksek yUk eylemsizliklerinde ortaya cikar.
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Giris gerilimi aralik iginde olmalidir.
* YUk uyumlu olmalidir.
»  Belirli durumlarda frenleme direnci uygulayin.
A00911 Vdc-maks kontrolérii etkin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimine bakin
Sebep: Vdc maks kontrolori etkin; bu ylizden yavaslama rampasi zamanlari DC bara gerilimini sinirlar icinde
tutmak igin
(r0026) otomatik olarak artirilir (P2172).
Cozimii: Asagidaki hususlar kontrol edin:
* Besleme gerilimi motor plakasinda gosterilen sinirlar iginde olmalidir.
* Yavaslama rampasi zamani (P1121) yukin eylemsizligi ile uyumlu olmalidir.
Not: Daha yuksek eylemsizlik daha uzun veri ¢ikis zamani gerektirir; aksi durumda frenleme direnci uygu-
layin.
A00912 Vdc-min kontrolérii etkin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: DC-bara gerilimi (r0026) minimum seviyenin altina diserse Vdc min kontrol6r etkinlestirilir (P2172).
Motorun kinetik enerjisi DC-bara gerilimini tamponlamak icin kullanilarak suriciiniin yavaslamasina
sebep olur! Bu ytzden kisa
sebeke arizalari kesinlikle disuk gerilim durumuna sebep olmaz.
Coziimii:
A00921 Diizgiin bir sekilde ayarlanmayan AO parametreleri
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: AO parametreleri (P0777 ve P0779) mantik disi sonuglar Uretecegdi icin ayni degeri almamalidir.
Coziimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
e Ayni ¢ikis icin parametre ayarlari
* Ayni giris icin parametre ayarlari
* Cikis icin parametre ayarlari AO turine karsilik gelmez
P0O777 ve PO779'u farkh degerlere getirin.
A00922 Invertére uygulanan yiik yok
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: invertére yiik uygulanmaz.
Sonug olarak bazi fonksiyonlar normal ylk kosullarinda oldudu gibi ¢alismayabilir.
Coziimu: Motorun invertére baglanip baglanmadigini kontrol edin.
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A00923 Hem JOG Sol ve Hem de JOG Sag isteniyor
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélimiine bakin
Sebep: Hem JOG sag hem de JOG sol (P1055/P1056) istenildi. Bu istek RFG ¢ikis frekansini mevcut dege-
rinde
dondurur.
Coziimii: JOG sag ve sola ayni anda basmayin.
A00936 PID Otomatik Ayar Etkin
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: PID Otomatik ayar (P2350) segilir veya galisiyor
Coziimii: PID Otomatik ayar bittiginde uyari gosterilir.
A00952 Kayis Arizasi Tespiti
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Motordaki yUk kosullari kayis arizasini veya mekanik arizay gésteriyor.
Cozimii: Asagidaki hususlari kontrol edin:
*  Siruci treninde kopma, tutukluk veya engel yok.
*  Gerekirse yaglama yapin.
Harici hiz senséru kullanirsaniz dogru fonksiyon igin asagidaki parametreleri kontrol edin:
*  p2192 (izin verilen sapma icin gecikme zamani)
Moment zarfi kullaniliyorsa parametreleri kontrol edin:
*  P2182 (esik frekansi f1)
*  P2183 (esik frekansi f2)
*  P2184 (esik frekansi f3)
* P2185 (Ust moment esigi 1)
* P2186 (alt moment esigi 1)
*  P2187 (Ust moment esigi 2)
* P2188 (alt moment esigi 2)
*  P2189 (Ust moment esigi 3)
*  P2190 (alt moment esigi 3)
*  p2192 (izin verilen sapma icin gecikme zamani)
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F01600 sirlici arizal pasiflestirilimis STO

Tepki: OFF 2 (OFF 3)

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Bir surtict arizasindan dolayi donanim tarafindan pasiflestiriimis bir glivenli moment kapatma (pasif-

lestiriimis STO) baslatildi.

Coziimi: .

r0949 = 33: bir struct 6ncelikle OFF gerektirdikten sonra pasiflestiriimis STO onayi ve sonra
guvenlik arizasini gidermek igin bir onay (ACK)! Fakat ACK ilk olarak verilip sonra OFF komutu
verilirse alarm igleyicisi arizayi temizler ama pasiflestiriimis STO yine de etkindir.

r0949 = 100: STO sinyali i¢in sinyaller P1’de tutarli degildir.

r0949 = 101: SS1 aktivasyonu sirasinda P1’de asilan maksimum frekans. Hesaplanan frekans-
surucu vektdér modundayken (p1300 > 19 ile) SNR izleme veri ¢ikisindan sapar.

r0949 = 104: Zorla dinamizasyon sirasinda P1 iglemcisinin zaman asimi. Donanim hatlari aracili-
giyla tokalagsma basarisiz.

r0949 = 106: Mekanik frende veya P1 yolunun fren geri bildiriminde hata.

r0949 = 107: Gegit strlicistinde veya P1 yolunda geri bildirimde hata. PM Ustiindeki donanim
6lcuim devresi arizali oldugunda veya P1 ve P2 senkron olmadidinda ortaya ¢ikabilir.

r0949 = 108: P1 Usttinde sinyal sigrama. Guvenlik sinyalleri p9650/p9850’de parametre durumu-
na getirilen zamandan daha uzun bir zaman boyunca tutarl degil.

r0949 = 109: P1 Ustiinde donanim tespiti. Donanim turi (glvenlik veya giivenli olmayan modiil)
dogru sekilde taninmiyor.

r0949 = 200: P2 usttunde STO sinyalleri tutarli degil. Hizh periyodik aktivasyonu ve STO devre
digi birakilmasini dnler.

r0949 = 201: Maksimum frekans P2 lstiinde SS1 aktivasyonunda asilir.

r0949 = 202: Maksimum frekans P2 stiinde SLS aktivasyonunda asilir.

r0949 = 204: Zorla dinamizasyon sirasinda P2 iglemcisinin zaman asimi. Donanim hatlari aracili-
giyla tokalagsma basarisiz.

r0949 = 206: Mekanik frende veya P2 yolunun fren geri bildiriminde hata.

r0949 = 207: Gegit striicisinde hata veya P2 Usttinde geri bildirim yolu.

r0949 = 208: P2 uUstuinde sinyal sigrama. Guvenlik sinyalleri p9650/p9850’de parametre durumu-
na getirilen zamandan daha uzun bir zaman boyunca tutarl degil.

r0949 = 209: Donanim tirt P2 Ustiinde dogru sekilde tespit edilemedi.

r0949 = 100 veya 200

p1120/p1121 veri gikisi zamanlarini veya p9691/p9891 giivenlik toleransini artirin,

motor parametrelerini (p0394 - p0311) kontrol edin veya motor tanimlamasini (p1910) yeniden
gahistirin.

Giivenlik sinyallerinin anahtarlama derecesini azaltin veya PLC ¢evrim zamanini dusiran.
r0949 = 101 veya 201

p1120/p1121 veri gikisi zamanlarini veya p9691/p9891 giivenlik toleransini artirin,

motor parametrelerini (p0394 - p0311) kontrol edin veya motor tanimlamasini (p1910) yeniden
calistirin.

r0949 = 102 veya 202

Referans ve gergek frekans arasindaki sapmanin en aza indirgenmesi igin veri ¢ikis zamanlarini
(p1120, p1121)

artirin.

Gozlemci ve kontrolorlerin daha iyi ayarlanmasi igin p9691/p9891 guivenlik toleransini artirin
veya motor tanimlamasini (p1910)

yeniden cgalistirin.

r0949 = 104 veya 204

Arizayi bir kere daha onaylayin

CU gui¢ gevrimi

r0949 = 106 veya 206

Guvenli fren modiili ve mekanik fren ile baglanti

Givenli fren modili icin 24 V gli¢ kaynagini kontrol edin

r0949 = 107 veya 207

CU ve gii¢ modill arasindaki baglantiyi kontrol edin

CU gl gevrimi

r0949 = 108 veya 208

Guvenli dijital giriglerinin gegisinin derecesini azaltin veya p9650/p9850 sigrama gecikme zama-
nini artirin.

r0949 = 109 veya 209

CU gui¢ gevrimi

CU degistirin
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F01601 Sistem baslangi¢ hatasi

Tepki: OFF 2 (OFF 3)

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Sistem baslangi¢ hatasi. Gig Cevrimi veya Etkin Takas sonrasinda baslangi¢ sirasinda hata.
Bu hata kritiktir ve onaylanamaz. Sirlcinin yeniden baslatmasi (etkin takas veya gl¢ ¢evrimi)
gerekli!

Cozimii: .

3-404

r0949 = 0: P1 ustlnde tokalagsma hatasi. P1 tarafindan beklenmeyen yeniden ylkleme veya
baslangi¢ sirasinda senkronizasyon hatasi.

Latfen invertér moduluniin gii¢ gevrimini yeniden yapin veya bir etkin takas uygulayin.

r0949 = 1: P2 Ustlnde tokalasma hatasi. P2 tarafindan arizali bir yeniden yukleme veya
baslangi¢ sirasinda bir senkronizasyon hatasi.

Lutfen invertér moduluniin gu¢ gevrimini yapin veya bir etkin takas uygulayin.

r0949 = 100: P1 tarafindan tespit edilen strim hatasi. Glvenlik siriim numarasi P1 ve P2
Ustlinde ayni degil.

r0949 = 101: P1 Usttinde baslangi¢ semafor yanlis. Bir giic gevrimi uygulanmadan 6nce devreye
alim duizgiin bir sekilde bitirilmezse meydana gelebilir. EEPROM da bir sorun olabilir.

r0949 = 102: P1 Ustiinde semaforlu hata. Surtct kullanici ayarlari yerine varsayilan
parametreleri yukler.

r0949 = 103: P1 Usttinde 6n ve birinci donanim turd tespiti olan hata. Donanim tiri (standart
veya glvenlik modull) tanimlanamadi. Kontrol karti arizali veya EMC’den etkilenir.

r0949 = 104: P2 ile haberlesme icin beklerken P1 Ustliinde zaman agimi hatasi.

r0949 = 105: Donanim degisim fazi sirasinda P1 Ustiinde hata. Islemciler ayni donanim
platformu Ustiinde anlasmadilar.

r0949 = 106: Donanim tespit durumunda P1 Ustiinde zaman asimi hatasi. P2 ile tokalagsma
basarisiz.

r0949 = 107: P1 Ustunde saglama hatasi. Guvenlik parametreleri EEPROM’da tutarli degil.
r0949 = 108: P2’ye parametre transferi sirasinda P1 Ustinde hata. Bir haberlesme hatasi
ylzunden dogru givenlik parametreleri P2 Ustiinde mevcut degil.

r0949 = 109: P1 ve P2 Ustlinde farkl glivenlik saglamalari yiziinden P2’ye parametre transferi
sirasinda P1 Ustiinde zaman asimi hatasi. P2’ye parametre transferi basarisiz.

r0949 = 110: Zorla dinamizasyon ve islemci kendliginden testi sirasinda P1 Ustiinde zaman asimi
hatasi.

r0949 = 111: Baslangigta giivenlik devreye alimini birakirken P1 Ustiinde zaman asimi hatasi.
r0949 = 112: islemci baslangici sirasinda P1 tistiinde saglama hatasi.

r0949 = 200: P2 tarafindan tespit edilen sirim hatasi. Givenlik stirim numarasi (r9770’e bakin)
P1 ve P2 Ustiinde ayni degil.

r0949 = 201: P2 Ustiinde baslangi¢ semafor yanlis. Bir gli¢ gevrimi uygulanmadan 6nce devreye
alim diizgiin bir sekilde bitirilmezse meydana gelebilir. EEPROM da bir sorun olabilir.

r0949 = 202: P2 istiinde semaforlu hata. Sirici kullanici ayarlari yerine varsayilan
parametreleri yikler.

r0949 = 203: On ve birinci donanim tespiti ile P2 Ustiinde hata. Donanim tiirii (standart veya
glvenlik moduili) tanimlanamadi. Kontrol karti arizali veya EMC’den etkilenir.

r0949 = 204: P2 ile haberlesme icin beklerken P1 lstiinde zaman asimi hatasi.

r0949 = 205: Donanim degisim fazi sirasinda P1 Gstiinde hata. islemciler ayni donanim
platformu Ustlinde~ anlagmadi.

r0949 = 206: Donanim tespiti sirasinda P2 Ustiinde zaman asimi hatasi. P1 ile tokalasma
basarisiz.

r0949 = 207: P2 Ustiinde saglama hatasi. P2 Ustlindeki glivenlik parametreleri tutarl degil.
r0949 = 208: P1’den parametre transferi sirasinda P2 Gstiinde hata. Bir haberlesme sorunu
yuziinden P2 ustindeki glivenlik parametreleri.

r0949 = 209: P1’den parametre transferi sirasinda P2 (stiinde zaman asimi hatasi. Muhtemelen
P1 ve P2 stundeki farkli saglamalar ylziinden.

r0949 = 210: Baslangi¢ dinamizasyon fazinda P2 Ustiinde zaman asimi hatasi. Haberlesme
basarisiz.

r0949 = 211: On glvenlik devreye alimi birakilirken P2 Ustiinde zaman asimi hatasi.

r0949 = 212: islemci baslangici sirasinda P2 Ustiinde saglama hatasi.

CU gl¢ gevrimini yapin (F1601 hatasi onaylanamadigi igin).

CU’nun PM’ye dogru sekilde baglanmasini saglayin.

EMC'yi azaltin.
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F01610 EEPROM tutarsiz
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: EEPROM veri tutarsizligi hatasi:
e 10949 = 100: Guvenlik parametreleri P1 Ustindeki EEPROM’a dogru bir sekilde yazilmamistir.
Parametreleri yeniden yiklemeye caligin.
» r0949 = 200: P2 Ustiinde EEPROM veri tutarsizlik hatasi.
* 10949 = 2011: Guvenlik parametreleri EEPROM’a dogru bir sekilde yazilimamistir.
Coziimi: Guvenlik parametrelerini yeniden yukleyin.
F01611 Capraz karsilastirmada hata
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: Islemciler arasinda veri degisim hatasi:
* r0949 = 100: P2 uistiindeki surticl hatasi veya sirali F1600/F1630 arizas! yuzinden P2 guvenli
moment kapatmasini girmistir
*  r0949 = 102: Dinamik saglamalar P1 Ustlinde farkhidir. Capraz karsilastirma arizasi veya islemci
haberlesmesi ile sorun.
* r0949 = 103: Elde edilen frekans her iki islemcide farklidir. Capraz karsilastirma arizasi veya
islemci haberlesmesi ile sorun.
* r0949 = 104: VFM'nin sebep oldugu P1 Ustiinde frekans hatasi.
* 10949 = 105: P1 tarafindan tespit edilen r9620 ve r9820 arasindaki tutarsizlik.
» 10949 = 201: P2 Ustlinde hata ile frekans kontroli.
*  r0949 = 202: Dinamik saglamalar P2 Ustiinde farkhdir. Capraz karsilastirma arizasi veya islemci
haberlesmesi ile sorun.
* 10949 = 205: P2 tarafindan tespit edilen r9620 ve r9820 arasindaki tutarsizlik.
Cozimii: *  EMC'yi azaltin.
e Zorlanmig dinamizasyon uygulayin.
F01612 Donanimda fark tespiti
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Donanim (giivenlik veya givenli olmayan donanim) tanimlanamadi.
* r0949 = 100: P1 Ustunde baslangi¢ sirasinda tanimlama hatasi.
*  r0949 = 101: P1 Ustunde galisma zamani hatasi.
* r0949 = 102: P1 Ustiinde donanim veya yazilim yapilandirma hatasi.
* r0949 = 200: P2 istunde baslangi¢ hatasi.
» 10949 = 201: P2 Ustlinde galisma zamani hatasi.
* r0949 = 202: P2 stinde donanim veya yazilim yapilandirma hatasi.
Cozimii: invertér donanimi arizali veya islemci haberlesmesinde sorun. Giig gevrimi uygulayin.
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F01614 Frekans tutarlilik arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Frekans hesaplama devresinin frekans tespitinde hata (gerilim frekans élgim (VFM) modiili):
e 10949 = 100: P1 ustinde frekans karsilastirmasinda farklilik.
e 10949 = 101: VFM hesaplanan frekans P1 Ustinde ¢ok yiksek.
e 10949 = 102: VFM hesaplanan frekans P1 Ustinde ¢ok alcak.
e 10949 = 103: VFM modulunln hesaplanan frekansi P1 Ustiinde tespit edilmedi.
e 10949 = 104: P1 ustinde ¢evrim zamaninda hata.
e 10949 = 200: P2 ustinde frekans sapmasi.
e 10949 = 201: VFM hesaplanan frekans P2 Ustinde ¢ok yiksek.
e 10949 = 202: VFM hesaplanan frekans P2 Ustinde ¢ok alcak.
e r0949 = 203: Hesaplanan VFM frekansi P2 Ustiinde tespit edilmedi.
e 10949 = 204: P2 ustinde ¢evrim zamaninda hata.
Kuguk veri ¢gikisi zamanlariyla hata ortaya ¢ikabilir. VC veya SLVC modu yapilandiriidiginda (p1300’e
bakln) sebep F0453 arizasininkiyle ayni olabilir.
Coziimi: p1120 ve p1121 veri ¢ikigi zamanlarini artirin.
« Baglatilirken surlicinin akim sinirinda olmamasini saglayin.
*  FO0453 ¢ézumlerine bakin.
¢ Donanim hiz hesaplama devresini kontrol edin.
F01615 Donanim gevresinde hata
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: e 0949 = 100: Kontrol kartinda 3.3 V veya 24 V besleme geriliminde hata.
* r0949 = 101: Kontrol kartinin sicaklidi sinirlari asar.
Cozimii: * 10949 = 100: Besleme gerilimini kontrol edin. EMC'yi azaltin.
* 10949 = 101: Ortam sicakhgini kontrol edin.
F01616 Islemci kendiliginden test arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Kendiliginden test zorlanmis dinamizasyon ile baslatilir ve p9601.1 ve p9801.1 ayari ile etkinlestiril-
melidir
islemci kendiliginden test bir hata buldu:
* 10949 = 100: P1 Ustlinde genel hata.
* r0949 = 101: P1 Gstinde RAM testte hata.
*  r0949 = 102: P1 Ustinde ROM testte hata.
*  r0949 = 103: P1 Ustunde islemci fonksiyonunda hata.
* r0949 = 200: P2 ustunde islemci kendiliginde testte hata.
Cozimii: Kendiliginden testi yeniden calistirin (p9601 ve p9801’de bit 1 ayarlayin ve STO modu girdikten
sonra STO modundan yeniden ayrilin).
F01625 Ardisik no. yanlhs
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: Ardisik sayag P1 ve P2 arasindaki haberlesmenin tutarliligini kontrol eder:
e 10949 = 100: Ardisik izleme sayacinin P1 Ustiinde bir hatasi var.
+  r0949 = 101: islemciler senkron degil.
« 10949 = 102: Islemci haberlesmesi basarisiz.
+  r0949 = 103: islemci haberlesmesi basarisiz veya islemciler senkron degil.
+  r0949 = 200: izleme sayacinin P2 tstiinde bir hatasi var.
Coziimii: » Guvenlik arizasini onayla
. invertér moduliini kontrol edin veya toplanan arizalarda EMC seviyelerini kontrol edin.
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F01630 Giivenli Fren Kontrol arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Fren geri bildirimiyle bir hata tespit edildi.
*  r0949 = 0: Giivenli frenli sorun.
e 10949 = 100: SB-Modulu: kablo arizasi tespit edildi veya dinamizasyon sirasinda dahili fren test-
leri basarisiz oldu.
e 10949 = 200: Dinamizasyon sirasinda dahili fren testleri basarisiz.
Coziimi: *  Fren modulinin kablolamasini kontrol edin.
e Fren modulini degistirin.
F01640 PROFIsafe Siiriicii Arizasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumiine bakin
Sebep: PROFIsafe suricusulyle bir hata tespit edildi.
* r0949 = 102: P1 Ustunde ortaya ¢ikan parametreleme. P9810’da yanlis deger (PROFIsafe adre-
si). Veri yolundan alinan parametreler dogru degil.
*  r0949 = 103: P1 Ustunde ortaya ¢ikan ardisik numara. Mevcut PROFIsafe mesajinin yasam
isareti yanhs.
* r0949 = 104: P1 Ustunde ortaya ¢cikan CRC. PROFIsafe mesaj saglamasi dogru degildi.
» r0949 = 105: P1 Ustunde ortaya ¢ikan zamanlayici. PROFIsafe sirlicisii zaman asimina ugradi.
e 10949 = 106: Ariza glivenlik degerleri P1 Ustlinde etkin.
* r0949 = 107: P1 Ustuinde PROFIsafe varsayilan hatasi. P9810’da yanls deger (PROFIsafe adre-
si).
* r0949 = 202: P2 Ustunde ortaya ¢ikan parametreleme. P9810’da yanlis deger (PROFIsafe adre-
si). Veri yolundan alinan parametreler dogru degil.
*  r0949 = 203: P2 ustunde ortaya ¢ikan ardisik numara. Mevcut PROFIsafe mesajinin yasam
isareti yanhs.
*r0949 = 204: P2 Ustunde ortaya ¢cikan CRC. PROFIsafe mesaj sagjlamasi dogru degildi.
» r0949 = 205: P2 stunde ortaya ¢ikan zamanlayici. PROFIsafe siriicisii zaman asimina ugradi.
*  r0949 = 206: Ariza guvenlik de@erleri P2 tstiinde etkin.
*  r0949 = 207: P2 Ustinde PROFIsafe varsayilan hatasi. P9810’da yanls deger (PROFIsafe adre-
si).
* 10949 = 208: P2 ustiinde PROFIsafe yapilandirma hatasi. Strlici yapilandirmasi veri yolundan
gelen yapilandirmayla uyumiu degil.
Cozimii: * Tum PROFIsafe ayarlarini kontrol edin (daha ylksek seviyeli ariza glivenli kontrol sistemi dahil).
* PROFIsafe arizasini onayla.
F01649 Dahili yazilim hatasi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: e r0949 = 1: P1 parametre erisim fonksiyonlari icin saglama hesaplamasinda arabellek tagmasi.
*  r0949 = 2: P2 parametre erisim fonksiyonlari i¢in saglama hesaplamasinda arabellek tagmasi.
* 10949 = 3: P1 Ustlinde sonsuz guvenlik devresi.
e 10949 = 4: P2 stliinde sonsuz guvenlik devresi.
*  r0949 > 100: Dahili veya beklenmeyen yazilim arizasi.
Sadece Siemens dahili algilamalari igin.
Coziimii: Yardim hattiyla irtibata gegin.
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir 3-407
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F01650 Giivenlik parametrelerinde ariza
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Baslangi¢ veya glvenlik devreye alma/sifirlama sirasinda hata:
e 10949 = 0: Guvenlik devreye alma/sifirlama sirasinda hata.
* 10949 = 1: Guvenlik devreye alma veya glvenlik sifirlama sirasinda saglama hatasi.
e 10949 = 2: Dahili parametre transferi sirasinda hata.
» r0949 = 3: Arabellek transferini sonlandiran hata.
e 10949 = 4: Parametreleri EEPROM’a kaydetme sirasinda ariza.
* 10949 = 5: Guvenlik sifirlamasi sirasinda guivenlik parametre transferinde hata.
e 10949 = 11: Hazir olmayan iglemciler arasinda haberlesme kanal.
e 10949 = 2000: Guvenlik devreye alimi sadece p3900 parametresinin ayarlanmasiyla bitirilebilir.
Cozimii: *  Guvenlik devreye alimini uygulayin.
e p3900 = 11 aracilidiyla birakmaya ¢alisin.
F01655 Islemci sifirlamasinda ariza
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: * 10949 = 100: P1’de givenlik sifirlama zaman asimi.
* 10949 = 200: P2'de givenlik sifirlama zaman asimi.
Goziimii: » Guvenlik sifirlamasini yeniden baslatin (invertér modaluniin etkin takasini uygulayin).
F01659 Parametre degisiminin engellenmesi
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bélumine bakin
Sebep: Bir veya daha fazla giivenlik parametresinin yazim istegi reddedildi:
* r0949 = 0: Givenlik parametrelerinin sonlandirilmasi sirasinda sorun. Suriict eski verileri yeni-
den yukledi.
* r0949 = 1: Guvenlik sifresi dogru ayarlanmadi.
*  r0949 = 3: Tolerans ¢ok kiigik (p9691 < p9690). p9691 toleransini artirin!
*  r0949 = 203: Tolerans ¢ok kiigik (p9891 < p9890). Toleransi artirin!
Coziimi: Arizayi onaylayin ve guvenlik devreye alimini yeniden girin. Mimkin degilse giivenlik devreye alimi-
ni p3900 = 11 durumunda birakin ve surticliyt eski glivenlik ayarlariyla ¢alistirin.
F01660 Yanhs giivenlik saglama
Tepki: OFF 2 (OFF 3)
Onay: 3.1 bolimine bakin
Sebep: * 10949 = 0: Givenlik devreye alimini r9798 != p9799 olarak birakmaya galigin.
» 10949 = 1: Givenlik devreye alimini r9898 != p9899 olarak birakmaya galisin.
* 10949 = 2: Giivenlik devreye alimini r9798 != p9898 olarak birakmaya galigin.
Cozimii: *  p9798 ve p9898’deki saglamalarin ayni olmasini saglayin. Degilse parametrelerin ayni olmasini
saglayin (p96xx = p98xx).
*  p9799 veya p9899'daki saglamayi dogru bir sekilde ayarlayin.
» Saglamalarin ayarlamasi basarili olmazsa giivenlik devreye alimini p3900 = 11 araciligiyla bira-
kin (devreye alimi ipta et).
A01690 Degistirilmis guvenlik parametresi
Tepki: HICBIRI
Onay: 3.1 bolimune bakin
Sebep: Bu uyari, en az bir parametrenin glivenlik devreye aliminda veya givenlik sifilamasinda degistirildi-
gini gosterir.
Coziimii: p3900 = 10 veya p3900 = 11 ayarlamasini yaparak glivenlik devreye alimini sonlandirin veya giiven-
lik sifiramasi tamamlanana kadar bekleyin.
3-408 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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A01691 SLS sinyal tutarsizligi

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimune bakin

Sebep: Guvenlik girig sinyallerinin tutarhgiyla sorun. Surticu frekansi SS1 ayarlarina gére
azaltir.
Sifir frekansina ulasildiginda pasiflestiriimis STO girilir ve strtict arizasi diizenlenir.

Cozimi: Guvenlik giris sinyallerinin tutarlihdini kontrol edin ve bir siirlici arizasindan dolayi ortaya ¢ikan
asagidaki guvenli moment kapatmasini onaylayin.

A01692 SLS hizi asildi

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélimiine bakin

Sebep: a) SLS girilirken ¢ikis frekansi p9690°’dan yiksektir ve bir slrlict arizasi olan pasiflestirilmis STO
baslatmak i¢in
p9692 yapilandirilir.
b) Cikis frekansi p9691 SLS toleransini asar.
Her iki durumda frekans SS1’in ayarlarina gére azaltildiktan sonra pasiflestiriimis STO durumu girilir
ve
bir ariza olusturulur.

Cozimii: ad a) SLS girilmeden 6nce hizi azaltin veya p9692’deki ayari degistirin.
ad b) p9691/p9891°deki toleransi p9690/p9890’la karsilastirarak artirin.
Her iki durumda sifir frekansina ulasildiginda pasiflestiriimis STO girilecektir. Pasiflestiriimis STO’yu
ve surtcl
arizasini onaylayin.

A01696 Anahtar-agma durduruldu

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélimine bakin

Sebep: Sdrtcunun kapatilmasi mumkun degildir ve bu sayede surici HAZIR durumunda kalir (r0002’ye
bakin).

Cozimii: Devre disi gegit siricisiniin veya akim givenlik modunun (STO, SS1, SLS) baslatmayi durdurup
durdurmayacagini kontrol edin. Durdurma bitini
kontrol edin (r0052.6).

A01697 Yanlig giivenlik param. verisi

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélimine bakin

Sebep: Baslangicta semafor sorunu. Son giivenlik parametrelerini yikleyemez. Bunun yerine varsayilan
degerleri ylkler.

Cozimii: Dogru guvenlik verilerini yiklemek igin siriictyl (gli¢ ¢evrimi uygulamasi) yeniden baslatin.

A01698 Giivenlik devreye alimi/sifirlama akt.

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bolimine bakin

Sebep: Guvenlik sifilamasi veya glivenlik devreye alimi mevcut durumda etkin (p0010 = 95 aracihgiyla
segilir).

Cozimii: Devreye alimi p3900 = 10 ile (kabul degistirildi) veya p3900 = 11 (degisiklikleri ayir) bitirin veya gu-
venlik sifirlamasi
tamamlanana kadar bekleyin.

A01699 Gerekli zorlanmig dinamiz.

Tepki: HICBIRI

Onay: 3.1 bélimiine bakin

Sebep: Dinamizasyon zamanlayicisinin (r9660’a bakin) siiresi doldu. Yeni bir dinamizasyon testi gerekir.

Coziimi: STO'’yu segctikten sonra seg¢imi kaldirin (p9601.bit1 ve p9801.bit1 ayarlanmahdir).
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ASCII Tablosu

Asagidaki tabloda secilen ASCII gdstergelerinin ondalik ve onaltilik gésterimleri bulunmaktadir.

Tablo A-1 ASCII-Tablo (pargali)

Gosterim Ondalik Onaltihk Gosterim Dezimal Onaltilik
Leerzeichen 32 20 H 72 48
- 45 2D | 73 49
0 48 30 J 74 4A
1 49 31 K 75 4B
2 50 32 L 76 4C
3 51 33 M 77 4D
4 52 34 N 78 4E
5 53 35 o 79 4F
6 54 36 P 80 50
7 55 37 Q 81 51
8 56 38 R 82 52
9 57 39 S 83 53
A 65 41 T 84 54
B 66 42 u 85 55
C 67 43 \Y 86 56
D 68 44 W 87 57
E 69 45 X 88 58
F 70 46 Y 89 59
G 71 47 z 90 5A
© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir A-411

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



ASCII Tablosu

A-412 © Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi



Kisaltma Listesi

Kisaltma Listesi

Kisaltmalar
A

AC
A/D
ADR
AFM
AG
Al
AK
AO
AOP
ASIC
ASP
ASVM
B
BCC
BCD
BI
BIA
BICO
BO

C

C

CB
CCW
CDS
Cl
CM
CMD
CO
CO/BO
COM
CT
CuU
CUT
CwW

SINAMICS G120 Uriinleriyle kullanilan kisaltmalar:

Anlami

Alternatif akim

Analog dijital konvertoru

Adres

Ek frekans degisimi

Otomasyon birimi

Analog giris

istek tanimlayicisi

Analog cikis

Gelismis operat6r paneli
Uygulamaya 6zgu butlinlesik devre
Analog set degeri

Asimetrik alan vektér modulasyonu

Blok kontrol karakteri
ikili kodlu ondalik kod
Binektor girisi

Berufsgenossenschaftliches Institut fur Arbeitssicherheit

Binektor/konektor
Binektor cikisi

Devreye alma

Haberlesme karti

Saatin ters yoni

Komut veri dizisi

Konektor girisi

Yapilandirma yénetimi

Komut

Konektor ¢ikigl

Konektor ¢ikisi/Binektor cikisi

Ortak (terminal NO’ya veya NC’ye bagl)
Devreye alma, ¢alismaya hazir

Kontrol birimleri

Devreye alma, ¢alistirma, calismaya hazir
Saat yoniinde

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Kisaltma Listesi

D
D/A
DC
DDS
DI
DIP
DO
DP
DS
E
ECD
EEC
EEPROM
ELCB
EMC
EMF
ES

F
1FAQ
FB
FFB
FCC
FCL
FF
FFB
FOC
FREKANS
FSA
FSB
FSC
FSD
FSE
FSF
G
GSD
GSG
GUI ID
H
HIW
HMI
HO
HSW
HTL

B-414

Dijital analog konvertori
Dijital analog konvertdru
Surucu veri dizisi

Dijital giris

DIP anahtari

Dijital ¢ikis

Dagitiimis 1/0

Sardct durumu

Esdeger devre semasi
Avrupa Ekonomi Toplulugu

Elektronik yeniden programlanabilir-sadece okunabilir hafiza

Toprak sizinti devre kesicisi
Elektromanyetik uyumluluk
Elektromanyetik kuvvet

Muhendislik Sistemi

Sik Sorulan Sorular

islev blogu

Serbest Atanabilir Fonksiyon blogu
Dalgalanma akim kontroli
Hizli akim sinirlamasi
Sabit frekans

Serbest fonksiyon blogu
Alan yénlendirmeli kontrol
Frekans

Cerceve boyutu A
Cerceve boyutu B
Cerceve boyutu C
Cerceve boyutu D
Cerceve boyutu E
Cerceve boyutu F

Cihaz veri dosyasi (Gerate Stamm Datei)

Baslangic¢ kilavuzu
Kuresel essiz tanimlayici

Ana gergek deger

insan makine arayiizii

Yuksek Asir YUk (Sabit Moment)
Ana set degeri

Yuksek gerilimli transistér lojik
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110
IBN
IGBT
IND

JOG

KIB

LCD
LED
LGE
LO

LWL

MHB
MLP
MOP

NC
NEMA
HAYIR

OLM
OoLP
OoP
OPI

PID
PKE
PKW
PLC
PM
PM-IF
PNU
PPO
PTC
PWE
PWM
Pxxxx
PzZD

Giris/Cikis

Devreye alma

Yahtimli gegit ¢ift kutuplu transistor
Alt dizin

JOG
Kinetik arabellege alma

Sivi kristal ekran

Isik yayan diyot

Uzunluk

Hafif Asirn Yuk (Degisken Moment)
Fiber Optik iletken

Motor tutma freni
Cok Dilli Paket
Motor tahrikli gerilim 6lger

Normal olarak kapali
Ulusal Elektrik Ureticileri Birligi
Normal olarak agik

Optik Baglanti Modulu
Optik Baglanti Prizi
Operatér Paneli
Kullanim Talimatlar

Oransal, integral, tirev kontroléri
Parametre Kimligi

Parametre kimlik deger alani (Parameterkennung Wert)
Programlanabilir lojik kontrol

Gulg¢ modulu

Gug¢ modulu araylzi

Parametre Numarasi

Parametre slre¢ veri nesnesi
Pozitif sicakhk katsayisi
Parametre degeri

Darbe genisligi modulasyonu
Yazim parametresi

Sureg veri alani (Prozessdaten)

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir
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Kisaltma Listesi

QC

RAM
RCCB
RCD
RFG
RFI
ROM
RPM
PXXXX

SBC
SLvVC
SLS
SOL
S81
STO
STW
STX
SVM

TTL

uss

Vit

vC

VT

WEA

ZSW
ZUSW

B-416

Hizli devreye alma

Rasgele erisim hafizasi
Artik akim devre kesici
Artik akim cihazi

Veri ¢ikisi fonksiyon Ureteci
Radyo frekans girisimi

Salt okunur bellek

Dakika basina devir

analog sinyallerinin salt okunur parametreleri

Gulvenli Kesme Kontroli
Sensorsiiz vektor kontroll
Gavenli Sinirli Hiz

Seri segenek baglantisi
Guvenli durdurma 1
Gulvenli moment kapatma
Kontrol kelimesi

Metin baslangici

Bosluk vektér modulasyonu

Transistor-transistér mantigi
Evrensel seri araylz
Gerilim/frekans

Vektor kontrol

Degisken moment

Otomatik yeniden baslatma

Durum kelimesi
Ek set degeri
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Dizin

Dizin
Numaralar
0010
Fonksiyon semalarinda semboller, 2-317
1100
Genel Bakis, 2-319
1200
Harici ve Dahili Set deg@erinin
Baglantisi, 2-320
2000
Dijital Girisler (D), 2-322
2100
Dijital Cikiglar (DO), 2-323
2200
Analog Girigler (Al), 2-324
2300
Analog Cikis (AO), 2-325
2400
Temel Operatér Paneli (BOP), 2-326
2500
RS232 Ustinde USS, Aliniyor, 2-327
2510
RS232 tistiinde USS, lletiyor, 2-328
2600
RS485 Ustiinde USS, Aliniyor, 2-329
2610
RS485 stiinde USS, lletiyor, 2-330
2700
PROFIBUS, Aliniyor, 2-331
2710
PROFIBUS, iletiyor, 2-332
2720
PROFInet, Aliniyor, 2-333
2730
PROFInet, iletiyor, 2-334
2800
Enkoder degerlendirme, 2-335
3100
Motorize potansiyometre, 2-337
3200
Sabit Frekans (FF) Dogrudan Segim
(P1016 = 1), 2-338
3210

Sabit Frekans (FF) ikili Secim
(P1016 = 2), 2-339

© Siemens AG - 2008 - Her Hakki Saklidir

3300

3310

3400

4100

4110

4115

4120

4130

4140

4150

4160

4170

4180

4600

4800

4810

4820

4830

5000

SINAMICS G120 Kontrol Birimleri CU240E/S, 11/2008 Baskisi

Sabit PID set degeri, Dogrudan Secim
(P2216 = 1), 2-340

Sabit PID set degeri, Ikili Segim
(P2216 = 2), 2-341

PID Motorize potansiyometre (PID-MOP),
2-342

izleme (r2197, bit 00 - 04), 2-344
izleme r2197, bit 05 - 12, 2-345

izleme (r2197, bit 09 - 10) (sadece
PM240), 2-346

izleme (r2198, bit 00 - 03), 2-347
izleme (r2198, bit 04 - 08), 2-348
izleme (r2198, bit 09 - 12), 2-349
Kontrol kelimesi 1 (r0054), 2-350
Kontrol kelimesi 2 (r0055), 2-351
Durum kelimesi 1 (r0052), 2-352
Durum kelimesi 2 (r0053), 2-353
Vdc Kontrolu (maks, min), 2-354

AND-, OR-, XOR- ve NOT- Elemanlari,
2-356

FlipFlop’lar, 2-357
Zamanlayicilar, 2-358

Toplayicilar, Cikaricilar, Carpicilar, Bélucdler,
Karsilastiricilar, 2-359

Set degeri kanali ve Motor kontrolu, 2-361

C-417



Dizin

5100
5150
5200
5300

6100

6200

7000

7010

7200

7210

7500

7510

7700

7710

7800

7900

7910

8000

C-418

PID Kontrolér, 2-362

Titresim Ureteci, 2-363

Ek Frekans Degisiklikleri, 2-364
Veri Cikisi Fonksiyon Ureteci, 2-365

PM240 ile invertérlerin V/f Kontrolline
Genel Bakis, 2-367

PM250/PM260 ile invertorlerin V/f Kontroliine
Genel Bakis, 2-368

Enkoder (SLVC) olmadan Hiz Kontroline
Genel Bakis, 2-370

Enkoder (VC) ile Hiz Kontroliine
Genel Bakisg, 2-371

Enkoder (SLVC) olmadan Moment Kontroliine
Genel Bakis, 2-372

Enkoder (VC) ile Moment Kontroliine
Genel Bakis, 2-373

Enkoder olmadan (SLVC) Hiz
Kontrol6ri, 2-374

Enkoder ile (VC) Hiz Kontrolérd,
2-375

Moment Kontroli ve Moment Sinirlamasi

Enkoder olmadan (SLVC), 2-376

Enkoder ile (VC) Moment Kontroli ve Moment
Sinirlamasi, 2-377
Dalgalanma Set degeri (SLVC ve VC), 2-378

Enkoder olmadan (SLVC) Akim Kontrolor
ve Gézlemci Modeli, 2-379

Enkoder ile (VC) Akim Kontrol6r ve
Gozlemci Modeli, 2-380

Analog ¢ikislar ve ekran degerleri, 2-381

A

Etkin (Parametreler), 1-10
Ayarlanabilir parametre, 1-8
Alarm

Alarm mesajlari, 3-384

Alarm mesajlarinin listesi, 3-385
ASCII-Tablosu, A-411

B

Bit alani (Parametreler), 1-12

C

Degistirilebilir (Parametreler), 1-11
icindekiler

ASCII-Tablosu, A-411

icindekiler genel bakis, igindekiler-5
Kisaltma Listesi, B-413

D
Veri dizisi (Parametreler), 1-11
Veri turt (Parametreler), 1-10
Bagimhlk (Parametreler), 1-12
Agiklama (Parametreler), 1-12
F
Ariza mesajlari
Ariza mesajlarinin listesi, 3-385
Fonksiyon semalari Harici Arayuzler
Analog Girigler (Al), 2-324
Analog Cikis (AO), 2-325
Temel Operatér Paneli (BOP),2326
Dijital Girigler (D), 2-322
Dijital Cikislar (DO), 2-323
Enkoder degerlendirme, 2-335
PROFIBUS, Aliniyor, 2-331
PROFIBUS, lletiyor, 2-332
PROFInet, Aliniyor, 2-333
PROFInet, lletiyor, 2-334
RS232 usttinde USS, Aliniyor, 2-327
RS232 istiinde USS, lletiyor, 2-328
RS485 usttinde USS, Aliniyor, 2-329
RS485 (istiinde USS, letiyor, 2-330
Fonksiyon semalari Serbest Bloklar
Toplayicilar, Cikaricilar, Carpicilar,
Boluctuler,
Karsilastiricilar, 2-359
AND-, OR-, XOR- ve NOT- Elemanlari,
2-356
FlipFlop’lar, 2-357
Zamanlayicilar, 2-358

Fonksiyon semalari Genel

Fonksiyon semalarinda semboller, 2-317
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Dizin

Fonksiyon semalari Dahili Set degeri Kaynagi
Sabit Frekans (FF) Ikili Secim
(P1016 = 2), 2-339
Sabit Frekans (FF) Dogrudan Seg¢im
(P1016 = 1), 2-338
Sabit PID set degeri, Ikili Segim
(P2216 = 2), 2-341
Sabit PID set de@eri, Dogrudan Segim
(P2216 = 1), 2-340
Motorize potansiyometre (MOP), 2-337
PID Motorize potansiyometre (PID-MOP),
2-342
Fonksiyon semalari Genel Bakis
Harici ve Dahili Set deg@erlerin
Baglantisi, 2-320
Genel Bakis, 2-319
Fonksiyon semalari Set degeri Kanal
Ek Frekans Degisiklikleri, 2-364
PID Kontrolér, 2-362
Veri Cikisi Fonksiyon Ureteci, 2-365
Set degeri kanali ve Motor kontrolii, 2-361
Titresim Ureteci, 2-363
Fonksiyon semalari Teknoloji Fonksiyonlari
Kontrol kelimesi 1 (r0054), 2-350
Kontrol kelimesi 2 (r0055), 2-351
izleme (r2197, bit 00 - 04), 2-344
izleme r2197, bit 05 - 12, 2-345
izleme (r2197, bit 09 - 10) (sadece
PM240), 2-346L
izleme (r2198, bit 00 - 03), 2-347
izleme (r2198, bit 04 - 08), 2-348
izleme (r2198, bit 09 - 12), 2-349
Durum kelimesi 1 (r0052), 2-352
Durum kelimesi 2 (r0053), 2-353
Vdc Kontroli (maks, min), 2-354
Fonksiyon semalari V/f Kontrolu
PM240 ile invertorlerin V/f Kontroliine
Genel Bakis, 2-367
PM250/PM260 ile invertérlerin V/f Kontroliine
Genel Bakis, 2-368
1-309
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Fonksiyon semalari Vektér Kontroll

Dizin

Analog cikislar ve ekran degerleri, 2-381
Enkoder ile (VC) Akim Kontrolor ve
Gdézlemci Modeli, 2-380
Enkoder ile (VC) Akim Kontrolor ve
ve Gézlemci Modeli, 2-379
Dalgalanma Set degeri (SLVC ve VC), 2-378
Enkoder (VC) ile Hiz Kontroliine
Genel Bakis, 2-371
Enkoder (SLVC) olmadan Hiz Kontroliine
Genel Bakis, 2-370
Enkoder (VC) ile Moment Kontroliine
Genel Bakis, 2-373
Enkoder (SLVC) olmadan Moment Kontroliine
Genel Bakis, 2-372
Enkoder ile (VC) Hiz Kontroléri,
2-375
Enkoder olmadan (SLVC) Hiz
Kontrol6ru, 2-374
Enkoder ile (VC) Moment Kontroli ve Moment
Goézlemci Modeli, 2-377
Moment Kontroli ve Moment Sinirlamasi
Enkoder olmadan (SLVC), 2-376

Parametreler, 1-8

Dizin (Parametreler), 1-12

L

Baglantil parametreler, 1-8

Liste

Kisaltmalar, B-413

ASCII-Tablosu, A-411

Binektor Giris Parametreler, 1-302
Binektér Cikis Parametreler, 1-305
Komut Veri Dizileri, 1-295

Konektér Giris Parametreleri, 1-304
Konektér Cikis Parametreler, 1 -306
Konektor/Binektor Cikis Parametreleri,
Surticu Veri Dizileri, 1-297

Ariza ve Alarm mesajlari, 3-385
Tum parametreler, 1-13

Hizli devreye alma, 1-310

Kisaltma Listesi, B-413

N
isim

Sayi
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Parametreler, 1-9

Parametreler, 1-8
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Dizin

P pPXxxx, 1-8
Parametreler
Etkin, 1-10 Q
Binektor Giris Parametreleri, 1-302 Hizli Devreye Alma (Parametreler), 1-10
Binektor Cikisi, 1-305
Bit alani, 1-12 R
Degistirilebilir, 1-11 rxxxx, 1-8
Komut Veri Dizileri, 1-295
Konektor Girisi, 1-304 S
Konektor Cikisi, 1-306 Yedi Bélmeli ekran, 1-12
Konektor/Binektér Cikisi, 1-309
Veri dizisi, 1-11 U
Veri turd, 1-10 Birim (Parametreler), 1-11
Bagimhhk, 1-12
Aciklama, 1-12 \'
Sdricu Veri Dizileri, 1-297 Degerler (Parametreler), 1-12
Dizin, 1-8, 1-12 Gorsellestirme parametreleri, 1-8

Baglantili parametreler, 1-8
Tam parametrelerin listesi, 1-13
Uzun isim, 1-9

isim, 1-9

Numara, 1-8

Hizli devreye alma, 1-310
Hizli Devreye Alma, 1-10
Kisa isim, 1-9

Metin, 1-9

Birim, 1-11

Degerler, 1-12
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