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El kitabina giris

Bu boliimun icindekiler

Gegerlilik

Glivenlik talimatlari
Hedef kitle

Terimler ve kisaltmalar
ilgili el kitaplari

Gecgerlilik
Bu el kitabi ACS180 standart kontrol programi 2.13 veya uzeri i¢in gegerlidir.

Kontrol programinin strimunu kontrol etmek icin, bkz. parametre 07.05 Yazilim
sdrima.

Gilivenlik talimatlar

Tdm glvenlik talimatlarini izleyin.

Sirdcuyd kurmadan, devreye almadan ve kullanmadan 6nce suricinin
Donanim el kitabindaki tum glvenlik talimatlarini okuyun.

Parametre degerlerini degistirmeden 6nce, yazilim fonksiyonuna 6zgi uyarilari
okuyun. ilgili parametreler ve ilgili uyarilar Parametreler béliimiinde listelenmistir.
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Hedef kitle

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

Bu kilavuz diinyanin dort bir yanindaki okuyucular igin hazirlanmistir. Hem S| hem
de Ingiliz 6lgt birimleri kullaniimaktadir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma

Aciklama

ACS-AP-x Sirucd ile iletisim igin gelismis kontrol paneli, gelismis operator
tus takimi.
ACS180, Bluetooth arabirimine sahip olan ACS-AP-W tipi ile
ACS-AP-I ve ACS-AP-S tiplerini destekler.

ACS-BP-S Siruci ile haberlesme igin temel kontrol paneli, temel operator
tus takimi.

Al Analog giris; analog giris sinyalleri igin arabirim

AO Analog ¢ikis; analog ¢ikis sinyalleri igin arabirim

AsynM Asenkron motor

BCBL-01 Opsiyonel USB - RJ45 kablosu

Kondansatdr banki Bkz. DC bara kondansatérleri.

Kontrol karti Kontrol programinin galistigi kontrol karti

DC bara Dogrultucu ve invertdr arasindaki DC devresi

DC bara kondansatorleri

Ara devre DC gerilimini dengede tutan enerji depolama

DI

Dijital giris; dijital giris sinyalleri igin arabirim

DO Dijital ¢ikis; dijital ¢ikis sinyalleri igin arabirim

Saricl AC motorlarinin kontroli igin frekans konvertori

EFB Dahili haberlesme

Kasa (tip) RO ve R1 gibi fiziksel kasa boyutunu ifade eder. Suriicide
bulunan tip tanimlama etiketi surticiniin kasasini gosterir;
slriicinin donanim el kitabina bakin.

ID run Motor tanimlama galistirmasi. Tanimlama ¢alistirmasi sirasinda
slirlict, optimum motor kontroli icin motor karakteristiklerini
tanimlar.

Onaltilik Temel birim olarak 16 ardigik say! igeren bir numaralandirma
sistemi kullanarak ikilik sayilari agiklar. Onaltilik sayilar, 0-9
rakamlari ve A-F harfleridir.

IGBT Yahtimh gegit iki kutuplu transistori

Ara devre Bkz. DC bara.

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

G/IC Giris/Cikis

LSW Least significant word

Makro Sirticl kontrol programinda dnceden tanimlanan varsayilan
parametre degerleri. Her bir makro belirli bir uygulama igin
tasarlanmistir. Bkz. Kontrol makrolari bolimu.

NETA-21 Opsiyonel uzaktan izleme araci

Parametre Sirucinun kullanici tarafindan ayarlanabilir galigma talimati

ya da surucu tarafindan 6lgllen veya hesaplanan sinyal

PID kontrol cihazi

Oransal-integral-tiirev kontrol cihazi

PLC

Programlanabilir lojik kontrol cihazi
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PMSM Sabit miknatisli senkron motor

PM Sabit miknatis

RO, R1,... Kasa (tip)

RCD Kagak akim cihazi

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

RFI Radyo frekansi paraziti

RO Réle ¢ikisi; dijital gikis sinyali igin arabirim. Bir réle ile uygulanir.

SIL Guvenlik bitunlik dizeyi. Surtici donanim kilavuzunda bkz.
Glivenli moment kapatma fonksiyonu bolimu.

STO Guvenli moment kapatma. Siriicti donanim kilavuzunda bkz.
Giivenli moment kapatma fonksiyonu bolimu.

ilgili el kitaplari

iigili el kitaplari, 6n kapagin arkasindaki flgili el kitaplari listesi bash@ altinda
listelenmistir.

Siber glivenlik sorumluluk reddi

Bu Uriin bir ag arabirimi araciligiyla baglanmak ve bilgilerle verileri iletmek igin
tasarlanmigtir. Uriin ile Misterinin agi veya bagka bir ag (olmasi durumunda)
arasinda guvenli bir baglanti saglamak ve baglantiyr kurmak ve surekli olarak
korumak tamamen Musterinin sorumlulugundadir. Misteri Griind, agi, sistemi ve
arabirimi her tur glvenlik ihlaline, yetkisiz erisime, midahaleye, zorla girmeye,
sizmaya ve/veya verilerin ya da bilgilerin calinmasina karsi korumak igin tim uygun
onlemleri (bunlarla sinirli olmamak kaydiyla érnegin giivenlik duvarlarinin kurulumu,
kimlik dogrulama 6nlemlerinin uygulanmasi, verilerin sifrelenmesi, viris-onleyici
programlarin kurulumu, vb.) alacak ve surdirecektir. ABB ve baglh kuruluslar bu
guvenlik ihlalleri, yetkisiz erisim, mudahale, zorla girme, sizma ve/veya verilerin ya
da bilgilerin calinmasi ile ilgili hasarlardan ve/veya kayiplardan sorumlu degildir.

Ayrica bkz. bolum Kullanici kilidi, (sayfa 100).
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Kontrol paneli

Bu boliimun icindekiler

Kontrol paneli

Ana sayfa goériiniimii ve Mesaj gériinimui
Secgenekler mendisii

Ana menii

Alt mentiler

Kontrol paneli

Varsayilan olarak, ACS180’de entegre panel bulunur. Gerekirse, gelismis kontrol

p

aneli veya temel panel gibi harici kontrol panelleri kullanilabilir. Ayrintili bilgi igin,

bkz. ACX-AP-x assistant control panel’s user’s manual (3AUA0000085685 [ingilizce])

y

a da ACS-BP-S basic control panel’s user’s manual (3AXD50000032527 [ingilizce])

1. Ekran - varsayilan olarak Ana sayfa gérinimunu gosterir.
2. Ana meni.

3. OK diigmesi - Ana mentyu acar, ayarlari seger ve
kaydeder.

4. Start digmesi - slrticlyu galistirir.

5. Menu gezinme digmeleri - mentlerde hareketi saglar ve

degerleri ayarlar.

Stop diigmesi - siirlicliyl durdurur.

. Back diigmesi - Segenekler agar ve meniide geri gider.

Secenekler mensi.

Durum 15131 - yesil ve kirmizi renkler, durumu ve potansiyel

sorunlari gosterir.

g- Loc 1500rpm
05 U'HQU ®=

© ® N



http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Ana sayfa goriniimi ve Mesaj goriinimiu

Ana sayfa gorinimu temel goriinimddr. Ana sayfa gorinimiinden Ana menuy
ve Segenekler menisini agin.

Ana gt')r[]n[]m
E J 1. Kontrol secimi - lokal ya da uzak
'3"3 B #1501 rF'm 2. Lokal start/stop kontrolii - etkin

‘I 4 9 9 5 0® 3. Dénme yénii - ileri veya geri
. 4. Lokal referans ayari - etkin
rpm =(7) 5. Hiz - hedef
6. Hiz - akim

7. Ana meni - mendi listesi

8. Segenekler mensi - hizli erigsim menisiu

Mesaj gérinuminde hata ve uyari mesajlar1 gosterilir. Etkin hata veya uyari varsa,
panelde dogrudan Mesaj gérunumu goésterilir.

Mesaj gérinimi, Segenekler menlisiinden ya da Teshisler alt menistinden agilabilir.

Mesaj gorinimu: Hata
Hata mesajlari derhal ilgilenmenizi gerektirir.
Loc &4 1500rpm ! 9 g

e 1 0 0 1 Sorunu gidermek igin 342. sayfadaki Hata mesajlari

R 7 tablosunda yer alan kodu kontrol edin.
esetr

Mesaj gérunumda: Uyari

Uyari mesajlari olasi sorunlari gosterir.
Loc € 1500rpm y : g
M Warning: 2009 S ormek icin 334 daki U "
@Warning: 090 orunu gidermek igin . sayfadaki Uyari mesaijlari

. tablosunda yer alan kodu kontrol edin.
N Warning: 2009 y
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Segenekler meniisii ve Ana meniu

Secenekler menusi %3 Ana meni =

1. Acmak igin: Ana sayfa
gérinumunde Back
digmesine basin.

2. Agmak igin: Ana sayfa
goriinimiinde OK
digmesine basin.

Secenekler meniisii

Secgenekler mendsi bir hizli erigsim menUsudar.

oc Rem 1. Kontrol konumu - lokal veya uzak kontrole ayarlayin
®_ﬁ 2. D6nme yonu - ileri veya geri ayarlayin
5@ & 1500rpm | 3. Etkin hatalar - olasi hatalari goriintileyin
: 4 @ 4. Referans hiz - referans hizi ayarlayin
@j“\' N 5. Etkin uyarilar - olasi uyarilari gortintileyin
Ana menii

Ana menu bir kaydirma menusudir. Menu simgeleri belirli gruplari temsil eder.
Gruplarin alt menleri vardir.

Not: Gériinmesini istediginiz Ana menu 6gelerini tanimlayabilirsiniz (bkz.
parametre 49.30).

- U 1. Motor verileri - motor parametreleri
= ®I

la ()
1/0% @ 3. Kontrol makrolari
(o)
B=(5)

2. Motor kontrol - motor ayarlari

4. Teshisler - hatalar, uyarilar, hata giinligu ve baglanti durumu

5. Parametreler - parametreler

Alt meniiler

Ana menii 6gelerinin alt mendleri vardir. Bazi alt menilerde de meniiler ve/veya segenek
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listeleri vardir. Alt menulerin igerigi surlcu tipine baghdir.

Motor Verileri

1=b
@synl‘h‘l Scalar@

l

. Motor tipi - AsynM, PMSM
. Kontrol modu - Skaler, Vektor
. Nominal gl¢

1
2
Grmew 1908 3
4. Nominal akim
@DEI‘EIV ED.DHZ@ 5. Nominal gerilim
6
7
8

. Nominal frekans

<QEDrpm ED.EINrr
@J WO EUS'I' . Nominal moment

0 Hz 9.Fazsirasi-UVW, UWV
W oC 10.Nominal Cosphi
11.Birim seg¢imi - Sl veya ABD birimleri

.Nominal hiz

Motor Verileri: Motor tipi

RS 1. AsynM
@ 2. PMSM

Motor Verileri: Kontrol modu

1. Skaler
Yectar N
® 2. Vektor
Motor Verileri: Faz sirasi
1.UvVw
U g 2.UwWV
Motor Verileri: Birim segimi
1. Sl birimleri

2. ABD birimleri
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Motor Kontroll

1.

@ ) 2 2.
G ss b 50 i'
ax R 5'
1500rpm 3404 :
Mlin 6.
rprm 7.

Start modu - Sabit zaman, Otomatik

Stop modu - Serbest durus, Rampa, DC tutma
Hizlanma suresi

Yavaglama suresi

izin verilen maksimum hiz

izin verilen maksimum akim

izin verilen minimum hiz

Motor Kontrol(:

Start modlari
1. Sabit zaman
2. Otomatik

@

Motor Kontrol(
Op

: Stop modlari

1. Serbest
2. Etkin
3.DC tutma

@

Kontrol makrolari

/0=

1. ABB standart

2. Man/Oto

@Kb 745, Man/Oto @ 3. Manuel/PID
4. Modbus RTU

@Manuel/ Modbus
PID

5. Alternatif
@ 6. Motor potansiyometresi

7.PID

(&)1~ 2r
@PID

1<D2n@
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Teshisler

Qe
@) 1001

@()') 2004

1. Etkin Hata - hata kodunu gosterir

2. Hata Gegmisi - en son hata kodlarinin listesi (6nce en yeniler)
3. Etkin Uyarilar - uyari kodunu gésterir

4. Baglanti Durumu - Haberlesme ve G/C sinyalleri

Parametreler

D=
(Desz
(et

AS

1. Tam parametre listesi - tim parametreleri ve parametre
seviyelerini igeren gruplar menusu

2. Degistirilen parametre listesi
3. Parametre geri ylkleme - fabrika varsayilanlarina resetleme
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Devreye alma, ID run ve
kullanim

Bu boélimiin igindekiler

Stirticliyii devreye alma

Tanimlama ¢alistirmasi (ID run) yapma
Stirtictiyl baslatma ve durdurma
Déntis ybntini degistirme

Hiz veya frekans referansini ayarlama
Stiriicli parametrelerini ayarlama
Teshisleri agma

Birimleri degistirme

Not: SurlcUl, bu boélimde devreye alma, ID run ve diger eylemleri gerceklestirmek
icin entegre panel kullanir. Bu iglevleri, harici bir kontrol paneli veya Drive Composer
bilgisayar yazilimi kullanarak da gergeklestirebilirsiniz.

Surucuyl devreye alma

1.
2.
3.

Sirtclye glg verin.

Birimi seg¢in (uluslararasi veya ABD) ve OK diigmesine basin.
Motor verileri gériniminde, motor tipini segin:

AsynM: Asenkron motor

PMSM: Sabit miknatish motor

Motor kontrol modunu ayarlayin.

Vektor: Hiz referansi. Bu mod, birgok uygulama igin uygundur. Siriicli otomatik
hareketsiz motor tanimlama gercgeklestirir.

Skaler: Frekans referansi
Bu modu asagidaki durumlarda kullanin:
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10.
1.

- Motor sayisinin degisme ihtimali varsa.
- Nominal motor akimi, nominal strtici akiminin %20’sinin altindaysa.
Skaler mod, sabit miknatisli motorlar igin tavsiye edilmez.

Nominal motor degerlerini ayarlayin:
* Nominal gi¢

* Nominal akim

+ Nominal gerilim

* Nominal frekans

*  Nominal hiz

* Nominal moment (istege bagh)

» Nominal cosphi (istege bagli)
Motorun déniis yonini kontrol edin.

Gerekirse, Faz sirasi ayariyla veya motor kablosunun faz sirasiyla motorun
yonuni ayarlayin.

Motor kontrolii gérinimunde, baslatma ve durdurma modunu ayarlayin.

Hizlanma slresini ve yavaslama suresini ayarlayin.

Not: Hizlanma ve yavaslama rampa sireleri, 46.01 Hiz Sigeklendirme/46.02
Frekans dlgeklendirme parametresindeki degere baghdir.

Maksimum ve minimum hizi veya frekansi ayarlayin. Daha fazla bilgi icin bkz.
parametre 30.71 Minimum hiz/30.13 Minimum frekans ve 30.12 Maksimum
hiz/30.14 Maksimum frekans, sayfa 197.

Kontrol makrolari gérinimunde, uygun makroyu segin.

Sirlict parametrelerini uygulamaya goére ayarlayin. Suriclyle birlikte gelismis
kontrol panelini (ACS-AP-x) veya Drive Composer bilgisayar yazilimini
kullanabilirsiniz.

Tanimlama galistirmasi (ID run) yapma

Arka plan bilgisi

Sdricu ilk kez galistirildiginda ve motor parametrelerinde (grup 99 Motor verileri)
herhangi bir degisiklik yapildiginda, Sabit ID run ile otomatik olarak motor ézelliklerini
tahmin eder. Bu, asagdidaki durumlarda gecerlidir:

99.13 ID run talep edildi parametresi segimi Sabit oldugunda ve
99.04 Motor kontrol modu parametresi secimi Vektér oldugunda.
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Birgok uygulamada ayri bir ID run gerceklestirmeye gerek yoktur. Zorlu motor kontrol
baglantilari igin ID run segin. Ornegin:

 sabit miknatisli motor (PMSM) kullanildiginda

+ suricu sifira yakin hiz referanslarinda caligirsa veya

» motor nominal momentinin Gzerinde, gerekli olan genis hiz aralig icinde moment
araliginda calistiginda.

Not: ID run sonrasinda motor parametrelerini degistirirseniz, ID run islemini
tekrarlamaniz gerekir.

Not: Uygulamanizi, skaler motor kontrol modunu kullanarak zaten
parametrelendirdiyseniz ve vektor olarak degistirmeniz gerekirse:
* 99.04 Motor kontrol modu parametresi segimini Vektdr olarak ayarlayin.

» G/G kontrolll surucu igin 22 Hiz referansi secimi, 23 Hiz referansi rampasi, 12
Standart Al, 30 Limitler ve 46 izleme/Sigeklendirme ayarlari gruplarindaki
parametreleri kontrol edin.

» moment kontrollu siricl i¢in, ayrica 26 Moment referans zinciri grubundaki
parametreleri de kontrol edin.

ID run adimlari

2 Uyan! Prosedurl gerceklestirmenin givenli oldugundan emin olun.

Ana mentyi agin.

Parametreler alt menUsunu segin.

Tiim parametreler segimini yapin.

99 Motor verileri segimini yapin ve OK diigmesine basin.

ok b=

99.13 ID run talep edildi segimini yapin, istenen ID modunu segin ve OK
digmesine basin.

Start dugmesine basmadan 6nce AFF6 Motor tanimlama ¢alistirmasi uyari
mesaji gérindr.

Panel LED'i etkin bir uyariyi géstermek igin yesil yanip sénmeye baslar.
6. ID run islemini baslatmak icin Start digmesine basin.

ID run esnasinda higbir kontrol paneli tusuna basmayin. ID run islemini
durdurmaniz gerekirse, Stop digmesine basin.

ID run tamamlandiktan sonra, durum 15181 yanip sénmeyi durdurur.

ID run basarisiz olursa, panelde FF61 ID run hatasi gérindir.
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Siruciliyu baglatma ve durdurma

1. Surlcuyl baglatmak igin Start digmesine basin.
2. Slrtclyl durdurmak igin Stop diigmesine basin.

1. Ana sayfa gorinimunde, Back diigmesine basarak
Segenekler menlsinl agin.

2. Secenekler meniisiinde, donis yoni 6gesine gelin
ve OK diigmesine basin. Ardindan ok digmelerini
kullanarak donis yonu secgimini degistirin.

3. OK dugmesine basarak donus yoninu degistirin.

1. Ana sayfa goériinimiinde, Back diigmesine basarak
Secgenekler menisuni agin.

2. Secenekler menlsunde, hiz veya frekans referansi
6gesine gelin ve OK diigmesine basin.

3. Degeri dizenlemek icin ok digmelerine basin.
4. OK diigmesine basarak yeni degeri onaylayin.
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Suruci parametrelerini ayarlama

Loc (¥ 150Trpm

149950

A
0= <2>

v |

A%
3 ®

(5 ——
SDCU;UDUUUUDDDDE

®

30.12 -15000.00 rpm
30.13 -25000.00 rpm

1. Ana sayfa goriniminde OK diigmesine basarak Ana
menuyl segin.

2. Parametrelere kaydirin ve OK diigmesine basarak alt
menuyu agin.

3. Ok tuglarini kullanarak tim parametre listesini segin
ve OK diigmesine basin veya

4. Ok tuslarini kullanarak Degistirilen parametre listesini
secin ve OK diigmesine basin.

5. Parametreyi secin ve OK diigmesine basarak degeri
ayarlayin.
Parametreler, ilgili gruplarda gdsterilir. Parametre
numarasinin ilk iki rakami parametre grubunu temsil

eder. Ornegin, 30 ile baslayan parametreler Limitler
grubundadir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Parametreler bolimu.

Teshisleri agma

Loc ¥ 150Trpm

1. Ana sayfa gorinimunde OK dugmesine basarak Ana
menuyu segin.

2. Teshislere kaydirin ve OK diigmesine basarak alt
mendyd agin.

3. Ok tusunu kullanarak uyari veya hata segimini yapin
ve OK digmesine basin.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Hata izleme bolimu.
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Birimleri degistirme

Loc (¥ 150 rpm 1. Ana sayfa goriinimiinde OK diugmesine basarak Ana

menuyl segin.
1 499 5 0 2. Motor Verilerine kaydirin ve OK diigmesine basarak alt

menuyd agin.
3. Birim se¢imi 6gesine kaydirin ve OK diigmesine basin.

4. Ok tusunu kullanarak birim grubunu segin; ardindan OK
digmesine basin.
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Kontrol makrolari

icindekiler

* ABB standart makrosu

* Man/Oto makrosu

*  Man/PID makrosu

* Modbus RTU makrosu

» Alternatif makro

* Motor potansiyometresi makrosu

* PID makrosu

Kontrol makrolari, 6zel bir kontrol konfiglirasyonu igin gegerli olan varsayilan

parametre degerleri grubudur. Sirtctniin, kullanim i¢in daha hizl ve kolay
kurulmasini saglar.

Makro, varsayilan olarak ABB standart makrosu olarak ayarlanmistir.

ABB standart makrosu

ABB standart makrosu, G/C kontrolll bir strtict i¢in uygundur. Dijital girigler start/stop
(2 telli), yon ve sabit hiz segimini (3 hiz) kontrol eder.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro se¢imi parametresini
ABB standart degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Bu, ACS180-04 siirticl igin varsayilan makrodur.
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ABB standart makrosu icin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller | Aciklamalar
Dijital G/C baglantilan
Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
— Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
— Stop (0) / Start (1)
— lleri (0) / Geri (1)
- Sabit hiz segimi”/
- Sabit hiz segimi™
1 Dijital giris ortak ucu
—1 Calisiyor
1 Dijital ¢ikis ortak ucu
Dijital ¢ikis besleme gerilimi

1...10 kohm I —— Analog G/G
= 14| AI1/DI5 Hiz referansi (0...10 V)7
P 13 | AGND Analog giris devresi ortak ucu
LA ‘ 15| AI2 Kullaniimaz?

Max. 500 ohm } \ 16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
1 17 [AO Cikig frekansi (0...20 mA)~Y
s 23 | 10V Ref. gerilimi +10 V DC
M1 é) 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Giivenli moment kapatma (STO)
1 | S+
2 | SGND Glivenli moment kapatma islevi.
3 [S1 Fabrikada baglanir. Siirlicii sadece
4 |S2 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar.
Role cikisi
L+—X—{5 |[NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25 | B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ
Sonlandirma




Terminal boyutlari: 0,5 mm?2... 1 mm?

Notlar:
1)

Kontrol makrolari

Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.

Vektor kontrolde: Bkz. parametre grubu 22 Hiz referansi segimi.

Motor verileri gérinimiinden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru

kontrol modunu segin.

29

DI3|Di4 Caligma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 |0 |Al1 tGzerinden frekans ayari Al1 Uzerinden hiz ayari
1 0 |28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 |1 |28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3

2)

Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama

kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.
3) Al1 ve AI2 girisleri ile AO cikisi icin gerilimi veya akimi sirasiyla 12.15, 12.25 ve
13.15 parametreleriyle secin.

Girig sinyalleri

» Analog frekans referansi (Al1)
+ Start/stop secimi (DI1)

* Yon secimi (DI2)

+ Sabit frekans segimi (DI3)

+ Sabit frekans se¢imi (D14)

Cikis sinyalleri

+ Dijital ¢cikis: Calisiyor

* Role ¢ikisi: Hata yok [Hata (-1)]
* Analog cikig AO: Cikis frekansi
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Man/Oto makrosu

Bu makro, iki harici kontrol cihazi arasinda gegis yapmak gerektiginde kullanilabilir.
Her ikisinin de kendi kontrol ve referans sinyalleri vardir. Bir sinyal bu ikisi arasinda
gecis yapmakta kullanilir. Makroyu, Kontrol makrolarr gérinimiinden veya 96.04
Makro secimi parametresini EIl/Oto de@erine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Man/Oto makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller

| Agiklamalar

1...10 kohm

Dijital G/C baglantilar

An

alog G/C

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

Stop/Start (Manuel)

Manuel(1)/Otomatik(0)

Stop/Start (Otomatik)

Hata resetleme

Dijital giris ortak ucu

Calisiyor

Dijital ¢ikis ortak ucu

Dijital ¢cikis besleme gerilimi

} 14| AI1/DI5 Hiz referansi (Manuel) (0...10 V)2
M1 } ; 13| AGND Analog giris devresi ortak ucu
1 —[ 15[ AI2 Hiz referansi (Otomatik) (4...20 mA)?/
Max. 500 ohm L 16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
1 } 17 |AO Cikis frekansi (0...20 mA) 7
M ‘ 23|10V Ref. gerilimi +10 V DC
Rk 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
’—® / ‘ LA ( Giivenli moment kapatma (STO)
N % 1 s+
) SGND Giivenli moment kapatma iglevi.
3 |$1 Fabrikada baglanir. Siiriicii sadece
4 |82 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar.
Role cikigi
L+—@—1{5 [NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |[NO
ElA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ
Sonlandirma
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Terminal boyutlari: 0,5 mm?2... 1 mm?

Notlar:

1)

2)

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

Al1 ve AI2 girigleri ile AO ¢ikigi igin gerilimi veya akimi sirasiyla 12.15, 12.25 ve
13.15 parametreleriyle segin.

Girig sinyalleri

Hiz analog referansi, Manuel (Al1)
Hiz analog referansi, Otomatik (Al2)
Start/Stop segimi, Manuel (DI1)
Manuel(1)/Otomatik(0) segimi (DI2)
Start/Stop secimi, Otomatik (DI3)
Hata resetleme (DI4)

Cikis sinyalleri

Dijital ¢ikis: Calisiyor
Role cikisi: Hata(-1)

Analog cikis AO: Cikis frekansi
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Man/PID makrosu

Bu makro, stirlictyl dahili bir proses PID kontrol cihaziyla kontrol eder. Ayrica, bu
makronun dogrudan hiz/frekans kontrol modu icin ikinci bir kontrol konumu vardir.
Makroyu, Kontrol makrolari gérinimiinden veya 96.04 Makro segimi parametresini
El/Oto degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Man/PID makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller | Aciklamalar
Dijital G/C baglantilari
Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
— Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
— Start/Stop (Manuel)
— Manuel(1)/PID(0)
— Start/Stop (PID)
— Sabit hiz secimi 17
1 Dijital giris ortak ucu
—1 Calisiyor
1 Dijital ¢ikis ortak ucu
Dijital ¢cikis besleme gerilimi
1...10 kohm O AR Analog G/c
= 14 | Al1/DI5 Manuel mod hiz ref. (Al1, 0...10 V)Y
M1 } ; 13 | AGND Analog giris devresi ortak ucu
h 1 —115]AI2 Proses geri bildirimi (4...20 mA)"2):%
Max. 500 ohm (. 16 | AGND Analog gikig devresi ortak ucu
] } 17 | AO Cikis frekansi (0...20 mA)”/
T 23 10V Ref. gerilimi +10 V DC
R 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)
/1] LA ( Giivenli moment kapatma (STO)
\/ = 1 | S+
4 2 |SGND Guivenli moment kapatma iglevi.
3 |S1 Fabrikada baglanir. Siiriicii sadece
4 |S2 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar,
Role cikisi
L+—Xx—15 |NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |[NO
EIA-485 Modbus RTU
25 B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ
Sonlandirma

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

) Manuel: 0...10 V -> frekans referansi.

PID: 4...20 mA -> 0...%100 PID Proses geri bildirimi.

2) Sinyal kaynaginin gii¢ kaynagi haricidir. Imalatginin talimatlarina bakin. Siiriicii

yardimci gerilim gikisi tarafindan beslenen sensérleri kullanmak igin, stiriiciiniin
Donanim kilavuzu'nda Elektrik kurulumu bdlimii iki kablolu ve (i¢ kablolu sensér
bagdlanti érnekleri kismina bakin.

3) Skaler kontrolde (varsayilan): Kontrol makrolari gérunimune veya 28 Frekans

referans zinciri parametre grubuna bakin.
DI4 |Calisma (parametre)

Skaler kontrol (varsayilan)

0 |Al1 lzerinden frekans ayari

1 |28.26 Sabit frekans 1

4) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama

kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

5 A1 ve AI2 girisleri ile AO ¢ikisi icin gerilimi veya akimi sirasiyla 12.15, 12.25 ve

13.15 parametreleriyle secin.
Girig sinyalleri
* Manuel mod hiz analog referansi (Al1)
* Proses geri bildirimi (Al2)
+ Start/Stop sec¢imi, Manuel (DI1)
* Manuel(1)/PID(0) segimi (DI2)
+ Start/Stop segimi, PID (DI3)
» Sabit hiz se¢imi 1 (DI4)
Cikis sinyalleri
« Dijital ¢cikig: Calisiyor
* Role cikisi: Hata(-1)
* Analog cikig AO: Cikis frekansi
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Modbus RTU makrosu

Modbus makrosu, Modbus kontrolll bir strlcl igin uygundur.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro segimi parametresini

Modbus RTU degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Modbus makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller

Aciklamalar

Dijital G/C baglantilar

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu

Start/Stop (Manuel)

lleri/Geri (Manuel)

Manuel(1)/Modbus(0)

Hata resetleme

Dijital giris ortak ucu

Caligiyor

Dijital ¢ikig ortak ucu

Dijital ¢ikis besleme gerilimi

g 1 Analog G/G
10 konm = 14 [AI/DI5 Sabit hiz segimi 17
—d l L 13 | AGND Analog giris devresi ortak ucu
LA } L 15 [ AI2 Hiz referansi (Manuel, 0...10 V)7
Max. 500 ohm } \ 16 | AGND Analog ¢ikig devresi ortak ucu
= } 17 |AO Cikis frekansi (0...20 mA)”
Mot 23|10V Ref. gerilimi +10 V DC
\—f\%ﬂ— 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)
Giivenli moment kapatma (STO)
11 [s+
2 |SGND Givenli moment kapatma islevi.
3 |1 Fabrikada baglanir. Siiriicii sadece
4 |82 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar.
Role cikisi
La—&—|5 [NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ
Sonlandirma|

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

Haberlesme modu jumper’ini Modbus Moduna ayarlayin. EIA-485 Modbus RTU,
harici panel ile birlikte kullanilamaz.

Al ve AI2 girigleri ile AO cikisglar igin, sirasiyla 12.15, 12.25 ve 13.15
parametreleriyle gerilim veya akim segin.

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

Girig sinyalleri

+ Sabit hiz segimi 1 (Al1)

» Hiz referansi, Manuel (Al2)

+ Start/Stop secimi, Manuel (DI1)

+ lleri/Geri se¢imi, Manuel (DI2)

+  Manuel(1)/Modbus(0) segimi (DI3)
* Hata resetleme (DI4)

Cikis sinyalleri

+ Dijital ¢ikig: Calisiyor
* Role cikisi: Hata(-1)
* Analog ¢ikis AO: Cikis frekansi

35
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Alternatif makro

Bu makro, bir sinyalin motoru ileri ydnde ve bir baska sinyalin motoru geri yénde
baslattigi bir G/C konfiglirasyonu saglar.

Makroyu, Kontrol makrolari gériinimiinden veya 96.04 Makro segimi parametresini
Alternatif dedgerine ayarlayarak etkinlegtirebilirsiniz.

Alternatif makro igin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller

Aciklamalar

1...10 kohm

Analog G/G

Dijital G/C baglantilar

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

lleri start

Geri start

Sabit hiz segimi 17

Sabit hiz secimi 27

Dijital giris ortak ucu

Calisiyor

Dijital ¢ikis ortak ucu

Dijital ¢cikis besleme gerilimi

]

Max. 500 ohm

(
—JP

Tt
T

(
j

14| AI1/DI5 Hata resetleme”
13 | AGND Analog giris devresi ortak ucu
15 [ AI2 Hiz referansi (0...10 V)7
16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
17 | AO Cikis frekansi (0...20 mA)~
23 [10V Ref. gerilimi +10 V DC
24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)
Giivenli moment kapatma (STO)
1 |S+
2 |SGND Giivenli moment kapatma iglevi.
3 |1 Fabrikada baglanir. Siiriicii sadece
4 |82 devrelerin her ikisi de kapaliysa baglar.
Role cikigi
5 |NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28 | BLENDAJ

Sonlandirma

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

1) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.
Vektor kontrolde: Bkz. parametre grubu 22 Hiz referansi segimi.

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

DI3 (DI4 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 |0 |Al1 Uzerinden frekans ayari Al1 Uzerinden hiz ayari
1 0 |28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 1 28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 |28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3

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

3AI2 girisi ile AO cikisti icin, sirasiyla 12.25 ve 13.15 parametreleriyle gerilim veya
akim segin.

Girig sinyalleri

+ Hata resetleme (DI5)

+ Hiz analog referansi (Al2)
+ lleri ydnde baglat (DI1)

» Geri yonde baglat (DI2)

+ Sabit hiz se¢imi 1 (DI3)

+ Sabit hiz se¢imi 2 (DI4)
Cikis sinyalleri

« Dijital ¢cikig: Galisiyor

* Role cikisi: Hata(-1)

* Analog cikis AO: Cikis frekansi
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Motor potansiyometresi makrosu

Bu makro, iki dugmenin yardimiyla hizi ayarlamak icin bir ydntem veya motorun
hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC’ler i¢in uygun maliyetli bir
arabirim saglar.

Makroyu, Kontrol makrolari gériinimiinden veya 96.04 Makro se¢imi parametresini
Motor potansiyometresi degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Motor potansiyometresi sayaci hakkinda daha fazla bilgi almak icin, bkz. bélim Motor
potansiyometresi, sayfa 99.
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Motor potansiyometresi makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Terminaller

Aciklamalar

Max. 500 ohm

—~
|
I
LAl
S
A=~

Dijital G/C baglantilari

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA

Yardimci gerilim gikigi ortak ucu

Start / Stop

lleri / Geri

Hiz referansi yukari”

Hiz referansi asagi”’

Dijital girig ortak ucu

Calisiyor

Dijital ¢ikis ortak ucu

Dijital ¢ikis besleme gerilimi

Analog G/C
—"——- 14| Al1/DI5 Sabit hiz segimi 1 (DI5)? ¥

—1 13| AGND Analog giris devresi ortak ucu
15[ AI2 Kullaniimaz ¥
16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
17| AO Cikis frekansi (0...20 mA)Y
23|10V Ref. gerilimi +10 V DC

3 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Giivenli moment kapatma (STO)
1 | S+
2 |SGND Guvenli moment kapatma islevi.
3 | St Fabrikada baglanir. Siirlicli sadece
4 |82 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar]
Role cikisi

L1+—X—[5 |NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26| A-
27 | AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28| BLENDAJ

Sonlandirma

Terminal boyutlari: 0,5 mm?2... 1 mm?

Notlar:

R Giris sinyali acik oldugunda, hiz/frekans, parametre taniml bir degisim hizina gére
artar veya azalir. Bkz. 22.75, 22.76 ve 22.77 parametreleri. Hem DI3 hem de D14
etkin veya devre disiysa frekans/hiz referansi degismez. Mevcut frekans/hiz
referansi siiriici dururken ve besleme gerilimi kesildiginde saklanir.

2) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.

Vektor kontrolde: Bkz. parametre grubu 23 Hiz referansi rampasi.
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Motor verileri gérinimiinden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

Al1/DI5 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 Al1 Gzerinden frekans ayari Al1 Gzerinden hiz ayari
1 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
3)

Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama

kelepgesinin altinda 360 derece topraklayin.

4) A1 ve AI2 girigleri ile AO cikiglari igin, sirasiyla 12.15, 12.25ve 13.15
parametreleriyle gerilim veya akim secin.

Girig sinyalleri

« Sabit hiz segimi 1 (DI5)

* Kullaniimaz (Al2)

» Start/stop secimi (DI1)

+ lleri/Geri secimi (DI2)

» Hiz referansi yukari (DI3)
* Hizreferansi asagi (DI4)

Cikig sinyalleri

+ Dijital ¢ikis: Calisiyor
+ Rdle ¢ikisi: Hata(-1)
* Analog ¢ikig AO: Cikig frekansi
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Bu makro, surtictiniin her zaman PID tarafindan kontrol edildigi ve referansin analog
giris Al1'den geldidi uygulamalar i¢in uygundur.

Makroyu, Kontrol makrolari gériinimiinden veya 96.04 Makro segimi parametresini
PID degerine ayarlayarak etkinlegtirebilirsiniz.

PID kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilar

Terminaller

Aciklamalar

Dijital G/C baglantilar

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
Start/Stop

Dahili ayar noktasi segimi 17
Dahili ayar noktasi segimi 27
Sabit hiz secimi (1)?

Dijital giris ortak ucu

Calisiyor

Dijital ¢ikis ortak ucu

Dijital cikis besleme gerilimi

1...10 kohm - Analog GIQ
= 14] Al1/DI5 PID ayar noktasi (Al1, 0...10 V)7 ©
M } ; 13| AGND Analog giris devresi ortak ucu
—M-T1 —115]A2 Proses geri bildirimi (4...20 mA)#'%
Max. 500 ohm I 16 | AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
u‘}—P 17 | AO Cikis frekansi (0...20 mA)®
u‘q—‘b 2310V Ref. gerilimi +10 V DC
- R (¢ 24 | EKRAN Sinyal kablosu blendaji (ekran)
/ I \i) ( Giivenli moment kapatma (STO)
\/ T5) 1 | S+
2 | SGND Guvenli moment kapatma iglevi.
3 |$1 Fabrikada baglanir. Siiriicii sadece
4 |S2 devrelerin her ikisi de kapaliysa baslar,
Role cikigi
L+—&—15 [NC
6 |COM Hata yok [Hata (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-
27| AGND Dahili Modbus RTU (EIA-485)
28| BLENDAJ
Sonlandirma

Terminal boyutlar: 0,5 mm? ... 1 mm?
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Notlar:

") Bkz. parametreler 40.19 Grup 1 dahili ayar noktasi se¢1 ve 40.20 Grup 1 dahili
ayar noktasi se¢2 kaynak tablosu.

Kaynak 40.179 par. | Kaynak 40.20 par.
ile tanimlanur. ile tanimlanir. Dahili ayar noktasi etkin
DI2 DI3
0 0 Ayar noktasi kaynagi: Al1 (par. 40.16)
1 0 Dabhili ayar noktasl 1 (par. 40.21)
0 1 Dabhili ayar noktasi 2 (par. 40.22)
1 1 Dabhili ayar noktasi 3 (par. 40.23)

2) Motor verileri gOriniminden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DI4 Calisma/Parametre

Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 |Al1 Uzerinden frekans ayari Al1 Uzerinden hiz ayari
1 |28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1

3) PID: 0...10 VV -> 0...%100 PID ayar noktasi.

4) Sinyal kaynaginin giic kaynagi haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriicii
yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen sensoérleri kullanmak igin, stiriiciniin
donanim el kitabindaki iki kablolu ve Ug¢ kablolu sensér baglanti érneklerine bakin.

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

6)12.15 parametresinde Al1 analog girisi ve 12.25 parametresinde Al2 i¢in birimi
segin.

Girig sinyalleri

+ PID ayar noktasi (Al1)

+ Proses geri bildirimi (Al2)

» Start/stop secimi (DI1)

» Dahili ayar noktasi secimi 1 (DI2)
« Dahili ayar noktasi se¢imi 2 (DI3)
» Sabit hiz se¢imi 1 (DI4)

Cikis sinyalleri

+ Dijital ¢cikis: Calisiyor

* Role cikisi: Hata(-1)

* Analog cikis AO: Cikis frekansi
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Bu boliimun icindekiler

Lokal ve harici kontrol konumlari

Sliriicti galisma modlar

Siirticii konfiglirasyonu ve programlamasi
Kontrol arabirimleri

Motor kontrolli

Uygulama kontrolii

DC gerilim kontrolli

Glivenlik ve korumalar

Teghisler

Diger konular
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Lokal ve harici kontrol konumlari

iki ana kontrol konumu mevcuttur: lokal ve harici. Paneller (izerindeki Loc/Rem
tusuna basarak veya Drive composer bilgisayar yazilimindan kontroli segin.

Siricii

| Harici kontrol |

r—— - - — — 1
_= | PLC |

Lokal kontrol | = —torc (= Programlanabilir |
: | lojik kontrol cihazi)

|

[ |
| Dahili haberlesme I u I I |
| arabirimi |
|
|
|

paneli (istege bagl) veya Drive
composer bilgisayar yazilimi

|
|
Entegre panel, Gelismis kontrol |
or biigisaye |
(istege bagli)

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, stiriicti lokal kontroldeyken, entegre/harici kontrol panelinden veya
Drive composer donanimli bir bilgisayardan verilir. Lokal kontrol genellikle devreye
alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli, lokal kontrolde kullanildiginda, her
zaman icin harici kontrol sinyal kaynaklarindan éncelikli pozisyondadir.

Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 79.77 parametresi ile engellenebilir.

Ayarlar ve teghisler

Parametreler 19.16 Lokal kontrol modu, 19.17 Lokal kontrol devre disi ve
49.05 lletigim kaybi eylemi.

Olaylar: -

Harici kontrol

Sirict harici kontroldeyken, kontrol komutlari asagidakilerle verilir:
+ G/C terminalleri (dijital ve analog girigler)

» haberlesme arabirimi (dahili haberlesme arabirimi ile)

* harici panel (gelismig/temel panel).
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iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. 20.01...20.10
parametrelerini ayarlayarak, start ve stop komutlarinin kaynagini her bir konum igin
bagimsiz olarak segebilirsiniz. Calisma modu her bir konum igin bagimsiz olarak
segilebilir; bdylece hiz ve moment kontrolu gibi farkli calisma modlari arasinda hizli
gecis saglanir. EXT1 ve EXT2 arasindaki secgim bir dijital giris veya haberlesme
kontrol word'll gibi herhangi bir ikili kaynak araciligiyla 19.77 parametresi tarafindan
gergeklestirilir. Ayrica, her bir calisma modu igin bagimsiz olarak referans kaynagi
segebilirsiniz.

Olaylar: -
Blok semasi: EXT1 i¢in Galisma izni kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol konumu igin ¢alisma izni arabirimini segen
parametreler gdsterilmektedir.

0 Kapali Segim
) Secildi
DI1 Di1 EXT1
: DI5 G — Calisma izni
DI5
Dahili haberlesme EFB MCW bit 3 20.12
Denetim 1...6
Denetim
Bir parametredeki Diger [biy
bir bit

Ayarlar ve teshisler
19.11 Ext1/Ext2 sec¢imi ve 20.01...20.10 parametreleri.
Olaylar: -
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Sirucii gcalisma modlari

Sirlc, farkl referans tirleri ile gesitli calisma modlarinda galisabilir. Motor kontrol
modu Vektér (99.04) oldugunda, calisma modu her kontrol konumu (Lokal, EXT1 ve
EXT2) igin segilebilir. Motor kontrol modu Skaler ise, sirticli ¢alisma modu frekans
kontrol moduna sabitlenir.

Kontrol hiyerarsisine, farkli referans tirlerine ve kontrol zincirlerine genel bakis
asagida gdsterilmistir.

Proses PID
1
F= === - === === R '
| I 1
v v v
Moment referansi Hiz referansi Frekans referansi
Parametre grubu 26 Bkz, 22 Hiz referansi Bkz, 28 Frekans referans
Moment referans zinciri segimi grubu zinciri grubu
Vektér motor kontrol modu Skaler motor kontrol modu
Moment kontrol cihazi Frekans kontrol cihazi

Hiz kontrol modu
Hiz kontrol modunda, motor surictiye verilen bir hiz referansini izler.

Hiz kontrol modu hem lokal hem de harici kontrol konumlarinda kullanilabilir. Yalnizca
vektdr motor kontroliinde desteklenir.

Hiz kontroli hiz referans zincirini kullanir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu: 22 Hiz referansi segimi

Olaylar: -




Program ézellikleri 47

Moment kontrol modu

Moment kontrol modunda, motor momenti siirlicliye verilen bir moment referansini
izler. Moment kontrol modu, hem lokal hem de harici kontrol konumlarinda
kullanilabilir. Yalnizca vektor motor kontroliinde desteklenir.

Moment kontroli moment referans zincirini kullanir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu: 26 Moment referans zinciri

Olaylar: -

Frekans kontrol modu

Frekans kontrol modunda, motor, surucu ¢ikis frekansi referansini izler. Frekans
kontrol modu, hem lokal hem de harici kontrol konumunda kullanilabilir. Yalnizca
skaler motor kontrollinde desteklenir.

Frekans kontroll frekans referans zincirini kullanir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu: 28 Frekans referans zinciri (sayfa 182)

Olaylar: -

Ozel kontrol modlari
Yukarida bahsedilen ¢alisma modlarina ek olarak asagidaki 6zel ¢calisma modlari
da kullanilabilir:

» Proses PID kontrolii. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. bolim Proses PID kontrolii,
sayfa 70.

» Acil stop modlari OFF1 ve OFF3: Siriict tanimlanan yavaslama rampasinda
durur ve surlici modiilasyonu durur.

+ Joglama modu: Sirlcl joglama sinyali etkinlestirildiginde calisir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bdlim Joglama, sayfa 58.

«  On miknatislanma: Motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasi. Daha
fazla bilgi icin, bkz. bélim On miknatislanma, sayfa 66.

» DC tutma: Normal galismanin ortasinda rotoru (yaklasik) sifir hizda kilitteme.
Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim DC tutma sayfa 66.

+  Onsitma (motor isitmasi): Siiriici durdugunda motoru sicak tutar. Daha fazla
bilgi igin, bkz. bdlim On isitma (Motor isitmasi): sayfa 67.

Ayarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 06 Kontrol ve durum word'leri, 20 Start/stop/yén, 22 Hiz referansi
sec¢imi, 23 Hiz referansi rampasi ve 40 Proses PID grubu 1.
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Olaylar: -

Suruci konfigurasyonu ve programlamasi

Siricl kontrol programi iki bélime ayrilir:
« yazilim programi
* uygulama programi

Siiriicii kontrol programi

Uygulama programi Yazilim
Fonksiyon blogu Hiz kontrold
Moment kontroll
program

—jpm-Frekans kontrolt

Sdirucu lojigi
Parametre G/C arabirimi M
arabirim Haberlesme arabirimi
Standart blok |<ag{l- Korumalar

kutiphanesi

Yazilim programi; hiz, moment ve frekans kontroll, siriicl lojigi (start/stop), G/C, geri
bildirim, iletisim ve koruma islevleri gibi ana kontrol iglevlerini gerceklestirir. Yazilim
fonksiyonlari parametreler ile yapilandinlir ve programlanir.

Parametreler lizerinden programlama

ACS180’de iki parametre listesi modu bulunur: kisa ya da uzun liste modu.
Varsayilan olarak, ACS180 yalnizca temel iglevleri iceren kisa parametre listesini

gosterir. TUm parametre listesini gdstermek igin 96.02 Sifre kodu parametresine
“2” parolasini girin.

Parametreler tim standart strtict islemlerini yapilandirir ve sunlar aracihgiyla
ayarlanabilir

» entegre panel, Kontrol paneli béliumuinde agiklandigi gibi

* harici panel

« Drive Composer bilgisayar yazilimi, Drive composer PC tool user’s manual
(BAUA0000094606 [Ingilizce]) icinde agiklandidi gibi veya

» Haberlesme arabirimi, Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme
kontrolii bélumlerinde agiklandigi gibi.

Haberlesme tarafindan degistirilen parametreler disinda tim parametre ayarlari
otomatik olarak surtcunin kalici bellegine kaydedilir.
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Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 96.06 Parametre geri ylikleme parametresi
ile geri ylklenebilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametreler: 96.06 Parametre geri ylikleme...96.07 Manuel parametre kaydetme.

Olaylar: -

Kontrol arabirimleri

Programlanabilir analog girigler

iki adet programlanabilir analog giris mevcuttur. Her giris bagimsiz sekilde, parametre
ile gerilim (0/2...10 V) ya da akim (0/4...20 mA) girisi olarak ayarlanabilir. Her giris
filtrelenebilir, ters gevrilebilir ve dlgeklendirilebilir. Al1, parametre ile DI5 olarak
yapilandirilabilir.

Ayarlar ve teshisler
12 Standart Al ve 11.21 DI5 yapilandirma parametre gruplari.
Olaylar: -

Programlanabilir analog cikiglar

Bir analog c¢ikis gerilim (0/2... 10 V) veya akim (0/4... 20 mA) ¢ikisi mevcuttur
(parametre ile ayarlanabilir). Cikis filtrelenebilir, ters cevrilebilir ve 6lgeklendirilebilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 13 Standart AO.
Olaylar: -

Programlanabilir dijital girigler ve gikiglar

Dort dijital giris ve bir dijital ¢ikis mevcuttur. Ayrica, Al1 analog girisi bir parametre
ile dijital giris DI5 olarak yapilandirilabilir.

DI3 ve DI4 dijital girigleri, frekans girigi olarak kullanilabilir.

Ayarlar ve teshisler

10 Standart DI, RO ve 11 Standart DIO, Fl, FO parametre gruplari.
Olaylar: -

Programlanabilir réle gikiglar

Bir adet role gikisi mevcuttur. Cikis tarafindan verilecek sinyal, parametre ile
segilebilir.
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Ayarlar ve teshisler
10.22...10.24 parametreleri RO1 kaynagi.
Olaylar: -

Haberlesme kontrolii

Siricl, haberlesme arabirimi araciligiyla bir otomasyon sistemine baglanabilir.
Bkz. Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii bolimd.

Ayarlar ve teghisler
Parametre grubu 58 Dahili haberlesme.

Olaylar: -

Motor kontroli

Motor tipleri

Siricl asagidaki motor tiplerini destekler:
» Asenkron AC endiiksiyon motorlar
« Sabit miknatisli (PM) motorlar

Ayarlar ve teghisler
99.03 Motor tipi parametresi.
Olaylar: -

Motor tanimlama

Sdrucl, skaler motor kontrol modunda (99.04) motor tanimlamasi yapmaz. Vektér
kontroliinin performansi, motor devreye alma sirasinda belirlenen dogru motor
modeline baglidir.

ik start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama miknatislamasi yapilir. ilk
devreye alma sirasinda, motor sifir hizda birkag saniye miknatislanir ve béylece
motor modeli olusturulur. Bu tanimlama yéntemi, vektdr kontrol modunda birgok
uygulama icin uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayr bir Tanimlama calistirmasi (ID run) gerceklestirilebilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre 99.13 ID run talep edildi (sayfa 292).
Olaylar: -
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Skaler motor kontrolii

Skaler motor kontroli, varsayilan motor kontrol yontemidir. Vektodr kontrol modundaki
kontrol dogrulugunu gerektirmeyen uygulamalar i¢in uygundur. Skaler kontrolde,
suricu ¢ikis frekansi referansini kontrol edersiniz ve ilk baglatma sirasinda herhangi
bir motor tanimlamasi yapmaniz gerekmez.

ABB, asagidaki 6zel durumlarda da skaler motor kontrol modunun etkinlestiriimesini
Onerir:
* Cok motorlu surlculerde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak

dagitiimamissa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlamasi (ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim degeri stricinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan
da kuglkse
Not: Sirlcl, motor akimini dogru dlgemedigi igin motor faz kaybi hatasini
(31.19 Motor faz kaybi) etkinlestirmeyin.

» Eger surucl bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amagli olarak)
« Sdrucu, step-up transformatéri araciligiyla orta gerilim motorunu cgalistiriyorsa.

Skaler kontrolde bazi 6zellikler kullanilamaz.

Ayrica bkz. bolim Sdirticli galisma modlari, sayfa 46.

Skaler motor kontrolii i¢in IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu (gerilim ylkseltme
olarak da bilinir), sadece motor kontrol
modu skaler oldugunda kullanilabilir. IR
kompanzasyonu etkinlestirildiginde,
suriicl dusuk hizlarda motora ekstra
gerilim yiklemesi yapar. IR
kompanzasyonu, yiuksek koparma
momenti gerektiren uygulamalarda
faydalidir.

Motor gerilimi

IR kompanzasyonu

/

~— Kompanzasyon yok

> f (Hz)

Vektor kontrolde, IR kompanzasyonu
mumkin degildir veya otomatik olarak uygulandigindan gerekli degildir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 28 Frekans referans zinciri (sayfa 182).

Parametre 97.13 IR kompanzasyonu (sayfa 285) ve 99.04 Motor kontrol modu
(sayfa 289).

Olaylar: -
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Vektor kontroli

Vektor kontrol modu, ylksek kontrol dogrulugu gerektiren uygulamalara yonelik bir
motor kontrol modudur. Tim hiz arali§1 boyunca, 6zellikle yliksek momentli digtik
hizin gerekli oldugu uygulamalarda, daha iyi kontrol saglar. Devreye almada bir motor
tanimlamasi yapilmasini gerektirir. Vektér kontroll tim uygulamalarda kullanilamaz
(6rnegin, tek suricuye birden fazla motor bagli oldugunda).

Gerekli stator akisini ve motor momentini elde etmek igin, ¢ikis yari iletkenleri
arasindaki anahtarlama kontrol edilir.

Motor kontroli icin DC geriliminin ve iki motor faz akiminin élgilmesi gerekir. Stator
akisi, motor geriliminin vektdr uzayinda toplanmasiyla hesaplanir. Motor momenti,
stator akisi ve rotor akiminin vektérel garpimi ile hesaplanir. Tanimlanan motor
modelinden faydalanilarak, stator akisi tahmini gelistirilir. Motor kontrolii icin gercek
motor safti hizina gerek yoktur.

En uygun motor kontrolli hassasiyeti ayri bir motor tanimlama ¢aligtirmasinin (ID run)
etkinlestiriimesiyle elde edilir.

Ayrica bkz. bélim Hiz kontrolii performans dedgerleri, sayfa 62.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 99.04 Motor kontrol modu (sayfa 289) ve 99.13 ID run talep edildi
(sayfa 292).

Olaylar: -

Referans rampa

Hizlanma ve yavaslama rampa sureleri hiz, tork ve frekans referansi i¢in bagimsiz
olarak ayarlanabilir.

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

Bir moment referansi ile rampalar, referansin sifir ve nominal motor momenti
(01.30 parametresi) arasinda degismesi icin gecen sire olarak tanimlanir.

Ozel hizlanmalyavaslama rampalari

Joglama fonksiyonu igin hizlanma/yavaslama streleri bagimsiz olarak tanimlanabilir;
bkz. bélim Joglama, sayfa 58.

Motor potansiyometresi fonksiyonunun degisim hizi (sayfa 99) ayarlanabilir. Ayni hiz
her iki ydnde de gegerlidir.

Acil stop (“Off3” modu) igin bir yavaslama rampasi tanimlanabilir.
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Ayarlar ve teshisler
* Hizreferans rampasi - 23.11...23.15, 23.32 Sekil siiresi 1, 23.33 Sekil siiresi 2 ve
46.01 Hiz dlgeklendirme parametreleri.

* Moment referans rampasi - 01.30 Nominal moment 6lgegi, 26.18 Moment rampa
ctkis stiresi ve 26.19 Moment rampa inig sliresi parametreleri.

» Frekans referans rampasi - 28.71...28.75 ve 46.02 Frekans 6lgeklendirme
parametreleri.

+ Joglama - 23.20 Joglama hizlanma stiresi ve 23.21 Joglama yavaslama stiresi
parametreleri.

* Motor potansiyometresi - 22.75 Motor potansiyometresi rampa stresi
parametresi.

» Acil stop (“Off3” modu) - 23.23 Acil stop stiresi parametresi.

Olaylar: -

Sabit hizlar/frekanslar

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

UYARI! Hizlar ve frekanslar, referansin nereden geldigine bakilmaksizin
normal referansi gecersiz kilar.

Ayarlar ve teshisler
22 Hiz referansi secimi ve 28 Frekans referans zinciri parametre gruplari.

Olaylar: -

Kritik hizlar/frekanslar

Kritik hizlar (bazen “atlama hizlari” olarak adlandirilir), érnegin mekanik rezonans
sorunlari sebebiyle belli motor hizlarindan veya hiz araliklarindan kaginmanin
gerektigi uygulamalar igin dnceden tanimlanabilir.

Kritik hizlar fonksiyonu, referansin uzun sire boyunca kritik bir bant dahilinde
bulunmasini énler. Degisen bir referans kritik bir araliga girdiginde, referans araliktan
cikana dek fonksiyonun ¢ikisi donar. Cikistaki herhangi bir anlik degisim referans
zincirinin devamindaki bir rampa fonksiyonu tarafindan yumusatihr.

Sirdcu izin verilen gikis hizlarini/frekanslarini sinirlandirdiginda, hiz referansi st
kritik hiz/frekans limitinin Gzerinde olmadigi surece durma noktasindan hizlanirken
mutlak en dusuk kritik hiza (kritik hiz dusuk veya kritik frekans disuk) sinirlandirir.
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Ornek

Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1180 - 1560 rpm araliklarinda titresim yapar. Sirtictiniin bu
hiz araliklarindan kaginmasini saglamak igin:

» 22.51 parametresinin 0. bitini agarak kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin ve

« kritik hiz araliklarini agagdidaki sekilde gdsterildigi gibi ayarlayin.

22.01 Hiz ref sinirsiz (rpm)
(fonksiyon gikist)
1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 - 2 | Par. 22.53 =690 rpm
1180 - 3 Par. 22.54 = 1180 rpm
4 | Par. 22.55 = 1560 rpm
690 -
540 -
{ 2 3 4 22.87 Gergek hiz referansi 7 (rpm)
(fonksiyon girisi)

Ayarlar ve teghisler

o Kritik hizlar - 22.51...22.57 parametreleri.

» Kiritik frekanslar - 28.571...28.57 parametreleri.

» Fonksiyon girisi (hz) - 22.01 Hiz ref sinirsiz parametresi.

» Fonksiyon cikis (h1z) - 22.87 Gergek hiz referansi 7 parametresi.

* Fonksiyon girisi (frekans) - 28.96 Gercek frekans ref 7 parametresi.
» Fonksiyon ¢ikigi (frekans) - 28.97 Frekans ref sinirsiz parametresi.

Olaylar: -

Hiz kontrol cihazi otomatik ayari

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

Otomatik ayar rutini motoru, 25.40 parametresi ile miktari ayarlanabilecek bir dizi
hizlanma/yavaslama déngusiinden gegirir. Yiiksek degerler, 6zellikle baslangig
hizlari ile maksimum hizlar arasindaki fark kiigikse daha dogru sonuglar verir.

Otomatik ayar sirasinda kullanilan maksimum moment referansi, maksimum moment
limiti (30 Limitler parametre grubu) veya nominal motor momenti (99 Motor verileri) ile
sinirlanmadigi stirece baslangic momenti (6r. rutin etkinlestirildigindeki moment) arti
25.40 olacaktir. Rutin sirasinda hesaplanan maksimum hiz, 30.72 veya 99.09 ile
sinirlanmadigi slirece baslangig hizi (6r. rutin etkinlestirildigindeki hiz) + 25.39 olur.
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Asagidaki sema otomatik ayar rutini sirasindaki hiz ve moment davranigini gosterir.
Bu 6rnekte, 25.40 2 olarak ayarlanir.

Baslangic momenti + [25.38]

Baslangic momenti

Baslangi¢ hizi + [25.39]

Baslangig hizi

Notlar:

« Sdrdcu rutin sirasinda gerekli frenleme giicuni Uretemezse, sonuglar yalnizca
hizlanma asamalarina dayanir ve tam frenleme gulciindeki kadar dogru olmaz.

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

Otomatik ayar rutinini etkinlestirmeden 6nce

Otomatik ayar rutini gergeklestirmek igin 6n kosullar sunlardir:

* Motor tanimlama galigtirmasi (ID run) basariyla tamamlandi

* Hiz ve moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ayarlandi
» Sirlcu baslatildi ve hiz kontrol modunda caligiyor.

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

Otomatik ayar modlan

Otomatik ayar, 25.34 parametresinin ayarina bagh olarak tg farkh sekilde yapilabilir.
Yumusak, Normal ve Siki segimleri, siirici moment referansinin, ayar islemi
sonrasinda hiz referansi adimina nasil yanit vermesi gerektigini tanimlar. Yumusak
yavas ama guvenli bir yanit Gretir; Siki hizh bir yanit Gretir ancak bazi uygulamalar
icin cok ylUksek kazang degerlerine neden olur. Asagidaki sekil bir hiz referansi
adimindaki hiz yanitlarini géstermektedir (genelde %1...20).
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A: Yetersiz kompanzasyon
B: Normal ayarli (otomatik ayar)

C: Normal ayarli (manuel ayar) B'dekinden daha iyi dinamik performans
D: Fazla kompanzasyon hiz kontrol cihazi

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

25.02 (hiz kontrol cihazinin oransal kazanimi)

» 25.03 (hiz kontrol cihazinin entegral siresi)

(
(
25.06 (hizlanma(/yavaslama) tiirev sliresi kompanzasyonu)
25.37 (motor ile makinenin mekanik zaman sabiti).

Bununla birlikte, kontrol cihazi kazancini, integral siresini ve tirev suresini manuel
olarak ayarlamak mimkundur.
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Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestirilimis blok semasidir. Kontrol cihazi
cikigi tork kontroldru igin referanstir.

Tlrev
hizlanma
kompanzasyonu

Oransal

Hiz +_ Hata integral +yv 7 Tork
referansi -¥ degeri Qg\T;.referan3|

Tlrev

Gergek hiz

Uyan gosterimleri

Otomatik ayar rutini basariyla tamamlanmazsa, AF90 uyari mesaji olusturulur. Daha
fazla bilgi i¢in, bkz. bolim Hata izleme (sayfa 337).

Avyarlar ve teshisler

Parametre gruplari: 25 Hiz kontrolii (sayfa 172), 30 Limitler (sayfa 194) ve 99 Motor
verileri (sayfa 289).

Parametreler: 25.02 Hiz oransal kazanci (sayfa 173), 25.03 Hiz entegrasyon stiresi
(sayfa 174), 25.33 Hiz kontrol cihazi otomatik ayari...25.40 Otomatik ayar tekrar
stireleri (sayfa 177), 30.12 Maksimum hiz (sayfa 196) ve 99.09 Motor nominal hizi
(sayfa 290).

Olaylar: AF90 Otomatik ayar (sayfa 340).

Ani hizlanma kontrolii

Calisma modu moment oldugunda, ani hizlanma kontrolii otomatik olarak agihr.
Moment kontrolinde, yikun aniden kaybolmasi durumunda motor potansiyel olarak
aniden hizlanabilir. Kontrol programinda bir ani hizlanma kontrol fonksiyonu bulunur.
Bu fonksiyon, motor hizinin ayarlanan minimum hizi veya maksimum hizi agmasi
durumunda, moment referansini disurdr.
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Motor hizi
Asiri hiz tetikleme seviyesi
} 31.30 Asiri hiz hata payi
30.12 /A
| |
| |
O | |
~ o Zaman
Kontrol etkin
30.11
} 31.30 Asiri hiz hata payi
| Asin hiz tetikleme seviyesi

Fonksiyon bir PI kontrol cihazina dayanir. Program oransal kazanci 5,0 ve integral
suresini 2,5 s olarak ayarlar.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 30.11 Minimum hiz (sayfa 196), 30.12 Maksimum hiz (sayfa 196) ve
31.30 Asiri hiz hata payi (sayfa 208).

Olaylar: -

Joglama

Joglama fonksiyonu motoru kisa streyle déndirmek igin bir gegici anahtar
kullanimini etkinlestirir. Joglama fonksiyonu genelde bir makineyi lokal olarak kontrol
etmek amaciyla servis islemleri veya devreye alma sirasinda kullanilr.

Her biri kendi etkinlestirme kaynaklarina ve referanslarina sahip iki joglama
fonksiyonu (1 ve 2) bulunur. Sinyal kaynaklari 20.26 ve 20.27 parametreleri ile segilir.
Joglama etkinlestirildiginde, siriici baslatilir ve tanimlanan joglama hizlanma
rampasi ile tanimlanan joglama hizina kadar hizlanir. Etkinlestirme sinyali kesildikten
sonra, suricl tanimlanan joglama yavaslama rampasi ile durana kadar yavaslar.

Asagidaki sekilde ve tabloda surtcunln joglama sirasinda ¢alismasina iliskin
bir 6rnek gosterilmektedir. Bu drnekte, rampa stop modu kullaniimaktadir
(21.03 Stop modu).
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Jog komutu = 20.26 veya 20.27 ile ayarlanan kaynak durumu
Jog devrede = 20.25 ile ayarlanan kaynak durumu
Start komutu = Surici start komutu durumu.

Jog komutu |

Jog devrede |

Start komutu

Hiz

T LI 1 LI
172 34 56 78 9 10 1 12 13 1415 16 171

Jog Jog Start
Faz komutu |devrede [komutu Agiklama

1-2 1 1 0 Sdricd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

2-3 1 1 0 Siricl jog referansini izler.

3-4 0 1 0 Siriicl joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

4-5 0 1 0 Sirici durur.

5-6 1 1 0 Siric, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

6-7 1 1 0 Sirici jog referansini izler.

7-8 0 1 0 Siricu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

8-9 0 1->0 0 Sdricl durur. Jog devrede sinyali agik oldugu strece,
start komutlari yok sayilir. Jog devrede sinyali
kapandiktan sonra, yeni bir start komutu gerekir.

9-10 X 0 1 Sirici segilen hizlanma rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca hiz referansina gikar.

10-11 X 0 1 Suriicu hiz referansini izler.

11-12 X 0 0 Siricu segilen yavaglama rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca sifir hiza yavaslar.

12-13 X 0 0 Surtcu durur.

13-14 X 0 1 Suricl segilen hizianma rampasi (parametre
23.11...23.15) boyunca hiz referansina ¢ikar.
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Jog Jog Start

Faz komutu |devrede [komutu Agiklama

14-15 X 0->1 1 Surtcl hiz referansini izler. Start komutu agik oldugu
slirece, jog devrede sinyali yok sayilir. Start komutu
kapandiginda jog devrede sinyali agik olursa, joglama
hemen etkinlestirilir.

15-16| 0->1 1 0 Start komutu kapanir. Siriici segilen yavaslama rampasi
(parametre 23.711...23.15) boyunca yavaslamaya baslar.
Jog komutu agildiginda, yavaslayan surtcu joglama
fonksiyonunun yavaslama rampasini kullanir.

16-17 1 1 0 Surtcl jog referansini izler.

17-18 0 1->0 0 Siricl joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

Notlar:

+ Siiricu lokal kontroldeyken, joglama kullanilamaz.

« Sdrucu start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilemez veya joglama
etkinlestirildiginde surtcl baslatilamaz. Joglama devrede durumu kapandiktan
sonra surliciiniin baslatiimasi igin yeni bir start komutu gerekir.

UYARI! Start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilirse, joglama start
komutu kapandigi anda devreye girecektir.

» Her iki joglama fonksiyonu etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen fonksiyon éncelige
sahiptir.
» Joglama fonksiyonu sadece, Hiz kontrol modunda kullanilabilir.

* Haberlesme (06.01 bit 8...9) darbeli yol verme fonksiyonlari, joglama igin
tanimlanan referanslari ve rampa surelerini kullanir; jog devrede sinyaline gerek
duyulmaz.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 20.25 Joglama izni (sayfa 148), 20.26 Joglama 1 start kaynagi

(sayfa 149), 20.27 Joglama 2 start kaynagdi (sayfa 150), 22.42 Joglama 1 ref

(sayfa 165), 22.43 Joglama 2 ref (sayfa 165), 23.20 Joglama hizlanma stiresi
(sayfa 169), 23.21 Joglama yavaslama siiresi (sayfa 169), 28.42 Joglama 1 frekans
referansi (sayfa 189) ve 28.43 Joglama 2 frekans referansi (sayfa 189).

Olaylar: -

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama, sabit miknatisli senkron motorun manyetik akisinin agisal
pozisyonunu belirlemek icin kullanilan otomatik bir 6lgtim rutinidir. Motor kontrold,
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motor torkunu dogru bir sekilde kontrol etmek igin rotor akisinin mutlak pozisyonunu
gerektirir.

Otomatik fazlama rutini her baglatmada gerceklestirilir.
Not: Saft artik akiya dogru déndidu i¢in, motor, baslatildiginda daima déner.

06.21 Stiriici durum word'li 3 parametresinin 4. biti, rotor konumunun zaten
belirlenmis oldugunu goésterir.

Otomatik fazlama modlar
ACS180, Otomatik fazlama donlis modunu kullanir.

Doéniis modu en saglam ve dogru yéntemdir. Déniis modunda, motor safti sadece tek
yonde doner ve agi kiguktdr.

Siricu, galigsan bir motorla devreye alindiginda rotor pozisyonunu belirleyebilir.

Otomatik fazlama hatasi (3385 Otomatik fazlama), 6rnegin agagidaki nedenlerden
kaynaklanabilir:

» Otomatik fazlama rutini baslatiimadan 6énce motor zaten dénmekte

* Motor gafti kilitli

* 99.03 Motor tipi parametresinde yanlis motor tipi segilmis

* Motor tanimlama galistirmasi (ID run) basarisiz oldu.

Ayarlar ve teshisler
06.21 Stirtict durum word'i 3 ve 99.13 ID run talep edildi parametreleri.

Olaylar: -
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Hiz kontroli performans degerleri

Asagidaki tabloda hiz kontroli igin standart performans degerleri verilmistir.

Hiz kontrol

Performans

Statik dogruluk

Motor nominal
kaymasinin %20'si

Dinamik dogruluk

%100 moment
adimiyla < %1 sn

T
—(%)A
U
7—Ioad
100 T
t(s)
Nact-Nref Alan < %10's
NN

Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi

Nget = gercek hiz

Net = hiz referansi

Moment kontrolii performans degerleri

Sdricu, motor milinden herhangi bir hiz geri bildirimi olmadan hassas moment
kontrolu gerceklestirebilir. Asagidaki tabloda moment kontroli igin standart
performans degerleri verilmistir.

Moment kontrolii

Performans

Dogrusalsizlik

nominal moment ile
+ %5

(en zorlu calisma
noktasinda + %20)

Moment adimi artis
siresi

nominal moment ile
<10 ms

T
IR
f
100+ AN
90-|- ---}-- Tact
10-- - - - X t(s)
= >
<5ms
Ty = nominal motor momenti
Tief = moment referansi

Tact = gergek moment
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Kullanici yiik egrisi

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

Kullanici yik egrisi, bir asir1 yuk ile bir dusuk yuk egrisinden veya egrilerin yalnizca
birinden olugsmaktadir. Her egri, frekansin veya hizin bir fonksiyonu olarak izlenen
sinyali temsil eden bes nokta tarafindan olusturulur.

Asagidaki 6rnekte, kullanici yuk egrisi %10 pay eklenen ve ¢ikarilan motor nominal
momentinden olusturulur. Pay egrileri, zarfin disina sapmalarin denetlenmesi,
zamanlanmasi ve tespit edilebilmesi i¢cin motorda ¢alisir bir zarf tanimlar.

Motor momenti / Nominal moment

0; J’Jfﬁ::tiz
. e S

00 240,
B O i e I e e T
0 10 20 30

40 50
Cikis frekansi (Hz)
1 = Asin yuk egrisi (bes nokta)

2 = Nominal proses yuk egrisi
3 = DisUk yuk egrisi (bes nokta)

izlenen sinyal, tanimlanan bir siire boyunca siirekli olarak asiri yiik egrisinin (izerinde
olursa bir asiri yiik uyarisi ve/veya hatasi ayarlanabilir. izlenen sinyal, tanimlanan bir
suire boyunca sirekli olarak diislik yukiin altinda olursa bir dusuk yUk uyarisi ve/veya
hatasi ayarlanabilir.

Asin yik, 6rnegdin bir doner testerenin bir digime ¢arpmasini veya fan yiku
profillerinin ¢cok yliksek olmasini izlemek icin kullanilabilir.

Dusik yUk, 6rnegin yikin duslp tasima kayislarini veya fan kayislarini kirmasini
izlemek icin kullanilir.
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Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 37 Kull. Yiik egrisi.
Olaylar: A8BE ULC agiri yik uyarisi, ABBF ULC dusuk yuk uyarisi, 8001 ULC digsik
yuk hatasi, 8002 ULC asiri yik hatasi
U/f orani

UIf fonksiyonu yalnizca frekans kontrolu kullanan skaler motor kontrol modunda
kullanilabilir.

Fonksiyonun iki modu vardir: dogrusal ve karesel.

Dogrusal modda, gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altinda sabittir. Bu,
frekans araligi boyunca motor nominal momenti degerinde veya bu dedere yakin
moment Uretmenin gerekli oldugu sabit moment uygulamalarinda kullanilir.

Karesel modda, gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altindaki frekansin
karesi olarak artar. Bu genellikle santrifiijli pompa veya fan uygulamalarinda
kullanilir. Bu uygulamalar igin, gerekli moment frekans ile kare iligkisine uyar. Bu
yuzden, gerilim kare iligkisini kullanarak degistirilirse, motor bu uygulamalarda artan
verimlilik ve dusuk guriltl seviyelerinde caligir.

Ulf fonksiyonu enerji optimizasyonuyla birlikte kullanilamaz; 45.11 Enerji optimize
edici parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, 97.20 U/F orani parametresi yok
sayilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre 97.20 U/F orani (sayfa 286).
Olaylar: -
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Aki frenleme

Siricl, motordaki miknatislanma seviyesini artirarak daha fazla yavaslama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda Uretilen enerji motor termik
enerjisine donusturdlebilir.

Motor hizi B (o) Tgr = Frenleme torku
=100 Nm
Aki frenleme yok
/ Aki frenleme
Ak frenleme Ak frenleme yok
t(s) . . . . ~ f(Hz)

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

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

» Endiksiyon motorunun sogutmasi verimlidir. Aki frenleme sirasinda motorun
rotor akimi degil, stator akimi artar. Stator rotordan gok daha verimli bir sekilde
sogur.

» Aki frenlemesi, endiiksiyon motorlarla ve sabit miknatish motorlarla kullanilabilir.

iki frenleme giicli seviyesi bulunmaktadir:

» Orta frenleme aki frenlemenin devre digi oldugu durumlara kiyasla daha hizli
yavaglama saglar. Motorun asiri derecede i1sinmasini dnlemek igin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimistir.

» Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine donistirmek

icin neredeyse mevcut tim akimi kullanir. Frenleme siresi orta frenlemeye gore
daha kisadir. Déngisel kullanimda motor fazla isinabilir.

UYARI! Motor, aki frenlemesi ile Uretilen termik enerjiyi absorbe edecek
degerlere sahip olmalidir.

Ayarlar ve teghisler
Parametre 97.05 Aki frenleme (sayfa 284).
Olaylar: -
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DC miknatislanmasi

Sdricu, motorun farkli start/dénme/stop fazlan icin farkli miknatislama
fonksiyonlarina sahiptir: 6n miknatislama, DC tutma, son miknatislama ve 6n i1sitma
(motor 1sitmasi).

On miknatislanma

On miknatislanma motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasini ifade eder.
Segilen start moduna (vektdr veya skaler) bagl olarak, motor nominal momentinin
%200'lne kadar ulasan olasi en ylksek koparma momentini garanti etmek igin 6n
miknatislanma uygulanabilir. On miknatislama siiresi ayarlanarak, érnegdin motor
start islemi ve bir mekanik frenin serbest birakilmasi senkronize edilebilir.

Ayarlar ve teghisler

Parametre 21.01 Start modu (sayfa 150), 21.19 Skaler start modu (sayfa 155) ve
21.02 Miknatislama siiresi (sayfa 157).

Olaylar: -

DC tutma

Bu fonksiyon normal galismanin ortasinda rotorun (yaklasik) sifir hizda kilitenmesini
mumkun kilar. DC tutma 21.08 parametresi ile etkinlestirilir. Hem referans hem de
motor hizi belirli bir seviyenin altina distigunde, surtcu sintsoidal akim Uretmeyi
durdurur ve motora DC géndermeye baslar. Akim 21.70 parametresi ile ayarlanir.
Referans, 21.09 parametresini astiginda, normal siiriicti galismasi devam eder.

Motor h|2|“ DC tutma

!

Referans

~Y

21.09 DC tutma hizi

~

Ayarlar ve teghisler

Parametre 21.08 DC akim kontrolii (sayfa 154), 21.09 DC tutma hizi (sayfa 154) ve
21.10 DC akim referansi (sayfa 154).

Olaylar: -
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Son miknatislanma

Bu fonksiyon, durdurma sonrasinda motoru belirli bir sire miknatislanmis durumda
tutar. Bu, bir mekanik frenin uygulanmasindan dnce oldugu gibi, makinelerin yik
altinda hareket etmesini dnler. Son miknatislanma 27.08 parametresi ile etkinlegtirilir.
Miknatislanma akimi 21.10 parametresi ile ayarlanir.

Not: Son miknatislama sadece segilen stop modu rampa oldugunda kullanilabilir.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 21.01 Start modu (sayfa 150), 21.02 Miknatislama sliresi (sayfa 151),
21.03 Stop modu (sayfa 151), 21.08 DC akim kontrolii (sayfa 154), 21.09 DC tutma
hizi (sayfa 154) ve 21.11 Son miknatislama siiresi (sayfa 154).

Olaylar: -

On i1sitma (Motor 1sitmasi):

On 1sitma fonksiyonu motoru sicak tutar ve siiriicii durdugunda motoru DC akimla
besleyerek motor iginde yogusmayi énler. Isitma yalnizca sirtict durdurulmus
durumdayken etkinlestirilebilir ve suriciyu start etmek 1sitmay1 durdurur.

On 1sitma etkinlestirildiginde ve stop komutu verildiginde, siiriici sifir hiz limitinin
altinda calisiyorsa 6n i1sitma hemen baslar (bkz. 06.19 Hiz kontrol durumu word'(i
parametresinde bit 0). Surlcl sifir hiz limitinin Gzerinde g¢alistiginda asiri akimi
dnlemek igin, 6n 1sitma 21.15 On 1sitma zaman gecikmesi parametresiyle tanimlanan
sure kadar geciktirilir.

Fonksiyon, suriict durduruldugunda daima etkin olmak Uzere tanimlanabilir ya da
dijital bir giris, haberlesme veya denetim fonksiyonu tarafindan etkinlestirilebilir.
Ornegin, 1sitma sinyal denetim fonksiyonunun yardimiyla motordan gelen bir sicaklik
Olgiim sinyali tarafindan etkinlestirilebilir.

Motora beslenen on 1sitma akimi nominal motor akiminin %0...30'u olarak
tanimlanabilir.
Notlar:

* Modulasyon durduktan sonra motorun uzun bir siire boyunca dénmeyi
durdurdugu uygulamalarda, 6n isitma etkinlestirildiginde rotordaki ani bir gekmeyi
onlemek icin 6n 1sitmayla birlikte rampa stop kullaniimasi dnerilir.

+ Isitma fonksiyonu STO'nun tetiklenmemis olmasini gerektirir.
+ Isitma fonksiyonu siriictiniin hata vermemis olmamasini gerektirir.
+ On isitma, akim dretmek igin DC tutmay kullanir.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 21.14 On isitma girig kaynagi (sayfa 154), 21.15 On isitma zaman
gecikmesive 21.16 On isitma akimi. (sayfa 155).
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Olaylar: -

Enerji optimizasyonu

Enerji optimizasyon fonksiyonu, sirticti nominal yikin altinda ¢ahsirken toplam
enerji tiketimini ve motor sesi dlizeyini azaltacak sekilde motor akisini optimize eder.
Toplam verim (motor ve sirici), yuk momentine ve hiza bagli olarak %1...20
arasinda arttirilabilir.

Not: Sabit miknatisli motorda, enerji optimizasyonu her zaman devrededir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre 45.11 Enerji optimize edici (sayfa 252).
Olaylar: -

Anahtarlama frekansi

Sdricindn iki anahtarlama frekansi vardir: referans anahtarlama frekansi ve
minimum anahtarlama frekansi. Suriict termik olarak mimkinse izin verilen en
ylksek anahtarlama frekansini (= referans anahtarlama frekansi) korumaya calisir ve
sonra surlcinin sicaklhigina bagli olarak referans ile minimum anahtarlama
frekanslari arasinda dinamik olarak ayarlama yapar. Surtict minimum anahtarlama
frekansina eristiginde (= izin verilen en disik anahtarlama frekansi), 1Isinma devam
ettikge ¢ikis akimini sinirlamaya baslar.

Deger disirme igin siriciniin donanim el kitabina basvurun.

Ornek 1: Anahtarlama frekansini, drnegin, EMC CH1 filtreleri gibi bazi harici filtrelerde
(bkz. donanim el kitabi) belli bir degere sabitlemeniz gerekirse, referans ve minimum
anahtarlama frekansinin ikisini de bu degere ayarladiginizda sirtict bu anahtarlama
frekansini korur.

Ornek 2: Referans anahtarlama frekansi 12 kHz olarak ayarlandiysa ve minimum
anahtarlama frekansi 1,5 kHz (veya 1 kHz) olarak ayarlandiysa, slricii motor
guriltistni azaltmak igin mimkin olan en yiksek anahtarlama frekansini korur ve
yalnizca surucu 1sindiyinda anahtarlama frekansini azaltir. Bu, érnegin dusik
gurultinin gerekli oldugu ancak tam ¢ikis akimi gerektiginde daha ylksek gurultinin
tolere edilebildigi uygulamalarda faydalidir.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 97.01 Anahtarlama frekansi referansi (sayfa 283) ve 97.02 Minimum
anahtarlama frekansi (sayfa 283).

Olaylar: -
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Hiz kompanzasyonlu durdurma

Konveyorin stop komutunu aldiktan sonra belirli bir mesafe hareket etmesi gereken
uygulamalar gibi durumlarda hiz kompanzasyonlu durdurma kullanilabilir. Motor
maksimum hizda, seyahat edilmis mesafeyi ayarlamak icin kullanici tanimli
gecikmenin uygulanmasindan sonra tanimlanan yavaslama rampasi boyunca normal
olarak durur. Maksimum hizin altinda durma, motor durma noktasina rampalanana
kadar striici mevcut hizda galistirilarak biraz daha geciktirilir. Sekilde gosterildigi
gibi, durma komutundan sonra kat edilen mesafe her iki durumda aynidir, yani A alani
+ B alani C alanina esittir.

Motor hizi D1 = 21.31 parametresi tarafindan
tanimlanan gecikme

Afct,%)utu D2 = Hiz kompanzasyonlu
Maks. | durdurma tarafindan
hiz - hesaplanan ek gecikme
< > p 9
D1
A B AAlani + B Alani = C Alani
Kullanilan
hiz -
1 (s)

Hiz kompanzasyonu, sekil zamanlarini (parametreler 23.32 Sekil stiresi 1 ve 23.33
Sekil stiresi 2) dikkate almaz. Pozitif sekil zamanlari seyahat edilen mesafeyi uzatir.
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Hiz kompanzasyonu ileri veya geri donls yonu ile sinirlanabilir. Hiz kompanzasyonu
hem vektér hem de skaler motor kontroliinde desteklenir.

Ayarlar ve teshisler

Parametre 21.30 Hiz kompanzasyonlu durdurma modu (sayfa 157), 21.31 Hiz komp
stop gecikmesi (sayfa 157) ve 21.32 Hiz komp stop esigi (sayfa 158).

Olaylar: -

Uygulama kontrolii

Kontrol makrolari

Kontrol makrolari dnceden tanimlanan parametre diizenlemeleri ve G/C
yapilandirmalaridir. Bkz. Kontrol makrolari bélimu.

Proses PID kontroli

Sdricude dahili bir proses PID kontroli bulunur. Bu kontrol cihazi borudaki basing
veya debi ya da tank sivi dlizeyi gibi prosesleri kontrol etmekte kullanilabilir.

Proses PID kontroliinde, sirtictye hiz referansi yerine bir proses referansi (ayar
degeri) baglanir. Ayni zamanda bir gercek deger bilgisi (proses geri bildirimi) de
sUrlciye geri gonderilir. Proses PID kontrol(, élgllen proses miktarini (gergek deger)
istenen seviyede (ayar degeri) tutabilmek igin sirtici hizini ayarlar. Bu, kullanicinin
suruclye bir frekans/hiz‘’moment referansi ayarlamasina gerek olmadigi ancak
surliciiniin galigmasini proses PID'ye gére ayarladigi anlamina gelir.

Asagidaki sadelestirilmis blok semasi, proses PID kontrolini géstermektedir.

Ayar noktasi ———
Sinirlama
. Proses HlZ, moment
Filtre PID _>7~£_>veya frekans
referansi zinciri
2:; I Proses [P C —
» gercek
degerleri
FBA —p»

Siriclde, gerektiginde degistirilebilen iki tam proses PID kontrol cihazi ayar grubu
bulunur; bkz. parametre 40.57 PID set1/set2 se¢imi.
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Not: Proses PID kontroli sadece harici kontrolde kullanilabilir; bkz. bolim Lokal ve
harici kontrol konumlari, sayfa 44.

Proses PID kontrolii igin uyku ve ek siire fonksiyonlari

Uyku fonksiyonu, temiz su pompalama sistemleri gibi tiiketimin degisiklik gosterdigi
PID kontrol uygulamalari igin uygundur. Kullanildiginda, dusik talep esnasinda
pompayi etkin calisma araliginin altinda yavasca c¢alistirmak yerine tamamen
durdurur. Asagidaki 6rnek, fonksiyonun c¢alismasini gorsellestirmektedir.

Ornek: Siiriici, bir basing giiglendirme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece
boyunca diiger. Bunun sonucunda proses PID kontrol cihazi motor hizini disar(r.
Ancak, borulardaki dogal kayiplar ve disuik hizlarda santrifiijli pompanin disik
verimliligi dolayisiyla motor donusu kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas
donisu tespit eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olusan gereksiz pompalamayi
keser. Slrlci uyku moduna geger ancak basinci izliemeye devam eder. Basing izin
verilen minimum limitin altina dustince ve uyanma gecikmesi gegtikten sonra
pompalama devam eder.

Kullanici, yikseltme isleviyle PID uyku suresini uzatabilir. Yikseltme iglevi, surtict
uyku moduna girmeden Once, 6nceden tanimlanan bir siire boyunca proses ayar
noktasini artirir.
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STOP

Ayar noktasi Uyku ek stire zamani (40.45)
B ,
Uyku ek siire adimi (40.46;)_1_ o
L L Zaman
Gergek deger ! : UyanTjogjggkmesi
Ters gevrilmemis ! -
(40.31 = Cevrilmedi (Ref - Fbk)) \
Uyanmaseviyesi .
(Ayar noktasi - Uyanma sapmasi [40.47])
Zaman
Gergek deger
Uyanmaseviyesi v ____
(Ayar noktasi + Uyanma sapmasi [40.47])
Ters gevrilmis (40.31 = Cevrildi (Fbk - Ref))
Zaman
Motor hizi
tsq = Uyku gecikmesi (40.44)
' t< tsd ' :
| Uykuseviyesi N\ /TN ..o !
(40.43)
. - Zaman

START
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izleme

izZleme modunda, PID blok ¢ikisi dogrudan 40.50 (veya 41.50) parametresinin
degerine ayarlanir. PID kontrol cihazinin dahili | terimi, ¢ikisa higbir gegise izin
verilmeyecek sekilde ayarlanir. Bdylece izleme modundan ¢ikildiginda normal proses
kontrol ¢alismasi belirgin bir artis yapmadan devam edebilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre 96.04 Makro segimi (sayfa 275).

Parametre gruplari 40 Proses PID grubu 1 (sayfa 231) ve 41 Proses PID grubu 2
(sayfa 246).

Olaylar: -

PID trim fonksiyonu

PID trim fonksiyonu, sirtct ana hiz referansini veya moment referansini (hiz kontrol
cihazi cikisi) dusirerek ayarlanan gerginligi korumak icin kullanilir.

UYARI! PID trim fonksiyonunu kullanirken siriici hizlanma ve yavaglama
suresinin 0 olarak ayarlandigindan emin olun. Bu, hiz dizeltmesi ile hizh
gerginlik kontroll yapmak igin gereklidir.

PID trim iglemi, Proses PID fonksiyonlarindan biri (parametre gruplari 40 Proses PID
grubu 1 ve 41 Proses PID grubu 2) olarak uygulanir. Bu iglev i¢in hem PID grubu 1
hem de PID grubu 2 kullanilabilir.

Dusurilen ¢ikis 40.01 Proses PID c¢ikisi gercek veya 40.03 Proses PID ayar noktasi
gercek parametresinden hesaplanir. Cogu durumda 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek
parametresi kullanilir. Bu, 40.56 Set 1 trim kaynagi parametresi (proses PID grubu 1
icin) veya 41.56 Set 2 trim kaynagi parametresi (proses PID grubu 2 i¢in) segimine
dayanir. Cogu kullanim durumunda, 40.56 veya 41.56 parametresinin degeri PID
¢ikisi olarak ayarlanir.

Degisken Frekansli Surictlerdeki (VFD) PID trim fonksiyonu, malzemenin gerginlik
kontrollniin gerekli oldugu uygulamalarda kullanilir. Ornegin, metal isleme
endustrilerindeki yardimci surdculerde, doner baski makinelerinin giris ve cikis
beslemesinde ve ylizey bobin sarma makinelerinde.
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Hiz kontrollG konveyor hatti

I"/-_ \l

\l
A
Sdrticu silindirleri
Gerginlik dlguimu (cekis)

Bu bélimde verilen érnekler PID grubu 1'e dayanmaktadir. Beklenen sonucu elde
etmek amaciyla PID trim fonksiyonunun parametreleri icin istediginiz degerleri
ayarlayabilirsiniz.

PID trim etkinlestirildiginde, bit 5 Trim modu 40.06 Proses PID durum word'(i
parametresinde 1 olarak ayarlanir.

iigili referans zincirlerine PID trim eklenmesi hakkinda daha fazla bilgi igin, 70 Kontrol
zinciri semalari bolimundeki hiz, moment ve frekans referans zincirlerine bakin.
Asagidaki PID trim modlari mevcuttur:

* Direk

* Oransal

* Birlesik

Dogrudan

Dogrudan yontem, sabit devir/hat hizinda gerginlik kontroliine ihtiyag duydugunuzda
uygundur.

Bu modda, PID trim ¢ikisi (40.05 Proses PID trim ¢ikigi gercek parametresi)
maksimum hiz (30.12 Maksimum hiz parametresi), moment (30.20 Maksimum
moment 1) veya frekans (30.74 Maksimum frekans) ile iligkilidir. Se¢im 40.52 Set 1
trim secimi parametresi ile yapilabilir.

Hesaplanan dugiuridlmus ¢ikis, sabit PID ¢ikigina gore hiz araligi boyunca aynidir.
40.05 Proses PID trim ¢ikigi gergek degeri, su formil ile hesaplanir:

Par40.05 = (%} « (Par30.12 veya 30.20 veya 30.14) x Par40.55
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Asagidaki grafik, hiz arahdi boyunca dogrudan modda PID trim ¢ikigini
gOstermektedir. Hiz araligi boyunca sabit bir trim hizi referansi eklenir.

40.05 Proses PID trim gikigi gergek

A

i >

, 40.55 Set 1 trim ¢arpani

y

0 Siirlicii hiz referansi

Not: Yukaridaki grafikte, PID ¢ikisinin 100 ile sinirlandiriimis veya sabit oldugu
varsayilir. Bu yalnizca agiklik getirmek igin belirtilmistir. Gergek durum
senaryolarinda, PID ¢ikisi, ayar noktasina ve gercek dedere gore degisebilir.

Ornek:

Eger:

40.52 Set 1 trim se¢imi parametresi = Hiz

40.56 Set 1 trim kaynadi parametresi = PID ¢ikigl

30.12 Maksimum hiz parametresi = 1500 rpm

40.01 Proses PID ¢ikisi gergcek parametresi = 100 (100 ile sinirflandiriimigtir)
40.55 Set 1 trim garpani parametresi = 0,5 ise

bu durumda:

Par40.05 = (%} « 1500 x 0.5

Par40.05 = 750

Oransal

Oransal yontem, gerginlik kontroliiniin hiz araligi boyunca gerekli oldugu ancak sifir
hiza yaklasildiginda gerekli olmadigi uygulamalar i¢in uygundur.

Bu modda, gergek PID trim ¢ikisi (parametre 40.05 Proses PID trim ¢ikisi gercek),
40.53 Set 1 trimlenmig ref isareti ve 40.01 Proses PID c¢ikigi gergek veya 40.03
Proses PID ayar noktasi gergek parametresi tarafindan segilen referans ile iligkilidir.

40.53 Set 1 trimlenmig ref igareti iginde segilen hiz referansi ile 22.11 Ext1 hiz ref1
icindeki referans kaynaginin esit olmasi énerilir. Bu, oransal modu aktif hale getirmek
icin gereklidir.

Kullanim durumlarinin gogunda, proses hiz referansi 40.53 Set 1 trimlenmis ref
isareti ile baghdir. Ornegin, EXT1 kontrol modu kullaniliyorsa ve referans kaynagi Al
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Olgekliyse, 22.11 Ext1 hiz ref1 ve 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti, Al1
Olgeklendirilmis olarak yapilandiriimahdir.

40.05 Proses PID trim ¢ikigi gergcek parametresi asagidaki formul ile hesaplanir:

Par40.05 = (%} « Pard0.53 x Par40.55

Asagidaki grafik, hiz araligi boyunca oransal modda PID trim gikigini gdstermektedir.
Burada, dusurulen cikis 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti parametresinin degeri ile
dogru orantilidir.

40.05 Proses PID trim ¢ikisi gergek

A

A

: 40.55 Set 1 trim garpani

Y

0 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti

Not: Yukaridaki grafikte, PID ¢ikiginin 100 ile sinirlandiriimis veya sabit oldugu
varsayilir. Bu sadece durumun anlasiimasi igindir. Gergek durum senaryolarinda, PID
¢ikisi ayar noktasina ve gercek degere gore degisebilir.

Ornek:

Eger:

parametre 40.52 Set 1 trim se¢imi = Hiz

parametre 40.56 Set 1 trim kaynagi = PID ¢ikisi

parametre 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti = Al1 dlgeklendirilmis

parametre 22.11 Ext1 hiz ref1 = Al1 blgeklendirilmis

12.20 Al1 maks'da 6igeklendirilen Al1 parametresi = 1500

12.12 Al1 blgeklendirilen degeri parametresi = 750 (Al1 gergek olgekli deger)
40.01 Proses PID ¢ikisi gergek parametresi = 100 (100 ile sinirlandiriimistir)
40.55 Set 1 trim garpani parametresi = 0,5 ise

bu durumda:

_ (100
Par40.05 = (100) % 750 x 0,5
Par40.05 = 375
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Sifir hizda, 40.05 Proses PID trim ¢ikisi gergek degeri, hem 40.55 Set 1 trim garpani
hem de 40.54 Set 1 trim orani parametre degerlerine baglidir. Bununla birlikte,
40.54 Set 1 trim orani degerinin sifir hiza yakin ayarlanmasi hizli diizeltme saglar.

Ornek:

Eger,

40.52 Set 1 trim segimi parametresi = Hiz

40.56 Set 1 trim kaynagi parametresi = PID ¢ikisi

30.12 Maksimum hiz parametresi = 1500 rpm

40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti parametresi = Al1 élcekli

22.11 Ext1 hiz ref1 parametresi = Al1 bigekli

12.20 Al1 maks'da éigceklendirilen Al1 parametresi = 1500

12.12 Al1 blgeklendirilen degeri parametresi = 750 (Al1 gergek olgekli deger)
40.01 Proses PID ¢ikisi gercek parametresi = 100 (100 ile sinirlandiriimistir)
40.54 Set 1 trim orani parametresi = 0,1

40.55 Set 1 trim ¢arpani parametresi = 0,5

bu durumda

Par40.05 = (%} « 750 x 0,5

Par40.05 = 375

Birlesik

Birlesik mod, kullanicinin sifir hizdan maksimum hiza kadar gerginligi korumasi
gereken uygulamalar i¢in uygundur. Birlesik mod, dogrudan ve oransal modlarin
birlesimidir. Burada, sifir hiz igin trim 40.54 Set 1 trim orani parametresiyle ve sifir
hizdan daha buyuk hiz i¢gin trim ise 40.55 Set 1 trim ¢arpani parametresiyle
tanimlanir. Trim degeri 40.53 Set 1 trimlenmig ref isareti parametresinin degeri ile
dogru orantilidir.

Proses hiz referansi 40.53 Set 1 trimlenmisg ref igareti parametresi ile baglhdir.
Ornegin, EXT1 kontrol modu kullaniliyorsa ve referans kaynagi Al1 élgeklendirilmis
ise, 22.11 Ext1 hiz ref1 ve 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti, Al1 6lgceklendirilmis
olarak yapilandiriimalidir.

40.05 Proses PID trim ¢ikigi gergek, su formul ile hesaplanir:
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Asagidaki grafik, birlesik modda trim artisini géstermektedir.

40.05 Proses PID trim gikisi gercek

A
A

| 40.55 Set 1 trim ¢arpani
140.54 Set 1 trim orani

Par40.55 A
Par40.54 Y| v

0 40.53 Set 1 trimlenmis ref isareti

Not: Yukaridaki grafikte, PID ¢ikisinin 100 ile sinirlandiriimis veya sabit oldugu
varsayilir. Bu yalnizca agiklik getirmek icin belirtilmistir. Gergek durum
senaryolarinda, PID ¢ikigi ayar noktasina ve gercek degere gore degisebilir.

Sifir hizda, 40.05 Proses PID trim c¢ikisi gergcek degeri, hem 40.54 Set 1 trim orani
hem de 40.55 Set 1 trim ¢arpani parametrelerine baglidir. Bununla birlikte, 40.54 Set
1 trim orani degerinin sifir hiza yakin ayarlanmasi hizli diizeltme saglar.

Ornek:

Eger:

40.52 Set 1 trim se¢imi parametresi = Hiz

40.56 Set 1 trim kaynagi parametresi = PID ¢ikigi

30.12 Maksimum hiz parametresi = 1500 rpm

40.53 Set 1 trimlenmig ref isareti parametresi = Al1 dlgekli

22.11 Ext1 hiz ref1 parametresi = Al1 Olgekli

12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen Al1 parametresi = 1500

12.12 Al1 élgeklendirilen degeri parametresi = 750 (Al1 gergek olgekli deger)
40.01 Proses PID ¢ikisi gergek parametresi = 100 (100 ile sinirlandiriimistir)
40.54 Set 1 trim orani parametresi = 0,1

40.55 Set 1 trim ¢arpani parametresi = 1

Bu durumda:

Eger 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri O ise:
Par40.05 = (100/100) x {(1500 % 0,1) + [(1 — 0,1) x O]} x 1
Par40.05 = 150

Eger 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri 750 ise:

Par40.05 = (100/100) x {(1500 x 0,1) + [(1 — 0,1) x 750]} x 1
Par40.05 = 825




Program ézellikleri 79

Eger 12.12 Al1 6igeklendirilen degeri 1500 ise:

Par40.05 = (100/100) x {(1500 x 0,1) + [(1 — 0,1) x 1500} x 1
Par40.05 = 1500

PID trim otomatik baglantisi

40.65 Trim otomatik baglantisi parametresi, PID trim ¢ikiginin gercek degerinin
(40.05 Proses PID trim ¢ikisi gergek parametre) ilgili hiz, moment veya frekans
referans zincirlerine baglanmasini etkinlestirir. ilgili referans zincirleri 40.52 Set 1 trim
secimi parametresiyle (PID grubu 1 igin) veya 40.52 Set 1 trim sec¢imi parametresiyle
(PID grubu 2 icin) segilebilir.

PID dusirilmus cikisinin gergek degeri (40.05 Proses PID trim ¢ikisi gergek); hiz,
moment ve frekans referansi zincirlerine gegerken 99.04 Motor kontrol modu
parametresi de dikkate alinir. Skaler kontrol modunda, hiz trim degeri ve moment trim
degeri sifirdir ve vektor kontrol modunda frekans trim degeri sifirdir.

Hiz trimi baglantisi

Hiz trimi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi ve 24.11 Hiz diizeltme parametresinde eklenir.
Trim eklenmesinden sonraki nihai hiz referansi 24.01 Kullanilan hiz referansi
parametresinde mevcuttur.

| 23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi

4' 24.01 Kullanilan hiz referansi

| 24.11 Hiz diizeltme |—

| hiz trimi
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Moment trimi bagdlantisi

Moment trimi 26.75 Gergcek moment referansi 5 parametresinde eklenir. Trim
eklenmesinden sonraki nihai moment referansi 26.76 Gergek moment referansi 6
parametresinde mevcuttur.

| 26.75 Gergek moment referansi 5 i

+ 4| 26.76 Gergek moment referansi 6

| moment trimi |

Frekans trimi badlantisi

Frekans trimi 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi parametresinde eklenir ve nihai frekans
referansi trim eklenmesinden sonra olusturulur. Su anda, frekans trimini ekledikten
sonra nihai frekans referansini gérmek i¢in higbir parametre mevcut degildir.

|28.02 Frekans ref rampa cikisl |

+ 4| nihai frekans referansi

| frekans trimi |

Not: Sirlict 21.04 Acil stop modu degeriyle Rampa stop (Off1)veya Acil rampa stop
(Off3) degeriyle durduruldugunda, PID trim ¢ikigi otomatik baglantisi yazilimda devre
disi birakilir. Bagka bir deyisle, rampa stop veya acil stop sirasinda, PID trim gikisi
gercek degeri (40.05 Proses PID trim ¢ikisi gergek) ilgili hiz, moment ve frekans
referans zincirlerine eklenmez.

Mekanik fren kontrolii

Sirici stop ettiginde veya gii¢ olmadiginda, motor ve galistirilan makineyi sifir hizda
tutmak igin bir mekanik fren kullanilabilir. Fren kontrol loji§i 44 Mekanik fren kontrolii
parametre grubunun ayarlarini ve birkag¢ harici sinyali izler ve 81. sayfadaki semada
gbsterilen durumlar arasinda gecis yapar. Durum semasinin altindaki tablolarda,
durumlarin ve gegislerin ayrintilan gosterilmektedir 83. sayfadaki zamanlama
semasinda bir kapatma-agma-kapatma sekansi 6rnegi gosterilmektedir.

Fren kontrol lojigi girigleri

Sdricundn start komutu (06.16 Siiriicii durum word'li 1 parametresinin 5. biti) fren
kontrol lojiginin temel kontrol kaynagidir.
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Fren kontrol lojigi ¢ikislari

Mekanik fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Bu bit,
daha sonra bir réle Gzerinden fren aktuatoriine baglanan bir role gikiginin (veya dijital
bir ¢ikisin) kaynadi olarak secilmelidir 84. sayfadaki kablo baglantisi drnegine bakin.

Fren kontrol lojidi ¢esitli durumlarda sirtcu kontrol lojiginin motoru tutmasini veya
hizi rampa ile diistirmesini talep eder. Bu talepler 44.01 Fren kontrol durumu
parametresinde gorulebilir.

Fren durum semasi

(herhangi bir

durL@ian)

(herhangi bir

durt@jan)

FREN DEVRE DISI

@

FREN KAPALI FREN ACMA

@@‘P FREN ACMA

BEKLEMESI

FREN ACMA
GECIKMESI

5 ® Cl)

6 A 4
FREN K/B\PATMA <> FREN ACIK

FREN KAPATMA
GECIKMESI

R

FREN KAPATMA 4-@—

BEKLEMESI @_»

Durum agiklamalari

Durum adi Aciklama

FREN DEVRE DISI Fren kontroll devre disi birakildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme =
0 ve 44.01 Fren kontrol durumu b4 = 0). Agma sinyali etkin durumda (44.01
Fren kontrol durumu b0 = 1).

FREN ACMA: Fren agma talebinde bulunuldu. (44.01 Fren kontrol durumu b2 = 1). Agma
sinyali etkinlestirildi (44.071 Fren kontrol durumu b0 ayarlandi). 44.08 Fren agma
gecikmesi sona erinceye kadar yuk suricl hiz kontrolu ile yerinde tutulur.

FREN ACIK Fren acgik (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Tutma talebi kaldirilir (44.01 Fren

kontrol durumu b2 = 0) ve siricinin referansi izlemesine izin verilir.
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Durum adi Aciklama

FREN KAPATMA

FREN KAPATMA Fren kapatma talebinde bulunuldu. Siriici lojiginden stop edene kadar hizi

BEKLEMESI rampa ile diistirmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). Agma
sinyali etkin durumda tutulur (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1).Fren 0jigi,
motor hizi 44.14 Fren kapatma seviyesi degerinin altinda olana dek bu
durumda kalir.

FREN KAPATMA Kapatma kosullari saglandi. Agma sinyali etkin durumda (44.01 Fren kontrol

GECIKMESI durumu b0 — 0). Rampa ile yavaslama talebi strdlrilir (44.01 Fren kontrol
durumu b3 = 1). 44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erinceye kadar fren lojigi
bu durumda kalacaktir.
Bu noktada, lojik FREN KAPALI durumuna geger.

FREN KAPALI Fren kapali (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 0). Surlici modiilasyon

yapmayabilir.

Durum degisim kosullari ( @ )

© 00N DN WN =

Fren kontroll devre disi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme — 0).
06.11 Ana durum word'i, bit 2 = 0.

Fren agma talebinde bulunuldu.

44.08 Fren agma gecikmesi sona erdi.

Fren kapatma talebinde bulunuldu.

Motor hizi 44.14 Fren kapatma seviyesi kapatma hizinin altinda.

44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erdi.

Fren agma talebinde bulunuldu.

Fren kontrolu etkinlestirildi (parametre 44.06 Fren kontrolli etkinlestirme — 1).
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Zamanlama semasi

Asagidaki sadelestiriimis zamanlama semasi, fren kontrol fonksiyonunun galismasini
gOsterir. Yukaridaki durum semasina bakin.

| | | | | |

Start komutu | |
|

T

(06.16 b5)

Modulasyonda | N
(06.16 b6) tnd |

Hazir ref
oa1ta) L |

|
|
T
|
|
Hiz referansi | | | | !/N_:
I } } t Nes . ¥ .
1

|
1
Fren kontrol sinyali oo
(44.01 b0) |4|‘ tod "

|
Durdurulan konumda | | T | | |
tutma talebi (44.07 b2 |
( A | ! ! ! |
Durdurulan konuma
rampa talebi | | | | | | I_I
(44.01b3) | | | _
FREN EREN ACMA FREN ACIK BCW |  BCD FREN |
Durum | kapati ¢ ¢ FREN KAPATMA KapaLl
1 2 3 4 5 6 7 8
td Motor miknatislama gecikmesi
tod Fren agma gecikmesi (parametre 44.08 Fren agma gecikmesi)
Neg Fren kapama hizi (parametre 44.14 Fren kapatma seviyesi)
teg Fren kapama gecikmesi (parametre 44.13 Fren kapatma gecikmesi)

BCW FREN KAPATMA BEKLEMESI
BCD FREN KAPATMA GECIKMESI
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Kablo baglantisi 6rnegi

Asagidaki sekilde bir fren kontroll kablo baglantisi 6rnegi gosterilmektedir. Fren
kontrol donanimi ve kablo baglantilari musteri tarafindan saglanmali ve kurulmalidir.

UYARI! gine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan
makinenin personel giivenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun.
Sdricindn (IEC 61800-2'de tanimlanan Tam bir Surliicti Moduli veya Temel Surici

Modiilu) frekans konvertoriiniin, Avrupa Makine Yonergesi ve ilgili standartlarda
bahsedilen bir glivenlik cihazi olarak kabul edilmeyecegini unutmayin. Bu durumda
tim makinenin personel giivenligi, belli bir strtict 6zelligine bagh olmamalidir (fren
kontrol fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel dizenlemelerde tanimlandidi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Bu érnekte,
10.24 RO1 kaynagi parametresi Fren komutu olarak ayarlanmigtir (6r. 44.01 Fren
kontrol durumu Parametresinin 0. biti).

™ " Frenkontrol | | siiriicii kontrol iinitesi
' donanimi ' '
. 115/230 VAC . . NG

COM 7

NO —
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DC gerilim kontroli

Yuksek gerilim kontrolii

Ara DC baglantisinin yiiksek gerilim kontroliine genellikle motor jenerator
modundayken gerek duyulur. Motor, yavaslarken veya saftin uygulanan hizdan veya
frekanstan daha hizli dénmesine neden olacak sekilde yik motor saftini kontrol
ederken eneriji tretir. DC geriliminin ylksek gerilim kontrolU sinirini agsmasini 6nlemek
icin, yuksek gerilim kontrol cihazi, sinira ulagildiginda otomatik olarak olusturulan
torku azaltir. Limite ulagilirsa agiri gerilim kontrol cihazi programlanan tiim yavaslama
zamanlarini da artinr; daha kisa yavaslama zamanlari elde etmek icin, bir fren kiyici
ve direng gerekebilir (ACS180 siiriicllerde fren kiyici destegdi yoktur).

Dusiik gerilim kontrolii (gli¢ kaybinda ¢alismaya devam etme)

Gelen besleme gerilimi kesilirse, siiriici ddnen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor dondiigu ve sirlclye enerji Urettigi
surece, surlici galismaya devam eder. Eger ana kontaktor (mevcut ise) kapali
kalmigsa, siriicl kesintiden sonra calismaya devam edebilir.

Not: Ana kontaktor bulunan Unitelerde, kisa sireli besleme kesintilerinde kontaktor
kontrol devresini kapali tutan bir tutma devresi (6r. UPS) bulunmalidir.

Uinput power

Tm  fout Unc

(N'm) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
f
80 40 260 out
\\ /—TM
40 20 130 v
t(s)
1,6 58 8 112 15,4

Upc = Suriicuiniin ara devre gerilimi,
fout = Surlclnin ¢ikis frekansi,
Ty = Motor momenti.

Nominal ytikte besleme gerilimi kaybi (f, = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum sinirina
diser. Kontrol cihazi sebeke kapali oldugu sirece gerilimi sabit tutar. Stiriicii motoru
jeneratér modunda calistirir. Motor hizi diser; ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip
oldugu surece suricu ¢ahlsabilir.
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Diisiik gerilim kontroliinii uygulama (gli¢ kaybinda ¢alismaya devam etme)

Disuk gerilim kontrolt fonksiyonunu su sekilde uygulayin:

» Sdricindn disuk gerilim kontroll fonksiyonunun 30.31 Diigtik gerilim kontrolii
parametresiyle etkinlestirildigini kontrol edin.

* Hizli baslatma modunu (d6nen motorla baglatmak) mimkin kilmak igin 27.01
Start modu parametresi Otomatik degerine (vektér modunda) veya 21.19 Skaler
start modu parametresi Otomatik degerine (skaler modda) ayarlanmalidir.

Kurulum, giris giict kesilmesinde takilmayi énlemek i¢in, ana kontaktorle techiz
edilmistir. Ornegin, kontaktér kontrol devresinde bir zaman gecikmeli réle (tutucu)

kullanin.

UYARI! Motoru tekrar hizli galistirmanin bir tehlikeye yol agmayacagdindan
emin olun. Sliphe duyarsaniz, disuk gerilim kontroli islevini uygulamayin.

Gerilim kontrolii ve tetikleme limitleri

Ara DC gerilimi regulatériinin kontrol ve ariza limitleri besleme gerilimine ve
sUrlcu/invertor tipine baglidir. DC gerilimi (Upc) hatlar arasi besleme geriliminin

yaklasik 1,41 katidir ve 01.11 DC gerilimi parametresi ile goruntulenir.

Asagidaki tabloda, secilen DC gerilimi seviyelerinin degerleri volt olarak
gosterilmektedir. Mutlak gerilimlerin siriici/invertor tipine ve AC besleme gerilimi
araligina goére degistigini unutmayin.

95.02 parametresinde adaptif gerilim limiti etkinlestirildiginde:

DC gerilim diizeyi [V]

95.01 Besleme gerilimi

0,85%1,41x180 = 455 2)

0,85x1,41x440 = 527 2

S Besleme gerilimi Besleme gerilimi Otomatik/
Bkz. 95.01 Besleme gerilimi. araligi [V] 180...415 | arahig [V] 440...480 Secilmedi
Asiri gerilim hata limiti 842 842 842
Asiri gerilim kontrol limiti 779 779 779
Asiri gerilim uyari limiti 745 745 745
- - Lo 0,85x1,41xpar 95.03 0,85%1,41xpar 95.03 0,85x1,41xpar
Digdk gerilim uyart limiti degeri degeri ! 95.03 degeri )

Dustk gerilim kontrol limiti

0,78x1,41xpar 95.03
degeri

0,78x1,41x180 = 418 2

0,78x1,41xpar 95.03
degeri

0,78x1,41x440 = 484 2

0,78x1,41xpar
95.03 degeri 1

Sarj etme rolesi kapatma limiti

0,78x1,41xpar 95.03
degeri !

0,78x1,41x180 = 418 2)

0,78x1,41xpar 95.03
degeri V

0,78x1,41x440 = 484 2

0,78x1,41xpar
95.03 degeri "

Sarj etme rélesi agma limiti

0,73x1,41xpar 95.03
degeri

0,73%1,41x180 = 391 2

0,73x1,41xpar 95.03
degeri

0,73x1,41x440 = 453 2

0,73x1,41xpar
95.03 degeri "
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DC gerilim diizeyi [V] 95.01 Besleme gerilimi

e Besleme gerilimi Besleme gerilimi Otomatik/
Bkz. 95.01 Besleme gerilimi. arahigi [V] 180...415 | arahig: [V] 440...480 Segilmedi
Besleme gerilimi araliginin st
sinirndaki DC gerilimi (Upcmay) 560 648
Besleme gerilimi araliginin alt 513 504

sinirindaki DC gerilimi (Upcmin)

0,73x%1,41xpar 95.03 0,73x1,41xpar 95.03 0,73x1,41xpar
degeri " degeri " 95.03 degeri "

0,73x1,41x180 = 391 2) | 0,73x1,41x440 = 453 2)

Sarj etkinlestirme/bekleme limiti

0,45x1,41xpar 95.03 | 0,45x1,41xpar 95.03 | 0,45x141xpar
degeri " degeri " 95.03 degeri "

0,45x1,41x180 = 241 2) | 0,45%1,41x440 = 279 2)

Dustik gerilim hata limiti

1) 95.01 Besleme gerilimi parametresi Otomatik/secilmedi olarak ve 95.02 Uyarlamali gerilim limitleri
garametresi Etkin olarak ayarlanirsa, 95.03 Tahmini AC besleme gerilimi parametresinin degeri kullanilir;
) aksi takdirde 95.01 Besleme gerilimi parametresi ile secilen araligin alt limiti kullanilir,
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DC gerilim diizeyi [V]

95.02 parametresinde adaptif gerilim limiti devre disi birakildiginda:

95.01 Besleme gerilimi

Besleme gerilimi

Bkz. 95.01 Besleme Besleme gerilimi araligr [V] Otomatik/
gerilimi. arahigi [V] 180...415 440 9480 Segilmedi
eger 95.03 eger 95.03
<456AC > 456AC
Asiri gerilim hata limiti 842 842 842
Asiri gerilim kontrol limiti 779 779 779
Asiri gerilim uyar limiti 745 745 745
Dusuk gerilim uyari limiti 0.85%1,35x180 = 436 O,85><1é%54><440 = 0,8521[,1%56“80 0,85115%5;440
- . - _ 0,78%1,35x440 = |0,78x1,35x180| 0,78x1,35%440
Dustuk gerilim kontrol limiti | 0,78x1,35%180 = 400 463 =400 =463

Sarj etme rolesi kapatma
limiti

0,78%1,35x180 = 400

0,78%1,35%440 =
463

0,78x1,41xpar
95.03 degeri "

0,73x1,41xpar 95.03

0,78%1,41xpar

0,73x1,41xpar
95.03 degeri "

Sarj etme rolesi agma limiti degeri 95.03 degeri 1)
Besleme gerilimi araliginin

Ust sinirindaki DC gerilimi 560 648
(UDCmax)

Besleme gerilimi araliginin

alt sinirindaki DC gerilimi 513 594

(Upcmin)

Sarj etkinlestirme/bekleme

0,73x1,41xpar 95.03

0,73x1,41xpar

0,73x1,41xpar

limiti degeri 95.03degeri V| 95.03 degeri "
o | 0,45x141xpar 95.03| 0,45x141xpar | 0,45x1 41xpar
Duistik gerilim hata limit degeri 1) 95.03 degeri 1) | 95.03 degeri !

1) 95.01 Besleme gerilimi parametresi Otomatik/segilmedi olarak ve 95.02 Uyarlamali gerilim limitleri
parametresi Etkin olarak ayarlanirsa, 95.03 Tahmini AC besleme gerilimi parametresinin degeri
kullanilir; 2 aksi takdirde 95.07 Besleme gerilimi parametresi ile secilen arahigin alt limiti kullanilir.

Ayarlar ve teghisler

Parametre 01.11 DC gerilimi (sayfa 108), 30.30 Yiiksek gerilim kontrolii (sayfa 200),
30.31 Diiglik gerilim kontrolii (sayfa 201), 95.01 Besleme gerilimi (sayfa 272) ve
95.02 Uyarlamali gerilim limitleri (sayfa 272).

Olaylar: -
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Gilivenlik ve korumalar

Sabit/Standart korumalar

Asin akim

Cikis akimi, dahili asir akim limitini asarsa, IGBT'ler strlclyu korumak igin kapanir.

DC asin gerilim

Bkz. bdlum Yiiksek gerilim kontrolii, sayfa 85.

DC diisuik gerilim
Bkz. bolum Dlistik gerilim kontrolii (glic kaybinda ¢alismaya devam etme), sayfa 85.

Siiriici sicakhigi

Sicaklik yeteri kadar yikselirse, strici kendini korumak igin énce anahtarlama
frekansini, sonra da akimi sinirlamaya baslar. Yine de isinmay! sirdurirse, (6rnegin
bir fan arizasi nedeniyle) asin sicaklik arizasi olusturulur.

Kisa devre

Bir kisa devre durumunda, IGBT'ler surlcuyu korumak igin hemen kapanir.

Topraklama hatasi algilama

Asagidakilere dikkat edin

* besleme kablosundaki bir topraklama hatasi korumayi etkinlestirmez

+ topraklanmis bir beslemede, koruma 2 milisaniyede etkinlesir

+ topraklanmamis bir beslemede, besleme kapasitansi 1 mikrofarad veya daha
yuksek olmaldir

+ 300 metreye kadar blendajli motor kablolarinin neden oldugu kapasitif akimlar
korumay! etkinlestirmez

suricl durduruldugunda koruma devre digi birakilir.

Acil stop

Acil stop sinyali 21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile segilen sinyale baglanir.
Haberlesme araciligiyla da bir acil stop olusturulabilir (parametre 06.07 Ana kontrol
word'l, bit 0...2).
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Acil stop modu 21.04 Acil stop modu parametresi ile segilir. Asagidaki modiiller
bulunmaktadir:

» Off1: Kullanimda olan belirli bir referans tipi igin tanimlanan standart yavaslama
rampasi boyunca durma

« Off2: Serbest durus

« Off3: 23.23 Acil stop stiresi parametresi ile tanimlanan acil stop rampasi ile
durma.

Off1 veya Off3 acil stop modlari ile, motor hizindaki disme 31.32 Acil rampa denetimi
ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi parametreleri ile denetlenebilir.

Notlar:

» Gerekli acil stop kategorilerinin karsilanmasi amaciyla acil stop cihazlarinin ve
ihtiyag duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu ekipmani kuran kisinin
sorumlulugundadir.

+ Bir acil stop sinyali algilandiginda, sinyal iptal edilse dahi acil stop fonksiyonu iptal
edilemez.

» Eger minimum (veya maksimum) moment limiti %0 olarak ayarlanmigsa, acil stop
fonksiyonu sirticlyli durduramayabilir.

« Bir acil stop sirasinda, referans rampa sekilleri (23.32 Sekil stiresi 1 ve 23.33
Sekil stiresi 2) gibi hiz ve moment referans parametreleri dikkate alinmaz.
Ayarlar ve teshisler

Parametre 21.04 Acil stop modu (sayfa 152), 21.05 Acil stop kaynagi (sayfa 152),
23.23 Acil stop stiresi (sayfa 170), 31.32 Acil rampa denetimi (sayfa 209) ve
31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi (sayfa 210).

Olaylar: -

Motor termik korumasi

Kontrol programinda iki ayr motor sicakligi izleme fonksiyonu bulunur. Sicaklik veri
kaynaklari ve uyari/tetikleme limitleri her bir fonksiyon i¢in bagimsiz olarak
ayarlanabilir.

Motor sicakligi

* motor termik koruma modeli (stricunin icinde dahili olarak turetilen tahmini
sicaklik) veya

» sargllarda bulunan sensorler kullanilarak izlenebilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

Motor termik koruma modeli, termik bellek tutma ve hiz hassasiyeti igin IEC/EN
61800-5-1 standardi 2.1 sriiminiin gereksinimlerini kargilar. Tahmini sicaklik, glic
kapaliyken de korunur. Hiz bagimliligi parametrelerle ayarlanir.

Not: Motor termik modeli, siriictye yalnizca tek motor baglyken kullanilabilir.




Motor termik koruma modeli

Siriclt motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:
1.

Not: Motor termik modeli, invertére yalnizca tek motor bagliyken kullanilabilir.
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Sdrdctye ilk kez glic uygulandiginda, motorun ortam sicakliginda oldugu kabul

edilir (35.50 Motor ortam sicakligi parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan,
suriclye gug uygulandiginda, motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir.

Motor sicakligi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik stiresi ve motor

yuk egrisi kullanilarak hesaplanir. Yuk egrisi, ortam sicakliginin 30°C’yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

Sensor yalitimi ve baglantisi

Bir sensér Ug sensér
— ] oA
\ AN T oD
Motor | | T
L 1 GND Heter T ;
L - L
T : — AO : : —1 AO
: —{GND o IGND
33nt L i 33nF L
Bir sensér Ug sensér
Al — Al
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T L ToT 5
! AO — AO
: " {GND l GND
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UYARI! IEC 60664, elektrik yUkli pargalar ile iletken olmayan ya da iletken
olan ancak koruyucu topraklamaya bagli olmayan elektrik donaniminin
erisilebilir pargalarina ait ylizey arasina cift ya da desteklenmis yalitim gerektirir.

Bu gerekliligi karsilamak icin, asagidaki alternatiflerden herhangi birini kullanarak
termistorl surlcinin kontrol terminallerine baglayin:

» Termistdri motorun hareketli pargalarindan gift takviyeli yalitimla ayirin.

« Sdurtcunln dijital ve analog girislerine bagh tim devreleri koruyun. Kontaga karsi
koruyun ve basit yalitimla diger diisiik gerilim devrelerinden (suriiciiniin ana
devresiyle ayni gerilim seviyesinde derecelendirilen) koruyun.

» Harici bir termistor rélesi kullanin. Réle yalitimi, strliclinin ana devresinin gerilim
seviyesiyle ayni derecelendirmede olmalidir.

Pt100 sensorlerini kullanarak sicaklik izleme
1...3 Pt100 sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.

Analog cikis sensor Uzerinden 9,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicaklidi arttikga, sensor Gzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog giris Gzerinden okur ve bunu
Santigrat dereceye donusturir.

Motor sicakhigi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
surlicinun nasil tepki verecegi segcilebilir.

Sensoriin kablo baglantisi igin striictiniin Donanim el kitabina bakin.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 35 Motor termik korumasi (sayfa 217).

Olaylar: -

Otomatik hata resetlemeleri

Sdrlcl, asir akim, yiksek gerilim, diistik gerilim, harici hatalar sonrasinda kendini
otomatik olarak resetler. Kullanici da otomatik olarak resetlenecek bir hata
belirleyebilir.

Varsayilan olarak, otomatik resetler kapalidir ve kullanici tarafindan 6zel olarak
etkinlestiriimelidir.

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce, tehlikeli durumlarin
L I \ olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon siiriiciiy(i otomatik olarak sifirlar
ve hatadan sonra ¢alismaya devam eder.
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Ayarlar ve teshisler
31.12...31.16 parametreleri
Olaylar: -

Diger programlanabilir koruma fonksiyonlari

Harici olaylar (parametre 31.01...31.10)

Tahrik edilen ekipman i¢in hata veya uyari olusturmak uzere secilebilir girislere
prosesten gelen bes farkli olay sinyali baglanabilir. Sinyal kayboldugunda, bir harici
olay (hata, uyari veya tek bir glinliik girisi) olusturulur.

Motor faz kaybi algilama (parametre 31.19)
Parametre, motor faz kaybi algilandiginda siriiciniin nasil tepki verecegini seger.

Motor faz kaybi algilama varsayilan olarak etkindir ve stirlict bir faz kaybi
algiladiginda 3381 Cikis fazi kaybi hatasini goéruntiler. Motor faz kaybi algilama,
motor kontrol moduna ve nominal akima bagli olarak asagidaki sekilde
etkinlestiriimeli veya devre digi birakilmalidir:

» Vektdr kontroliinde, motor faz kaybi algilama her zaman agiktir ve galisma limitleri
yoktur.

» Skaler kontrolde, motor frekansi motor nominal frekans degerinin %10 (izerinde
oldugunda, motor faz kaybi algilama etkinlesir. Bu limit degistirilemez.

» Sirdcu nominal akiminin 1/6'sindan diistik nominal akimi olan motorlarda, surici
motor akimini dogru 6lgemedigi icin denetim devre digi birakiimalidir.

Giivenli moment kapatma algilama (Yalnizca ACS180-04S -... tipi, 31.22
parametresi)

Siricu, Glvenli moment kapatma girisinin durumunu izler ve bu parametre, sinyaller
kayboldugunda verilecek gosterimleri seger. (Bu parametrenin Guvenli tork kapama
fonksiyonunun ¢alismasi tzerinde etkisi yoktur). Glvenli moment kapatma
fonksiyonu ile ilgili daha fazla bilgi i¢in, bkz. striicii donanim el kitabi.

Degistirilmis besleme ve motor kablolari (parametre 31.23)

Sirucu, besleme ve motor kablolarinin yanlishkla degistiriimesini algilayabilir
(6rnegin beslemenin sirict motor baglantisina baglanmasi). Parametre, bir hata
olusturulup olusturulmayacagini secer.

Sikigma korumasi (31.24...31.28 parametreleri)

Sikisma durumunda sirtct motoru korur. Denetim limitlerini (akim, frekans ve sire)
ayarlamak ve suricinin bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini segcmek
muUmkundar.
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Asin hiz korumasi (parametre 31.30)

Kullanici, kullaniimakta olan maksimum ve minimum hiz (veya frekans) limitlerine
eklenen bir marj belirleyerek asiri hiz (ve asiri frekans) limitlerini ayarlayabilir.

Lokal kontrol kaybi algilama (parametre 49.05)

Parametre, suriiciniin kontrol paneli veya bilgisayar yazilimi iletisim kesintisine nasil
tepki verecegini secer.

Al denetimi (parametreler 72.03...72.04)

Parametreler, bir analog giris sinyali giris igin belirtilen minimum ve/veya maksimum
limitlerin digina ¢iktiginda surtictiniin nasil tepki verecegini seger.

Rampa stop denetimi (parametre 31.32 ve 31.33)

Kontrol programinin normal ve acil stop rampalari icin bir denetim fonksiyonu vardir.
Kullanicl, ya stop etme i¢in maksimum bir sureyi ya da tahmini yavaslama hizindan
maksimum sapmayi tanimlayabilir. Strlici beklenen sekilde durmakta basarisiz
olursa bir hata olusturulur ve suricu serbest durus yapar.

Ozel motor akimi hata limiti (parametre 31.30)

Kontrol programi, siiriicii donanimina baglh olarak bir akim limiti ayarlar. Cogu
durumda, varsayilan deger uygundur. Ancak, daha disuk bir limit (6rnegin, sabit
miknatisl motoru miknatissizlastirmadan korumak igin) kullanici tarafindan manuel
olarak ayarlanabilir.
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Teshisler

Hata ve uyari mesajlari, veri kaydi

Bkz. bolum Hata izleme (sayfa 331).

Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek alti sinyal secilebilir. Denetlenen bir sinyal
Odnceden tanimlanan limitleri agarsa veya bu limitlerin altina diserse, 32.01 Denetim
durumu parametresinde bir bit etkinlestirilir ve bir uyari veya hata olusturulur.

Denetlenen sinyal dusuk gegisli olarak filtrelenir.

Ayarlar ve teghisler
Parametre grubu 32 Denetim (sayfa 210).
Olaylar: -

Enerji tasarrufu hesaplayicilar

Bu 6zellik asagidaki fonksiyonlardan olugur:

* Motor akisini, toplam sistem verimini maksimum duzeye ¢ikaracak sekilde
ayarlayan bir eneriji iyilestirici

* Motor tarafindan kullanilan ve tasarruf edilen enerjiyi izleyen ve bunlari kWh, para
birimi veya CO, emisyon hacmi olarak gériintileyen bir sayag ve

+ Surlcunln yuk profilini gdsteren bir yik analizort (bkz. bolim Yiik analizérii,
sayfa 95).

Ayrica, gegerli saat ile 6nceki saatin yani sira gecerli glindeki ve énceki guindeki
enerji tiketimini kWh cinsinden gésteren sayaglar bulunur.

Not: Enerji tasarrufu hesaplamasinin dogrulugu, 45.19 Gii¢ karsilastirma
parametresinde verilen referans motor guictiniin dogruluguna direk baglhdir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 45 Enerji verimliligi (sayfa 250).

Parametre 01.50 Gegerli saat kWh (sayfa 109), 01.51 Onceki saat kWh (sayfa 109),
01.52 Gegerli giin kWh (sayfa 110) ve 01.53 Onceki giin kWh (sayfa 110).

Olaylar: -
Yiik analizorii

Tepe degeri glinlugu

Kullanici, tepe degeri giinltigu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Giinlik, tepe degerinin
meydana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe dederini ve ayrica tepe degeri
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sirasindaki motor akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder. Tepe degeri, 2 ms
araliklarla 6rneklenir.

Genlik giinliikleri
Kontrol programinda iki genlik giinligu bulunmaktadir.

Genlik guinlagu 2 icin kullanici, 200 ms araliklarla érneklenmesi icin bir sinyal secebilir
ve %100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan érnekler, genliklerine bagl
olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir.

« Parametre 1, gunligun etkin oldugu siire boyunca referans degerin %0...10
araligina dusen Orneklerin payini gosterir.

« Parametre 2, giinligin etkin oldugu siire boyunca referans degerin %10...20
araligina dusen Orneklerin payini gosterir

¢ VS,

Bunu gelismis panelle veya Sirlici dizenleyici bilgisayar uygulamasiyla grafiksel
olarak goruntileyebilirsiniz.

tim 6rneklerin payi

.10
>%90

%0..
%10...20
%20...30
%30...40
%40...50
%50...60
%60...70
%70...80
%380...90

Genlik araliklan
(36.40...36.49 parametreleri)

Genlik giinligu 1, motor akimini izlemek Uizere sabitlenmistir ve resetlenemez. Genlik
gunlagi 1 ile %100, surtcinin maksimum ¢ikis akimina karsilik gelir (/yaks)-
Maksimum ¢ikis akimi de@erleri, strlicinin Donanim el kitabinda, Degerler
bélimiinde listelenmistir. Olgiilen akim siirekli olarak kaydedilir. Orneklerin dagilimi
36.20...36.29 parameterleri ile gosterilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 36 Yiik analizérii (sayfa 224).

Olaylar: -
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Diger konular

Yedekleme ve geri yiikleme

Gelismis panelde ayarlarin yedeklerini manuel olarak alabilirsiniz. Panel otomatik bir
yedekleme de tutar. Yedeklemeyi baska bir suirlicliye veya arizali bir stiriiciinin yerini
alan yeni surtcuye geri yUkleyebilirsiniz. Panelde veya Drive composer bilgisayar
yazilimi ile yedekleme ve geri yUkleme yapabilirsiniz.

Yedekleme ve ayarlar hakkinda daha fazla bilgi icin ilgili gelismis kontrol paneline
bakin.

Yedekleme

Manuel yedekleme

Gerekirse bir yedek alin (6rnegin, slrucuyu baslattiktan sonra veya ayarlari baska bir
surliclye kopyalamak istediginizde).

Parametre kaydetmeye zorlama etkin olmadigi siirece, haberlesme arabirimlerinden
gelen parametre degisiklikleri yok sayilr.

Otomatik yedekleme

Gelismis panelde otomatik yedekleme i¢in ayriimis bir alan vardir. Son parametre
degisikliginden iki saat sonra otomatik bir yedekleme olusturulur. Yedek alindiktan
sonra, panel ilave parametre degisiklikleri olup olmadigini kontrol etmeden dnce 24
saat bekler. Degisiklikler varsa, en son degisiklikten iki saat gectikten sonra dnceki
yedeklemenin Uzerine yazarak yeni bir yedekleme olusturur.

Gecikme sliresi ayarlanamaz veya otomatik geri yikleme fonksiyonu devre disi
birakilamaz.

Parametre kaydetmeye zorlama etkin olmadigi stirece, haberlesme arabirimlerinden
gelen parametre degisiklikleri yok sayilir.

Geri yiikleme

Yedeklemeler panelde gorintilenir. Otomatik ve manuel yedeklemeler ayri olarak
isaretlenir.

Not: Bir yedeklemeyi geri yiklemek igin, surlicii Lokal kontrolde olmalidir.

Ayarlar ve teghisler
Parametre 96.07 Manuel parametre kaydetme (sayfa 277).
Olaylar: -

Kullanici parametre gruplari

Sdrdcu, kalici bellege kaydedilebilen ve suriict parametreleri kullanilarak geri
cagrilabilen doért kullanici parametre grubunu destekler. Kullanici parametre gruplari
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arasinda gecis yapmak icin dijital girisler kullanilmasi da mumkuindir. Bir parametre
grubunu degistirmek igin, suriict durdurulmaldir.

Bir kullanici parametre grubunda, Veri depolama parametreleri (47 Veri depolama)
harig, 10...99 parametre gruplarindaki diizenlenebilen degerlerin timi bulunur.

Motor ayarlari kullanici parametre gruplarina dahil oldugundan, bir kullanici grubunu
geri gagirmadan 6nce ayarlarin uygulamada kullanilan motora karsilik geldiginden
emin olun. Surlcuyle farkli motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor ID run
uygulamasinin her bir motor igin gerceklestiriimesi ve sonuglarin farkh kullanici
gruplarina kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun grup geri
cagrilabilir.

Ayarlar ve teshisler
96.10...96.13 parametreleri
Olaylar: -

Veri depolama parametreleri

Veri depolama igin parametreler (sekiz adet 32 bit, dort adet 16 bit) ayriimistir. Bu
parametreler varsayilan olarak bagimsizdir ve baglanti olusturma, test etme ve
devreye alma amaglariyla kullanilabilirler. Diger parametrelerin kaynak ve hedef
secimleri yazilabilir ve okunabilir.

Ayarlar ve teshisler
Parametre grubu 47 Veri depolama (sayfa 258).
Olaylar: -

Parametre saglama toplami hesaplamasi

A ve B parametre saglama toplamlari, siiricii ayarlarindaki degisikliklerin izlenmesi
icin birden ¢ok parametre gurubu kullanilarak hesaplanabilir. Parametre gruplari A ve
B igin farklidir. Hesaplanan saglama toplamlarinin her biri, karsilik gelen referans
saglama toplami ile karsilastirilir. Uyumsuzluk meydana gelirse, surlicu bir olay
(islenmemis olay, uyar veya hata) olusturur. Hesaplanan saglama toplami yeni
referans saglama toplami olarak ayarlanabilir.

A saglama toplaminin parametre grubu, haberlesme ayar parametrelerini icermez.

Saglama toplami A hesaplamasinda yer alan parametreler, parametre gruplari 10,
15,19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 45, 46, 71, 95, 96, 97,
98 ve 99 icinde kullanici tarafindan diizenlenebilir parametrelerdir.

Saglama toplami B parametre grubu sunlari icermez:

* haberlesme ayarlar

* motor veri ayarlari ve

* enerji veri ayari parametreleri.
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Saglama toplami B hesaplamasinda yer alan parametreler, parametre gruplari 10,
15,19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 46, 71, 95, 96 ve 97
icinde kullanici tarafindan dizenlenebilir parametrelerdir.

Ayarlar ve teshisler
Parametreler 96.54...96.55, 96.68...96.69 ve 96.71...96.72.

Olaylar A686 Saglama toplami uyusmazligi (sayfa 337), B686 Saglama toplami
uyusmazligi (sayfa 341) ve 6200 Saglama toplami uyusmazhigi (sayfa 345).

Olaylar: -

Motor potansiyometresi

Motor potansiyometresi, dederi parametreler tarafindan segilen iki dijital sinyal
kullanilarak artirilabilen veya azaltilabilen bir sayagctir.

Motor potansiyometresi etkinlestirildiginde, ayarlanmis bir degeri alir. Segilen moda
bagl olarak, motor potansiyometresinin degderi korunur ya da bir gli¢ kapatma/agma
islemi ardindan resetlenir.

Degisim hizi, degerin minimumdan maksimuma ya da tam tersi sekilde degismesi icin
gecen slre olarak tanimlanir. Yikseltme ve digurme sinyalleri ayni anda acilirsa,
motor potansiyometresi degeri dedismez.

Fonksiyonun gikisi gosterilir ve dogrudan ana segici parametrelerinde referans
kaynagi olarak ayarlanabilir ya da diger kaynak segici parametreleri tarafindan bir
giris olarak kullanilabilir.

Asagidaki 6rnekte motor potansiyometresi degerinin davranisi gosterilmektedir.

22.73 4 |_
0 — , | , | ,
1 . . . . .
22.74 *
0

22.77

22.80

22.76

Ayarlar ve tesghisler

22.71...22.80 parametreleri
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Olaylar: -

Kullanici kilidi

Daha iyi siber guivenlik icin, 6rnegin parametre degerlerinin degistirimesini ve/veya
yazilim ile diger dosyalarin ylklenmesini dnlemek amaciyla bir ana parola
belirleyebilirsiniz.

UYARI! ABB yeni bir parola kullanarak kullanici kilidini etkinlestirmede
basarisizligin neden oldugu hasarlardan ve/veya kayiplardan sorumlu degildir.
Bkz. Siber gtivenlik sorumluluk reddi (sayfa 14).

UYARI! Parolay givenli bir yerde saklayin; parola kaybedilirse kullanici kilidi
ABB tarafindan bile devre disi birakilamaz.

Kullanici kilidini ilk defa etkinlestirmek igin varsayilan parolayi (10000000) 96.02 Sifre
kodu parametresine girin. Bu, 96.700...96.102 parametrelerini gérinir yapar. Sonra,
96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine yeni bir parola girin ve parolayi
96.101 Kullanici parolasini onayla parametresinde onaylayin. 96.102 Kullanici kilidi
islevselligi parametresinde énlemek istediginiz eylemleri tanimlayin.

Kullanici kilidini kapatmak i¢in 96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz bir parola
girin, 96.08 Kontrol karti 6n ylikleme parametresini etkinlestirin veya ekipmani
kapatip agin. Kilit kapaliyken, 96.700...96.102 parametreleri gizlenir.

Kilidi yeniden agmak icin 96.02 Sifre kodu parametresine parolanizi girin. Bu,
96.100...96.102 parametrelerini yeniden gortnur yapar.

Ayarlar ve teshisler
Parametre 96.02 Sifre kodu (sayfa 274) ve 96.100...96.102.
Olaylar: -
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Parametreler

Bu boliimun icindekiler

Terimler ve kisaltmalar
Haberlesme adresleri
Parametre gruplarinin 6zeti
Uzun parametre listesi

50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan degerleri arasindaki
degisiklikler
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Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Sdricu tarafindan 6lgllen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Vars.

Varsayilan, parametre adi ile ayni satirda asagida gosterilmistir.
Fabrika makrosu parametresinin varsayilan degeri. Diger makroya 6zgu
parametre degerleri ile ilgili bilgi icin bkz. bélim Kontrol makrolari.

FbEQ16/32

16 bit ve 32 bit i¢in haberlesme esdegeri. Her bir secim igin veya
parametre araligi ile ayni satirda gosterilmistir.

Kisa gizgi (-), kullanicinin 16 bit formattaki parametreye erisemeyecegini
gosterir.

32 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim igin 32 bit deger
segcildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gdsterilen deger
arasindaki 6lgeklendirme.

Diger

Deger baska bir parametreden alinir.
“Diger” 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini belirleyebilecegi
bir parametre listesi goriintilenir.

Diger [bit]

Deger baska bir parametredeki belirli bir bitten alinir. Kullanici, kaynagi
bir parametre listesinden seger.

Parametre

Suricu igin kullanici tarafindan ayarlanabilir bir calisma talimati veya bir
Gercgek sinyal.

p.u.

Birim basina

[parametre numarasi]

Parametrenin degeri

Haberlesme adresleri

Bkz. Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrol(i.
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Parametre gruplarinin ozeti

Grup igindekiler Sayfa

01 Gergek degerler Sirlcunun izlenmesi igin temel sinyaller. 108

03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri. 111

04 Uyari ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler. 111

05 Teshis Siricu bakimina iligkin cesitli galisma suresi tipi sayaclar ve 113
olglimler.

06 Kontrol ve durum word'leri | Suriicli kontrol ve durum word'leri. 116

07 Sistem bilgisi Sdiriict donanim ve yazilim bilgileri. 121

10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve role ¢ikiglarinin yapilandirmasi. 122

11 Standart DIO, FI, FO Dijital girig/cikiglarin yapilandirmasi. 126

12 Standart Al Standart analog girislerin yapilandirmasi. 130

13 Standart AO Standart analog ¢ikislarin yapilandirmasi. 135

19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve ¢alisma modlarinin 139
segilmesi.

20 Start/stop/yén Start/stop/yon ve galismal/start/jog izni sinyali kaynak secimi; 141
pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak segimi.

21 Start/stop modu Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi segimi; DC 150
miknatislanma ayarlari.

22 Hiz referansi segimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari. 158

23 Hiz referansi rampasi Hiz referansi rampasi ayarlari (siirict i¢in hizlanma ve yavaglama 168
degerlerinin programlanmasi).

24 Hiz referansi durumu Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi aralik kontrol yapilandirmasi; hiz 172
hatasi adimi.

25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlar. 172

26 Moment referans zinciri Moment referans zinciri ayarlari. 178

28 Frekans referans zinciri Frekans referans zinciri ayarlari. 182

30 Limitler Sirlict galigma limitleri. 194

31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda suriicu 202
davranigi segimi.

32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin yapilandirmasi. 210

35 Motor termik korumasi Sicaklik 6lgimu yapilandirmasi, yik egrisi tanimi ve motor fani 217
kontrolu yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.

36 Yiik analizérii Tepe deger ve genislik giinligi ayarlari. 224

37 Kull. Yiik egrisi Kullanici yiik egrisi ayarlari. 227

40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontrolli igin parametre degerleri. 231

41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontroli igin ikinci bir parametre degeri grubu. 246

44 Mekanik fren kontrolii Mekanik fren kontrolli yapilandirmasi. 249

45 Enerji verimliligi Eneriji tasarrufu hesaplayicilari ayarlari. 250

46 [zleme/slgeklendirme Hiz denetimi ayarlari; gercek sinyal filtreleme; genel dlgeklendirme 254

ayarlari ayarlar.

47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak 258
yazilabilen ve okunabilen veri depolama parametreleri.

49 Panel port iletisimi Sirlcu Gzerindeki kontrol paneli portu iletisim ayarlari. 259

58 Dahili haberlesme Dabhili haberlesme (EFB) arabirimi yapilandirmasi. 261
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Grup igindekiler Sayfa
71 Harici PID1 Harici PID yapilandirmasi. 270
95 Donanim konfigiirasyonu | Donanimla ilgili gesitli ayarlar. 272
96 Sistem Dil secimi; erisim dlzeyleri; makro segimi; parametre kaydetme 274
ve geri yukleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici
parametre gruplari; birim segimi; parametre saglama toplami
hesaplamasi; kullanici kilidi.
97 Motor kontrolii Anahtarlama frekansi; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki 283
frenleme; vuruntu énleme (sinyal enjeksiyonu); IR
kompanzasyonu.
98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, sirici tarafindan saglanan motor 287
parametreleri degerleri.
99 Motor verileri Motor yapilandirma ayarlari. 289

Kisa parametre listesi

iki parametre listesi vardir: Kisa ve Uzun parametre listesi.

Kisa parametre listesi, genel kullanici parametrelerini gésterir. Uzun parametre

listesi, kisa parametre listesinde gdsterilenler de dahil olmak tzere tim kullanici
parametrelerini gosterir. Varsayilan gorinum kisa listedir. Listeyi 96.02 Sifre kodu
parametresi ile secebilirsiniz.

Parametre Girig parolasi Uzun ve kisa liste segimi
1 Kisa liste

96.02 parola -
2 Uzun liste

Asagidaki tabloda Kisa parametre listesinde gértinen parametreler listelenmigtir.
Parametrelerin tam agiklamalari igin bkz. bélim Uzun parametre listesi, sayfa 108.

Par. No. | Par. Adi

Ayarlar/Aralik (varsayilan degerler kalindir)

Grup 99 Motor verileri

99.03 | Motor tipi [0]Asenkron motor, [1]Sabit miknatisli motor
99.04 | Motor kontrol modu [O]Vektor, [1]1Skaler

99.06 | Motor nominal akimi degere bagh

99.07 | Motor nominal gerilimi degere bagh

99.08 | Motor nominal frekansi degere bagh

99.09 | Motor nominal hizi degere bagh

99.10 | Motor nominal gticti degere bagh

99.11 Motor nominal cos @ 0,00 ... 1,00

99.12 | Nominal motor momenti degere bagh

99.16 | Motor faz sirasi [0JUVW,[1]JUWV

Grup 01 Gergek degerler (salt

okunur)

1.01 Kullanilan motor hizi

-30000,00 ... 30000,00 RPM

1.06 Cikis frekansi -500,00 ... 500,00 Hz
1.07 | Motor akimi 0.00 ... 30000.00 A

1.10 Motor momenti -%1600,00 ... %1600,00
1.1 DC gerilimi 0.00 ... 2000.00 V
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Par. No. | Par. Adi Ayarlar/Aralik (varsayilan degerler kalindir)
1.13 | Cikis gerilimi 0...2000V
1.14 | Cikis glicti -32768.00 ... 32767.00 kW
Grup 5 Teshisler (salt okunur)
5.02 Calisma sayaci 0 ... 65535 gin
5.11 | Invertér sicakligi -40,0 ... %160,0

Grup 10 Standart DI, RO

10.24

RO1 kaynagi

[2]Calismaya hazir, [7]Galigiyor, [14]Hata, [16]Hata/Uyari

Grup 11 Standart DI, RO

11.06

DO1 ¢ikis kaynagi

[2]Calismaya hazir, [7]Calisiyor, [14]Hata, [16]Hata/Uyari

11.21

DI5 yapilandirma

[O]Dijital giris, [1]Analog giris

Grup 12 Standart Al

12.15 | Al1 birimi segimi [2]V, [10]mA

1217 | Al1 min -22,000 ... 22,000 mA veya V, 0 mA veya 0 V
12.18 | Al1 maks -22,000 ... 22,000 mA veya V, 20 mA veya 10 V
12.19 | Al1 min'de digeklendirilen Al1 | -32768,000 ... 32767,000. 0

12.20 | Al1 maks'da éigeklendirilen Al1 | -32768,000 ... 32767,000. 50

12.25 | Al2 birimi segimi [2]V, [10]mA

12.27 | Al2 min -22,000 ... 22,000 mA veya V, 0 mA veya 0 V
12.28 | Al2 maks -22,000 ... 22,000 mA veya V, 20 mA veya 10 V
12.29 | Al2 min'de digeklendirilen Al2 | -32768,000 ... 32767,000. 0

12.30 | Al2 maks'da digeklendirilen | -32768,000 ... 32767,000. 50

Al2

Grup 13 Standart AO

13.12 | AO1 kaynagi [31Cikis frekansi, [4]Motor akimi

13.15 | AO1 birimi segimi [2]V, [10]mA

13.17 | AO1 kaynagi min -32768,000 ... 32767,000. 0

13.18 | AO1 kaynagi maks -32768,000 ... 32767,000. 50

13.19 | AOT kaynagi min'de AO1 ¢ikisi | -22,000 ... 22,000 mA veya V, 0 mA veya 0 V
13.20 | AO1 kaynagi maks'da AO1 | -22,000 ... 22,000 mA veya V, 20 mA veya 10 V

cIkis!

Grup 19 Calisma modu

19.11 | Ext1/Ext2 segimi [0]JEXT1, [1]JEXT2, [3]DI1, [4]DI2, [5]DI3, [6]DI4, [7]DI5, [32]Dahili
haberlesme
19.17 | Lokal kontrol devre digi [0]Hayir, [1]Evet

Grup 20 Start/stop/y6n

20.01 | Ext1 komutlar [0]Segilmedi, [1]in1 Start, [2]In1 Start;In2 Yén, [3]In1 lleri
start;In2 Geri start, [4]In1P Start;In2 Stop,[5]In1P Start;In2
Stop;In3 Yon, [6]In1P lleri start;In2P Geri start;In3 Stop, [14]Danhili
haberlesme

20.03 | Ext1 in1 kaynagi [0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.04 | Ext1 in2 kaynagi [0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.05 | Ext1in3 kaynagi [0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
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Par. No. | Par. Adi

Avyarlar/Aralik (varsayilan degerler kalindir)

20.06 | Ext2 komutlari

[01Segilmedi, [1]In1 Start, [2]In1 Start;In2 Yén, [3]In1 Ileri
start;In2 Geri start, [4]In1P Start;In2 Stop,[5]In1P Start;In2
Stop;In3 Yén, [6]In1P lleri start;In2P Geri start;In3 Stop, [14]Dahili
haberlesme

20.08 | Ext2in1 kaynagi

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.09 | Ext2in2 kaynagi

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.10 | Ext2in3 kaynagi

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.21 | Yén

[0]Talep, [1]ileri, [2]Geri

Grup 21 Start/stop modu

21.01 | Start modu

[O]Hizli, [1]Sabit zaman, [2]Otomatik

21.02 | Miknatislama siiresi

0 ... 10000 ms, 500 ms

21.03 | Stop modu

0]Serbest durus, [1]JRampa

21.19 | Skaler start modu

[
[0]Normal, [1]Sabit zaman, [2]Otomatik, [3]Moment yikseltme,
[5]Hi1zIl baslatma

Grup 22 Hiz referansi segimi

2211 | Ext1 hiz reft

[1]AN1 8lgekli, [2]A12 dicekli, [8]EFB ref1, [9]EFB ref2, [16]PID

2218 | Ext2 hiz ref1

[0]Sifir, [1]Al1 Blgekli, [2]AI2 dlgekli, [8]EFB ref1, [9]EFB ref2,
[16]PID

22.22 | Sabit hiz se¢imi 1

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.23 | Sabit hiz se¢imi 2

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.26 | Sabithiz 1

-30000,00 ... 30000,00 rpm, 300 rpm

22.27 | Sabithiz 2

-30000,00 ... 30000,00 rpm, 600 rpm

22.28 | Sabithiz 3

-30000,00 ... 30000,00 rpm, 900 rpm

22.71 | Motor potansiyometresi

fonksiyonu

[0]Devre disi, [1]Devrede (stop edince/glc verildiginde baslat),
[2]Devrede (her zaman devam et), [3]Devrede (gergcede baslat)

22.72 | Motor potansiyometresi

baglangi¢ degeri

-32768,00... 32767,00, 0,00

22.73 | Motor potansiyometresi

yiikseltme kaynagi

[0]Segilmedi, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.74 | Motor potansiyometresi

diistirme kaynagi

[0]Segilmedi, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.75 | Motor potansiyometresi

rampa sliresi

0,0...3600,0 s, 40,0 s

22.76 | Motor potansiyometresi min

degeri

-32768,00... 32767,00, -50,00

22.77 | Motor potansiyometresi

maks degeri

-32768,00... 32767,00, 50,00

Grup 23 Hiz referansi rampasi

23.12 | Hizlanma stiresi 1

0,000 ... 1800,000 s, 3,000 s

23.13 | Yavaslama stiresi 1

0,000 ... 1800,000 s, 3,000 s

Grup 28 Frekans referans zinciri

28.11 Ext1 frekans ref1

[1]AN Blgekli, [2]AI2 élgekli, [8]EFB ref1, [9]EFB ref2, [16]PID

28.15 | Ext2 frekans ref1

[0]Stfir, [1]AI1 8lgekli, [2]AI2 Blcekli, [B]EFB ref1, [9]EFB ref2,
[16]PID

28.22 | Sabit frekans segimi 1

[0]Her zaman kapali, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
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Par. No. | Par. Adi Ayarlar/Aralik (varsayilan degerler kalindir)
28.23 | Sabit frekans segimi 2 [0]Her zaman kapall, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
28.72 | Frek hizlanma siiresi 1 0,000 ... 1800,000s, 3 s
28.73 | Frek yavaslama siiresi 1 0,000 ... 1800,000s, 3 s
28.26 | Sabit frekans 1 -500,00 ... 500,00 Hz, 5 Hz
28.27 | Sabit frekans 2 -500,00 ... 500,00 Hz, 10 Hz
28.28 | Sabit frekans 3 -500,00 ... 500,00 Hz, 15 Hz

Grup 30 Limitler

30.11 | Minimum hiz -30000,00 ... 30000,00 rpm, -1500,00 rpm
30.12 | Maksimum hiz -30000,00 ... 30000,00 rpm, 1500,00 rpm
30.13 | Minimum frekans -500 ... 500 Hz, -50 Hz

30.14 | Maksimum frekans -500 ... 500 Hz, 50 Hz

30.17 | Maksimum akim degere bagli

Grup 31 Hata fonksiyonlan

31.11

Hata reset segimi

[0]kullaniimaz, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

Grup 40 Proses PID grubu 1

40.07 | Proses PID galisma modu [0]KAPALL, [1]ACIK, [2]SUrlicu ¢alisirken ACIK

40.08 | Grup 1 geri bildirim 1 kaynadi | [8]Al1 ylizdesi, [9]AI2 yiizdesi

40.16 | Grup 1 ayar noktasi 1 [2]Danhili ayar noktasi, [11]Al1 yizdesi, [12]Al2 yiizdesi
kaynagi

40.24 | Grup 1 dahili ayar noktas: 0 | -200000,00 ... 200000,00. 0

40.31 | Grup 1 sapma ters cevirme | [0]Gevrilmedi (Ref - Fbk), [1]Cevrildi (Fbk - Ref)

40.32 | Grup 1 kazanci 0,01 ... 100,00. 1

40.33 | Grup 1 entegrasyon siiresi 0,0...9999,0s,60s

Grup 45 Enerji verimliligi

45.11

Enerji optimize edici

[0]Devre digi, [1]Devrede

Grup 58 Dahili haberlesme

58.01 | Protokol etkinlestir [0]Yok, [1]ModbusRTU

58.03 | Nod adresi 0..255.1

58.04 | Haberlesme hizi [114800, [2]9600, [3]19200, [4]38400, [5]57600, [6]76800,
[71115200

58.05 | Parite [0]18 YOK 1, [1]8 YOK 2, [2]8 GIFT 1, [3]8 TEK 1

58.06 | lletisim kontrolii [0]Devrede, [1]Ayarlari yenile

58.14 | lletisim kaybi eylemi [0]Eylem yok, [1]Hata, [2]Son hiz, [5]Uyari
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Uzun parametre listesi

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
01 Gergek degerler Siriiciiniin izlenmesi igin temel sinyaller.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi stirece
salt okunurdur.
Not: Bu gergek sinyallerin degerleri 46
Izleme/blgeklendirme ayarlari grubunda tanimlanmis filtre
suresiyle filtrelenir. Diger gruplardaki parametreler icin
secenek listeleri gergek sinyalin ham degeri anlamina gelir.
Ornegin, bir secim “Cikig frekans” ise 01.06 Cikis frekansi
parametresinin degerine degil ham degere isaret eder.
01.01  Kullanilan motor hizi Tahmini motor hizi. Bu sinyal igin bir filtre zaman sabiti, -
46.11 Filtre stiresi motor hizi parametresi ile
tanimlanabilir.
-30000,00... Tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.03  Motor hizi % Motor senkron hizinin yiizdesi olarak gergek hiz. Filtre -
zaman sabiti 46.11 Filtre sdresi motor hizi parametresi ile
ayarlanabilir.
%-1000,00... Motor hizi. Bkz. par.
%1000,00 46.01
01.06  Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini slriicl ¢ikis frekansi. Bu sinyal igin | -
bir filtre zaman sabiti, 46.12 Filtre siiresi ¢ikis frekansi
parametresi ile tanimlanabilir.
-500,00...500,00 Hz Tahmini ¢ikis frekansi. Bkz. par.
46.02
01.07  Motor akimi A cinsinden dlgiilen (mutlak) motor akimi. -
0,00...30000,00 Motor akimi. Bkz. par.
46.05
01.08  Motor nom motor Nominal motor akiminin ylzdesi olarak motor akimi -
akimi % (sUruch ¢ikig akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. 1= %1
01.09  Sidriicii nom motor Nominal stirlici akiminin yiizdesi olarak motor akimi -
akimi % (sUrtict gikis akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. 1= %1
01.10  Motor momenti Nominal motor momentinin yiizdesi olarak motor -
momenti. Ayrica bkz. parametre 01.30 Nominal moment
olgegi.
Bu sinyal igin bir filtre zaman sabiti, 46.13 Filtre siiresi
motor momenti parametresi ile tanimlanabilir.
%-1600,0...%1600,0 Motor momenti. Bkz. par.
46.03
01.11  DC gerilimi Olgiilen ara devre DC Bara gerilimi. -
0,00...2000,00 V DC bara gerilimi. 10=1V
01.13  Cikis gerilimi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. -
0...2000 V Motor gerilimi. 1=1V
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No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
01.14  Cikis glcl kW olarak él¢ilen gikis gtict. Birim, 96.16 Birim sec¢imi -
parametresi ile segilir. Filtre zaman sabiti 46.74 Filtre
stiresi glicli parametresi ile ayarlanabilir.
-32768,00... Cikis giicu. Bkz. par.
32767,00 kW 46.04
01.15  Motor nom ¢ikig gticli | Nominal motor glicinuin yizdesi olarak él¢llen ¢ikis guicl. | -
%
%-300,00... %300,00 | Cikis glict. 10 = %1
01.17  Motor safti glici kW veya hp olarak, motor saftindaki tahmini mekanik gug. |-
96.16 Birim se¢imi parametresi birimi tanimlar. Filtre
zaman sabiti 46. 14 Filtre stiresi glicii parametresi ile
ayarlanabilir.
-32768,00... Motor safti glici. Bkz. par.
32767,00 kW veya hp 46.04
01.18  Invertér GWh sayaci | Gigawatt-saat cinsinden, siiriiciiden gegen enerji miktari | -
(her iki yonde). Minimum deger sifirdir.
0...65535 GWh GWh cinsinden enerji. 1=1GWh
01.19  Invertér MWh sayaci Megawatt-saat cinsinden, striiciden gecen enerji miktari | -
(her iki ydnde). Sayag her dondigiinde, 01.18 Invertér
GWh sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerii. 1=1MWh
01.20  Invertér kWh sayaci Tam kilowatt saat cinsinden, sUriiciden gegen enerji -
miktari (her iki ydnde). Sayag her déndugiinde, 07.79
Invertér MWh sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 kWh kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
01.24  Gergek aki % Motorun nominal akisinin yiizdesi olarak kullanilan aki -
referansi.
%0...%200 Akl referansi. 1=%1
01.30  Nominal moment %100'e karsilik gelen nominal moment (N*m cinsinden). |0
olcegi Not: Bu parametre, eger verilmis ise 99.72 Nominal motor
momenti parametresinden kopyalanir. Aksi takdirde,
deger diger motor verilerinden hesaplanir.
0,000...4000000 N-m | Nominal moment. 1 =100 birim
veya Ib-ft
01.50 Gegcerli saat kWh Gegerli saat enerji tiiketimi Bu, bir takvim saatinin degil, -/-
sUructnun ¢alistigr son 60 dakikanin (surekli olmak
zorunda degil) enerjisidir. Deger, sirlclnun tekrar
calismaya basladigi gii¢ déngusiinden énceki degere
ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  Onceki saat kWh Onceki saat enerji tilketimi Gegerli saat kWh degeri, -
degerleri 60 dakika boyunca birikince burada saklanir.
Deger, strlcunun tekrar calismaya basladigi giic
dongustlinden 6nceki dedere ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh

1000000,00 kWh
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No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
01.52  Gegerli gtin kWh Mevcut giin enerji tiketimi. Bu, bir takvim glniinin degil, | -
striiciiniin galistigl son 24 saatin (slrekli olmak zorunda
degil) enerjisidir. Deger, sirliciiniin tekrar galismaya
basladigi gli¢ donglstinden dnceki degere ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  Onceki giin kWh Onceki giin enerii tiiketimi. Deger, siiriiciiniin tekrar -
calismaya basladigi glic dongusiinden 6nceki degere
ayarlanir.
0,00 ... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Kimdilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, sirticiiden gegen enerji -
enerjisi miktari (her iki yonde). Minimum deger sifirdir.
-200000000,0... kWh cinsinden eneriji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Invertér GWh sayaci Gigawatt-saat cinsinden, slricuden gegen enerji miktari | -
(sifirlanabilir) (her iki yonde). Minimum deger sifirdir.
Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifirlamak
hepsini sifirlar.
0...65535 GWh GWh cinsinden enerji. 1=1GWh
01.56  Invertér MWh sayaci | Megawatt-saat cinsinden, siriiciiden gegen enerji miktari | -
(sifirlanabilir) (her iki yonde). Sayag her dondiginde, 01.55 Invertor
GWh sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum deger
sifirdir. Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifilamak
hepsini sifirlar.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerji. 1=1MWh
01.57  Invertér kWh sayaci Tam kilowatt saat cinsinden, siriiciden gegen enerji -
(sifirlanabilir) miktar (her iki yonde). Sayag her dondugiinde, 01.56
Invertér MWh sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum
deger sifirdir. Degeri sifira ayarlayarak sifilama
yapabilirsiniz. 01.55...01.58 parametrelerinin herhangi
birini sifilamak hepsini sifirlar.
0...1000 kWh kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
01.58  Kimdilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, surticiiden gegen enerji -
enerjisi (sifirlanabilir) | miktar (her iki yonde). Minimum deger sifirdir.
Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifirlamak
hepsini sifirlar.
-200000000,0... kWh cinsinden eneriji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Kullanilan mutlak Kullanilan motor hizinin mutlak degeri, 01.01 Kullanilan -
motor hizi motor hizi.
0,00... 30000,00 rpm 1=1rpm
01.62  Mutlak motor hizi % Motor hizi yiizdesinin mutlak degeri, 07.03 Motor hizi % | -
%0,00... %1000,00 10 = %1
01.63  Mutlak ¢ikis frekansi Cikis frekansinin mutlak degeri, 01.06 Cikis frekansi -
0,00...500,00 Hz 1=1Hz
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No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16

01.64  Mutlak motor momenti | Motor momentinin mutlak degeri, 07.70 Motor momenti. -
%0,0...%1600,0 1=%1

01.65  Mutlak ¢ikis glicli Cikis glicinin mutlak degeri, 01.14 Cikis glici. -
0,00...32767,00 kW 1=1kW

01.66  Motor nom mut ¢ikis Motor nominalinin gikis glicti ylzdesinin mutlak degeri, -
gticti % 01.15 Motor nom ¢ikis giici %.

%0,00... %300,00 1=%1

01.68  Mutlak motor safti giicti | Motor safti gliciinin mutlak degeri, 01.17 Motor safti giici. | -
0,00...332767,00 kW 1=1kW

03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri.

Bu gruptaki tiim parametreler aksi belirtiimedigi surece
salt okunurdur.

03.01  Panel referansi Kontrol panelinden verilen lokal mod referansi. 0
-100000,00... Kontrol paneli veya bilgisayar yazilimi referansi. 1 =10 birim
100000,00 rpm,

Hz veya %

03.02  Panel referansi uzak | Kontrol panelinden verilen uzak mod referansi. -
-100000,00... Kontrol paneli veya bilgisayar yazilimi referansi. 1 =10 birim
100000,00 rpm,

Hz veya %
03.09 EFBreferansi 1 Dahili haberlesme arabirimi araciligiyla alinan -
Olgeklendiriimis referans 1. Olgeklendirme, 58.26 EFB
ref1 tipi parametresi ile tanimlanir
-30000,00 ... Dahili haberlesme arabirimi araciligiyla alinan 1=10
30000,00 Olgeklendirilmis referans 1.

03.10  EFBreferansi 2 Olgeklendirilmis dahili haberlesme referansi 2. -
-30000,00 ... Dahili haberlesme arabirimi araciligiyla alinan 1=10
30000,00 Olgeklendirilmis referans 2. Olgeklendirme, 58.27 EFB

ref2 tipi parametresi ile tanimlanir
03.17  Entegre Panel ref Entegre kontrol panelinden verilen lokal mod referansi. 0
Birim (rpm, Hz veya %) parametreden ayarlanir.
-100000,00 ... Entegre kontrol paneli referansi. 1=10
100000,00 rpm,
Hz veya %

03.18  Entegre Panel ref uzak | Entegre kontrol panelinden verilen uzak mod referansi. 0
-100000,00 ... Entegre kontrol paneli referansi. 1=10
100000,00 rpm,

Hz veya %

04 Uyari ve hatalar

En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler.
Her bir uyari ve hata kodunun agiklamasi igin, bkz. bdlim
Hata izleme.

Bu gruptaki tiim parametreler aksi belirtiimedigi surece
salt okunurdur.

04.01

Tetikleme hatasi

1. etkin hatanin kodu (strlictinln, tetikleme kaydina
geldiginde tetiklenmesine neden olan hata).

0000h...FFFFh

Hata kodu.
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04.02  Etkin hata 2 Tetikleme kaydindaki 2. etkin hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1
04.03  Etkin hata 3 Tetikleme kaydindaki 3. etkin hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1
04.06  Etkin uyari 1 Uyar kaydindaki 1. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.07  Etkin uyar 2 Uyar kaydindaki 2. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.08  Etkin uyar1 3 Uyar kaydindaki 3. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.11  En son hata Tetikleme gunligl deposundaki en son hata. Tetikleme -
glnligu deposu, olus sirasina gore etkin hatalarla
yUklenir.
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1
04.12  Enson 2. hata Tetikleme giinliigl deposundaki 2. hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1
04.13  Enson 3. hata Tetikleme giinligi deposundaki 3. hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1
04.16  En son uyari Uyari giinligi deposundaki en son uyari. Uyari ginlagua | -
deposu, olus sirasina gore etkin uyarilarla yuklenir.
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.17  Enson 2. uyar Tetikleme glinlugu deposundaki 2. uyari. -
0000h...FFFFh Uyar kodu. 1=1
04.18  Enson 3. uyari Tetikleme glinlugu deposundaki 3. uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.40  Olay word'ii 1 Kullanici tanimli olay word'linii g&sterir. Bu word, -
04.41...04.71 parametreleri tarafindan segilen olaylarin
(uyarilar, hatalar veya islenmemis olaylar) durumunu
toplar.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici 0. bit 1= 04.41 parametresi tarafindan secilen olay etkin.
1 Kullanicr 1. bit 1 = 04.43 parametresi tarafindan secilen olay etkin.
15 Kullanici 15. bit 1= 04.71 parametresi tarafindan secilen olay etkin.
0000h...FFFFh 1=1
04.41  Olay word'li 1 bit 0 Durumu, 04.40 parametresinin 0. biti olarak gdsterilen bir | 0X2310h
kodu olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltilik kodunu
seger. Olay kodlari igin, bkz. bélum Hata izleme,
sayfa 331.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
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04.43  Olay word'ii 1 bit 1 Durumu, 04.40 parametresinin 1. biti olarak gosterilen bir | 0X3210h
kodu olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltilik kodunu
seger. Olay kodlari igin, bkz. bélum Hata izleme,
sayfa 331.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
04.45  Olay word'ii 1 bit 2 0X4310h
kodu
04.47  Olay word'ii 1 bit 3 0X2340h
kodu
04.49  Olay word'ii 1 bit 4 0X0000h
kodu
04.51  Olay word'ii 1 bit 5 0X3220h
kodu
04.53  Olay word'ii 1 bit 6 0X80A0h
kodu
04.55  Olay word'ii 1 bit 7 0X0000h
kodu
04.57  Olay word'ii 1 bit 8 0X7122h
kodu
04.59  Olay word'ii 1 bit 9 0X7081h
kodu
04.61  Olay word'ti 1 bit 10 0XFF61h
kodu
04.63  Olay word'ii 1 bit 11 0X7121h
kodu
04.65  Olay word'ii 1 bit 12 0X4110h
kodu
04.67  Olay word'ti 1 bit 13 0X9081h
kodu
04.69  Olay word'ii 1 bit 14 0X9082h
kodu
04.71  Olay word'ti 1 bit 15 Durumu, 04.40 parametresinin 15. biti olarak gosterilen bir | 0X2330h
kodu olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltilik kodunu
seger. Olay kodlar! igin, bkz. bolim Hata izleme,
sayfa 331.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
05 Teshis Suriicti bakimina iligkin gesitli calisma siresi tipi sayaglar
ve Olgimler.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtimedigi surece
salt okunurdur.
05.01  Acik slire sayaci Surlcunin agik kalma siresi sayaci. Sayag, suricliye -
gli¢ saglandiginda galisir.
0...65535d Acik kalma sayaci (gln sayist). 1=1d
05.02  Calisma sayaci Motor galisma siiresi sayaci. Sayag, invertér modulasyon | -
yaparken caligir.
0...65535d Motor ¢aligma suresi sayaci. 1=1d
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05.03  Calistigi saatler 05.02 Calisma sayaci parametresine saat cinsinden -
karsilik gelir, yani, 24 * 05.02 deger + gliniin kesirli kismi.
0... Saat. 1=1h (saat)
429496729,5 saat
05.04  Fan galisma sdresi Sirtict sogutma faninin galisma siiresi. Reset tusu 3 -
sayacl saniyeden uzun sure basili tutularak kumanda panelinden
resetlenebilir.
0...65535d Sogutma fani ¢calisma siiresi. 1=1d
05.10  Kontrol karti sicakligi | Kontrol kartinin dlgilen sicakligi. -
-100... 300 °C veya °F | Fahrenhayt veya Santigrat cinsinden sicaklik. 1 = birim
05.11  Invertér sicakhigi Hata limitinin ylzdesi olarak tahmini siriici sicakhigi. -
Hata limitleri stirlicy tipine gore degisebilir.
%0,0 =0 °C (32 °F)
%100,0 = Hata limiti
%-40,0...%160,0 Yizde olarak sicaklik. = %1
05.20  Teshis word'li 1 Teshis word'l 1. Olasi sebep ve ortadan kaldirma 0b0000
yoéntemleri igin bkz. Hata izleme bélima.
Bit Adi Deger
0 Herhangi bir uyari veya Evet = Sirlcu bir uyari olusturdu veya hata tetikledi.
ariza
1 Herhangi bir uyari Evet = Sirlcu bir uyari olusturdu.
2 Herhangi bir ariza Evet = Siricl hata tetikledi.
3 Rezerve
4 Asiri akim hatasi Evet = Sirlcu 2310 Asiri akim hatas tetikledi.
5 Rezerve
6 DC asiri gerilim Evet = Sirlicii 3210 DC bara asiri gerilimi hatasi tizerine
acildi.
7 DC dustk gerilim Evet = Slriict 3220 DC bara diistik gerilimi hatasi Gizerine
acildi.
8 Rezerve
9 Cihaz asiri sicaklik arizasi |Evet = Sirlcu 4310 Asiri sicaklik hatasi tetikledi.
10...15 [Rezerve
0b0000...0b1111 Teshis word'l 1. 1=1
05.21  Teshis word'li 2 Teshis word'l 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma 0b0000

yontemleri igin bkz. Hata izleme bolumu.

Bit Adi [Deger

0..9 Rezerve

10 Motor asiri sicaklik arizasi |Evet = Suriicli 4981 Harici sicaklik 1 hatasi tetikledi.
11...15 [Rezerve

0b0000...0b1111 Teshis word'l 2. 1=1
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05.22  Teshis word'li 3 Teshis word'l 3. Olasi sebep ve ortadan kaldirma 0b0000
yontemleri igin bkz. Hata izleme bdlimu.
Bit Adi Deger
0..8 Rezerve
9 kWh pals 1 =kWh pals etkin.
10 Rezerve
11 Fan komutu 1 = Surlci fani rélanti hizi izerinde dénlyor
12...15 |Rezerve
0b0000...0b1111 Teshis word' 3. 1=1
05.80  Anizada motor hizi Hatanin gergeklestigi motor hizini (07.07) goruntiler. -
-30000,00... Hatada motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
05.81  Anizada gikis frekansi | Hatanin gergeklestigi ¢ikis frekansini (07.06) goruntiler. | -
-500,00...500,00 Hz Hatada ¢ikis frekansi. Bkz. par.
46.02
05.82  Arnizada DC gerilim Hatanin gergeklestigi DC bara gerilimini (07.17) gorintdler. | -
0,00...2000,00 V Hatada DC gerilimi. 10=1V
05.83  Arizada motor akimi Hatanin gergeklestigi motor akimini (01.07) goriintler. -
0,00...30000,00 A Hatada motor akimi. Bkz. par.
46.05
05.84  Arizada motor Hatanin gergeklestigi motor momentini (07.70) goérantuler | -
momenti
%-1600,0...%1600,0 | Hatada motor momenti. Bkz. par.
46.03
05.85 Arizada ana durum Hatanin gergeklestigi ana durum word'inl (06.77) 0000h
word'i goruntuler. Bitlistesi igin, bkz. parametre 06.711 Ana durum
word'il.
Bit Adi
0 Ready to switch ON
1 Calismaya hazir
2 Hazir ref
3 Tetiklendi
4 Kullaniimiyor
5 Kullaniimiyor
6 Kullaniimiyor
7 Uyari
8 Modulasyonda
9 Uzak
10 Ag tamam
1 Kullanici 0. bit
12 Kullanici 1. bit
13 Kullanici 2. bit
14 Sarj oluyor
15 Kullanici 3. bit
0000h...FFFFh Hatada ana durum word'G. 1=1
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05.86  Arizada DI gecikmis Hatanin gergeklestigi DI gecikmeli durumunu (70.02) 0000h
durumu goruntller. Bit listesi igin, bkz. parametre 710.02 DI
gecikmis durumu.
0000h...FFFFh Hatada DI gecikmeli durumu. 1=1
05.87  Arizada invertér Hatanin gerceklestigi invertor sicakligini (05.77) -
sicakligi gorantdler.
-40...160°C Hatada invertér sicakligi. 1=1°C
05.88  Arizada kullanilan Hata gergeklestiginde kullanilan referansi -
referans (28.01/26.73/23.01) goruntiiler. Referans tipi, segilen
calisma moduna (79.07) baglhdir.
-500,00...500,00 Hz/ | Hatada kullanilan referans. Bkz. par.
46.02/
-%1600,0...1600,0/ Bkz. par.
46.03/
30000,00... Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
06 Kontrol ve durum Siirlicii kontrol ve durum word'leri.
word'leri
06.01  Ana kontrol word'ii Sirucinin ana kontrol word'li. Bu parametre, kontrol 0000h
sinyallerini secilen kaynaklardan (dijital girisler,
haberlesme arabirimleri ve uygulama programi) alindigi
gibi gosterir.
Word'in bit atamalari 361. sayfada agiklandig gibidir. llgili
durum word’l 367. sayfada verilmistir.
Bu parametre salt okunurdur.
Not: Haberlesme kontroliinde, parametre degeri, PLC’den
aldigi degerle ayni degildir.
Bit Adi
0 OFF1_ KONTROL
1 OFF2_ KONTROL
2 OFF3_ KONTROL
3 INHIBIT_ OPERATION
4 RAMP_OUT_ ZERO
5 RAMP_HOLD
6 RAMP_IN_ ZERO
7 RESET
8 JOGGING_1
9 JOGGING_2
10 REMOTE_ CMD
11 EXT_CTRL_LOC
12 USER_0
13 USER_1
14 USER_2
15 USER_3
0000h...FFFFh Ana kontrol word'i. 1=1
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06.11  Ana durum word'i ABB Sdricu Profili Ana durum word'l. Kontrol kaynagina | 0000h

(6r. bir haberlesme sistemi, kontrol paneli (tus takimi),
bilgisayar yazilimi, standart G/C, uygulama programi veya
sekans programlama) ve surlciyl kontrol etmek igin
kullanilan gergek kontrol profiline bakiimaksizin,
sUrdcinin durumunu gosterir.

Bit atamalari 364. sayfada agiklanmistir (Haberlesme
kontrol word’U igerigi). Durum semasi (ABB suruculeri
profili icin gegerli) icin bkz. sayfa 366.

Bu parametre salt okunurdur.

Not: Haberlesme kontrolliinde, parametre degeri, PLC’den
aldig1 degerle ayni degildir.

Bit Adi

0 RDY_ON

1 RDY_RUN

2 RDY_REF

3 TRIPPED

4 OFF_2 _STATUS
5 OFF_3 _STATUS
6 SWC_ON_ INHIB
7 ALARM

8 AT_ SETPOINT
9 REMOTE

10 ABOVE_ LIMIT
11 USER 0

12 USER_1

13 USER 2

14 USER_3

15 Rezerve

0000h...FFFFh

Ana durum word'l.
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06.16  Sdrticti durum word'ti 1 | Strtict durum word'ti 1. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Devrede 1 = Hem galisma izni (bkz. par. 20.712) hem de start izni (20.19)
sinyalleri mevcut. Not: Bu bit olusan bir hatadan etkilenmez.
1 Yasaklandi 1 = Start yasaklandi. Siirlicliyl start etmek igin, yasaklama sinyalinin
(bkz. par. 06.18) kaldiriimasi ve start sinyali gevrimi yapilmasi gerekir.
2 DC sarj oldu 1 = DC devresi sarj oldu
3 Start igin hazir 1 = Surlicu, bir start komutunu almaya hazir
4 Referans izleme |1 = SiricU, belirtilen referansi izlemeye hazir
5 Start edildi 1 = Sirlici start edildi
6 Modtlasyonda 1 = Suriici modilasyonda (gikis asamasi kontrol ediliyor)
7 Sinirlama 1 = Herhangi bir calisma limiti (hiz, moment vb.) etkin
8 Lokal kontrol 1 = Siirlicti lokal kontrolde
10 Ext1 etkin 1 = Kontrol konumu EXT1 etkin
1 Ext2 etkin 1 = Kontrol konumu EXT2 etkin
12 Rezerve
13 Start talebi 1 = Start talep edildi. 0 = Galisma izni sinyali (bkz. par. 20.22) 0
oldugunda (motorun dénmesi devre digi birakilir).
14 Calisiyor 1 = Surlicu galisiyor
15 Rezerve
0000h...FFFFh Sirict durum word'ti 1. 1=1
06.17  Sdrici durum word'i 2 | Stiriict durum word'l 2. -

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Tanimlama calistirmasi|1 = Motor tanimlama (ID) calistirmasi gergeklestirildi
yapildi

1 Miknatislandi 1 = Motor miknatislandi

2 Moment kontroli 1 = Moment kontrol modu etkin

3 Hiz kontrol 1 = Hiz kontrol modu etkin

4 Rezerve

5 Guvenli referans etkin |1 = 49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir “glvenli”
referans uygulanir

6 Son hiz etkin 1 = 49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir “son hiz’
referansi uygulanir

7 Rezerve

8 Acil stop basarisiz 1 = Acil stop basarisiz (bkz. parametre 31.32 ve 31.33)

9 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali agik

10 Limitin Gzerinde Gergek hiz, frekans veya moment limite (46.31...45.33
parametreleri ile tanimlanir) esittir ya da bu limiti asar. Her
iki donlis yonun igin de gecerlidir.

11...12 |Rezerve

13 Start gecikme etkin |1 = Start gecikme (par. 21.22) etkin.

14...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

| Suriicti durum word'd 2.
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06.18  Start yasagi durum Start yasagi durum word'i. Bu word, sirlicinin start -
word'ii etmesini 6nleyen yasaklama sinyalinin kaynagdini belirler.
Yildiz isaretli (*) kosullar, engelleme kosullarini
resetlemek icin sadece start komutunun gevrimini
gerektirir. Diger tim durumlarda, 6nce yasaklama
kosulunun kaldiriimasi gerekir.
Ayrica bkz. parametre 06.16 Stirticti durum word'ti 1, bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Calismaya hazir deg@il |1 = DC gerilimi yok ya da sirticl parametreleri dogru sekilde
girilmedi. 95 ve 99 gruplarindaki parametreleri kontrol edin.
1 Kontrol konumu degisti|* 1 = Kontrol konumu degisti
2 SSW yasaklama 1 = Kontrol programi kendini yasaklanmis durumda tutuyor
3 Hata resetleme * 1 = Bir hata resetlendi
4 Start izni kayip 1 = Start izni sinyali yok
5 Calisma izni kayip 1 = Calisma izni sinyali yok
6 Rezerve
7 STO 1 = Guvenli moment kapatma fonksiyonu etkin
8 Akim kalibrasyonu *1 = Akim kalibrasyonu rutini tamamlandi
sona erdi
9 ID run sona erdi *1 = Motor tanimlama ¢alistirmasi tamamlandi
10 Rezerve —
1 Em Off1 1 = Acil stop sinyali (off1 modu)
12 Em Off2 1 = Acil stop sinyali (off2 modu)
13 Em Off3 1 = Acil stop sinyali (off3 modu)
14 Otomatik resetleme 1 = Otomatik resetleme fonksiyonu ¢alismayi yasakliyor
yasag|
15 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali galismay yasakliyor
0000h...FFFFh Start yasagi durum word'd. 1=1
06.19  Hiz kontrol durumu Hiz kontrol durum word'G. --

word't Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
1 = Suricu sifir hiz limitinin altinda (par. 21.06) 21.07 Sifir hiz

0 Sifir hiz gecikmesi parametresi ile tanimlanan bir siire boyunca
caligiyor

1 ileri 1 = Surtcu ileri ydnde sifir hiz limitinin Gizerinde ¢alisiyor
(par. 21.06)

: 1 = Suriicu geri yonde sifir hiz limitinin Gizerinde ¢alisiyor

2 Geri
(par. 21.06)

3 Aralik dis Hiz, hiz arahgi disinda

4 Dabhili hiz geri bildirimi  |Motor kontroli igin tahmin kullaniliyor

7 Herhangi bir sabit hiz 1 = Sabit bir hiz ya da frekans segildi; asadidaki 06.20

talebi parametresine bakin.
10...15 [Rezerve

0000h...FFFFh

Hiz kontrol durum word'G. 1=1
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06.20  Sabit hiz durum Sabit hiz/frekans durum word'l. Sabit hiz ya da frekansin | -
word'li hangisinin etkin oldugunu gosterir (mevcut ise). Ayrica
bkz. parametre 06.19 Hiz kontrol durumu word'i, 7. bit ve
Sabit hizlar/frekanslar bélima.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Sabit hiz 1 1 = Sabit hiz ya da frekans 1 segildi
1 Sabit hiz 2 1 = Sabit hiz ya da frekans 2 segildi
2 Sabit hiz3 1 = Sabit hiz ya da frekans 3 segildi
3 Sabit hiz 4 1 = Sabit hiz ya da frekans 4 segildi
4 Sabit hiz5 1 = Sabit hiz ya da frekans 5 segildi
5 Sabit hiz 6 1 = Sabit hiz ya da frekans 6 segildi
6 Sabit hiz7 1 = Sabit hiz ya da frekans 7 segildi
7...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Sabit hiz/frekans durum word'G. 1=1
06.21  Stiriici durum word'li 3 | Stirtict durum word't 3. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DC tutma devrede |1 = DC tutma devrede
1 Son miknatislama |1 = Son miknatislama etkin
etkin
2 Motor 6n 1sitma |1 = Motor 6n isitma etkin
etkin
3 PM yumusak 1 = PM yumusak start etkin
kalkis etkin
4 Rotor konumu 1 = Rotor konumu biliniyor
biliniyor
5 DC freni etkin 1 = DC freni etkin
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Sirict durum word'ti 1. 1=1
06.29  MSW bit 10 segimi Durumu, 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 10. biti | Limitin
(Kullanici biti 0) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. lizerinde
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Limitin Uzerinde 06.17 Siirticii durum word'ii 2 10. biti. 2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.30  MSW bit 11 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'li parametresinin 11. biti | Harici kontrol

(Kullanici biti 0) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. konumu
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Harici kontrol konumu | 06.01 Ana kontrol word'li 11. biti. 2

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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06.31  MSW bit 12 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'lii parametresinin 12. biti | Harici
(Kullanici biti 1) olarak aktarilan bir ikili kaynak secer. calisma izni
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Harici galisma izni Harici galisma izni sinyalinin durumu (bkz. parametre 2
20.12 Calisma izni 1 kaynadi).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.32  MSW bit 13 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 13. biti Yanlis
(Kullanici biti 2) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.33  MSW bit 14 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 14. biti Yanlis
(Kullanici biti 3) olarak aktarilan bir ikili kaynak secer.
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
07 Sistem bilgisi Surlct donanim ve yazilim bilgileri.
Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.
07.03  Sdiriicii tipi Surticu/invertdr Unitesi tipi. -
07.04  Yazilim adi Yazilim tanimlanmasi. -
07.05  Yazilim sirimi Yazilimin sirim numarasi. -
07.06  Yiikleme paketi adi Surtim yiikleme paketinin adi. -
07.07  Yiikleme paketi Yazilim yikleme paketinin sirim numarasi. -
sdrimui
07.11  Cpu kullanimi Yizde olarak mikroiglemci yiku. -
%0...%100 Mikroislemci yuku. 1=1-
07.25  Ozellestirme paketi adi | Ozellestirme paketine verilen adin ilk bes ASCII harfi. Tam | -
ad kontrol panelinde Sistem bilgileri altinda veya Drive
composer bilgisayar yaziliminda goruldr.
_N/A_ =Yok.
07.26  Ozellestirme paketi Ozellestirme paketi siirim numarasi. Ayrica, kontrol -
sdrdimui panelinde Sistem bilgileri altinda veya Drive composer

bilgisayar yaziliminda gorulir.
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10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve role gikiglarinin yapilandirmasi.
10.01 DI durumu Dijital giriglerin durumunu gosterir. 0000h

Bit Deger

0 DI1 = Dijital girig 1’in durumu.

1 DI2 = Dijital girig 2'nin durumu.

2 DI3 = Dijital girig 3'Gin durumu.

3 DI4 = Dijital girig 4’lin durumu.

4 DI5 = Dijital giris 5'in durumu.

6..15 |Rezerve.

0000h...FFFFh Dijital giriglerin durumu. 1=
10.02 DI gecikmis durumu Dijital giriglerin durumunu gésterir. Bu word sadece 0000h

etkinlestirme/devre disi birakma gecikmeleri sonrasinda
glincellenir.

Bit Deger

0 DI1 = Dijital girig 1’in gecikmeli durumu.

1 DI2 = Dijital girig 2'nin gecikmeli durumu.

2 DI3 = Dijital girig 3'Un gecikmeli durumu.

3 DI4 = Dijital girig 4'Un gecikmeli durumu.

4 DI5 = Dijital giris 5'in gecikmeli durumu.

6..15 |Rezerve.

0000h...FFFFh Dijital giriglerin gecikmis durumu. 1=
10.03 DI zorlama se¢imi Durumlari, 10.04 DI zorlanmis veriler parametresi ile 0000h

kontrol edilecek dijital girigleri secer. Her bir dijital giris igin
10.04 DI zorlanmis veriler parametresinde bir bit
saglanmistir ve bunun degeri, bu parametrede karsilik
gelen bit 1 oldugunda uygulanir.

Not: On yiikleme ve giic kapatip agma, zorlanan segimleri
resetler (10.03 ve 10.04 parametreleri).

Bit Deger

0 1 =DI1'i 10.04 DI zorlanmig veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorla.
1 1 =DI2'yi 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorla.
2 1=DI3'UG 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorla.
3 1 =DI4'G 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 3. bitinin degerine zorla.
4 1 =DI5'i 10.04 DI zorlanmig veriler parametresinin 4. bitinin degerine zorla.
5..15 |Rezerve.

0000h...FFFFh

Dijital girigler icin segimi gegersiz kilin.
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10.04 DI zorlanmsg veriler Dijital girigler igin, 70.03 DI zorlama se¢imi parametresi 0000h
tarafindan segilmis zorlanan degerleri tanimlar. Yalnizca
10.03 DI zorlama se¢imi parametresinde secilmis bir girigi
zorlamak mumkandr.
0. bit DI1 igin zorlanan degerdir.
Bit Deger
0 10.03 DI zorlama seg¢imi parametresinde tanimlanmigsa, bu bitin degerini DI1'e zorla.
1 10.03 DI zorlama secimi parametresinde tanimlanmigsa, bu bitin dederini DI2'ye zorla.
2 10.03 DI zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmissa, bu bitin degerini DI3'e zorla.
3 10.03 DI zorlama seg¢imi parametresinde tanimlanmigsa, bu bitin degerini Dl4'e zorla.
4 10.03 DI zorlama secimi parametresinde tanimlanmigsa, bu bitin degerini DI5'e zorla.
5..15 |Rezerve.
0000h...FFFFh Dijital girislerin zorlanan degerleri. 1=1
10.05  DI1 ON gecikmesi DI1 dijital ¢ikis igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0-
Segilen kaynagin
durumu
I 0
1
DI gecikmeli durumu
0
<> < > <> < > Zaman
ton tofr ton tort
ton = 10.05 DI1 ON gecikmesi
tog = 10.06 DI1 OFF gecikmesi
0,0 ...3000,0 s DI1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.06  DI1 OFF gecikmesi DI1 dijital ¢ikis igin devre disi birakma gecikmesini 0,0-
tanimlar. Bkz. parametre 10.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0s DI1 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1-
10.07  DI2 ON gecikmesi DI2 dijital ¢ikis igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0-
Bkz. parametre 70.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0s DI2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.08 DI2 OFF gecikmesi DI2 dijital ¢ikis igin devre digi birakma gecikmesini 0,0-
tanimlar. Bkz. parametre 10.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0s DI2 igin devre digI birakma gecikmesi. 10=1-
10.09  DI3 ON gecikmesi DI3 dijital ¢ikis igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0 -
Bkz. parametre 70.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0s DI3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.10  DI3 OFF gecikmesi DI3 dijital ¢ikis igin devre disi birakma gecikmesini 0,0 -
tanimlar. Bkz. parametre 70.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s DI3 igin devre digI birakma gecikmesi. 10=1-
10.11  DI4 ON gecikmesi DlI4 dijital ¢ikis igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0-
Bkz. parametre 70.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s Dl4 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-




124 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
10.12  DI4 OFF gecikmesi DlI4 dijital ¢ikis igin devre digI birakma gecikmesini 0,0 -
tanimlar. Bkz. parametre 10.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s Dl4 icin devre digI birakma gecikmesi. 10=1-
10.13  DI5 ON gecikmesi DI5 dijital ¢ikis igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0 -
Bkz. parametre 10.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s DI5 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.14  DI5 OFF gecikmesi DI5 dijital ¢ikis igin devre disi birakma gecikmesini 0,0 -
tanimlar. Bkz. parametre 710.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI5 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1-
10.21 RO durumu RO1 réle gikiglarinin durumu. -
Bit Deger
0 1 = RO1'e enerji verilmis.
1..15 |Rezerve.
0000h...FFFFh Rdle gikislarinin durumu. 1=
10.22 RO zorlama segimi 10.23 parametresi ile kontrol edilecek role gikiglarini 0000h
secer. Role cikislarina baglh sinyaller test etme gibi
amaglarla gecgersiz kilinabilir. Her bir réle ¢ikigi igin 170.23
RO zorlanmis veriler parametresinde bir bit saglanmigtir
ve bunun degeri, bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.
Not: On yiikleme ve glic kapatip agma, zorlanan segimleri
resetler (710.22 ve 10.23 parametreleri).
Bit Deger
0 1 =RO1'i 10.23 RO zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorla
(0 = Normal mod).
1...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Role gikislar igin segimi gegersiz kil. 1=1
10.23 RO zorlanmusg veriler 10.22 RO zorlama segimi parametresinde segilmesi
durumunda, bagl sinyallerin yerine kullanilan réle
cikislarinin degerlerini igerir. 0. bit RO1 igin zorlanan
degerdir.
Boylece tesis kablo baglantisi olmaksizin, suriicl
fonksiyonunu test etme imkani saglanir. Ton ve Toff
gecikmeleri gegti.
Bit Deger
0 10.22 RO zorlama secimi parametresi igin zorlanan deger (0 veya 1).
1...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Zorlanan RO degerleri. 1=
10.24  RO1 kaynagi RO1 réle gikisina baglanacak bir siiriict sinyali secger. Hata (-1)
Eneriji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Eneriji verilmis Cikisa eneriji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1. biti. 2
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Devrede 06.16 Sdirticl durum word'li 1 0. biti. 4
Start edildi 06.16 Stiriicii durum word'li 1 5. biti. 5
Miknatislandi 06.17 Siirtict durum word'li 2 1. biti. 6
Calisiyor 06.16 Sdirticti durum word'li 1 6. biti. 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'ii 2. biti. 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'i 8. biti. 9
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'li 2. biti. 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 0. biti. 1
Limitin Gzerinde 06.17 Siirtict durum word'i 2 10. biti. 12
Uyari 06.11 Ana durum word'(i 7. biti. 13
Hata 06.11 Ana durum word'ii 3. biti. 14
Hata (-1) 36. 11 Ana durum word'li parametresinin ters ¢evrilmis 3. | 15
iti.

Hata/Uyar Etkin bir uyari veya hata var. 16
Asiri akim Bir slirlicu asiri akim hatasi tetikledi. 17
Asiri gerilim Bir slrlcu asiri gerilim hatas tetikledi. 18
Siricu sicakligi Bir slrlcu, strtct sicakhgl hatasi tetikledi. 19
Dusuk gerilim Bir sliriict duslk gerilim hatasi tetikledi. 20
Motor sicakhgi Bir slirGicii motor sicakligi hatasi tetikledi. 21
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti. 22
Ext2 etkin 06.16 Siirticti durum word'i 1 11. biti. 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'(i 9. biti. 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 35
Start gecikmesi 06.17 Siirticti durum word'ii 2 13. biti. 39
RO/DIO kontrol word'li | 170.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti. 40
bit0

Olay word’ii 1 04.40 Olay word'ii 1 parametresi. 53
Kullanici yik egrisi 37.01 ULC ¢ikisi durum word'ii 3. biti (YUk limiti diginda) | 61

(bkz. sayfa 227).
RO/DIO kontrol word'l | 10.99 RO/DIO kontrol word'li parametresinde ilgili bit ile 62

eslenir. Ornegin, 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti RO1’i
kontrol eder.

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).




126 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
10.25 ROT1 ON gecikmesi RO1 réle cikigi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0-
' ' 1
Segilen kaynagin
durumu
D 0
1
RO durumu
0
<> < > <> < > Zaman
ton toft ton toft
ton = 10.25 RO1 ON gecikmesi
togf = 10.26 RO1 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.26  RO1 OFF gecikmesi RO1 réle gikisi igin devre digi birakma gecikmesini 0,0 -
tanimlar. Bkz. parametre 710.25 RO1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s RO1 igin devre digI birakma gecikmesi. 10=1-
10.99  RO/DIO kontrol word'li | Réle gikiglarini kontrol etmek icin (6r. Dahili haberlesme 0000h
arabirimi Uzerinden) depolama parametresi. Strlcinin
role ¢ikislarini (RO) kontrol etmek icin, bit atamalari
asagidaki Modbus G/G verilerinde gdsterilen bir kontrol
word'lii génderin. S6z konusu verilerin hedef se¢im
parametresini (568.101...58.114) RO/DIO kontrol word'ii
olarak ayarlayin. Istenen cikisin kaynak segimi
parametresinde, bu word'lin uygun bitini segin.
Bit Adi Aciklama
0 RO1 Réle gikislari icin kaynak bitleri (bkz. parametre 10.24).
8 DO1
0000h...FFFFh RO kontrol word'li. 1=1
10.101 ROT1 degistirme sayaci | RO1 réle gikisinin durum degistirdigi zamanlarin sayisini | -
gbsterir.
0...4294967000 Durum degisikligi sayisi. 1=1
11 Standart DIO, FI, FO Dijital girigler olarak kullanim igin dijital giriglerin/gikiglarin
(DIO) yapilandirmasi,
11.02  DIO gecikmeli durumu | DO1 dijital ¢cikisinin gecikmeli durumunu gdsterir. Bu word | -
sadece etkinlestirme/devre disI birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) sonrasinda glincellenir.
Ornek: 0001 = DO1 agik.
Bu parametre salt okunurdur.
DO1 Dijital ¢ikis 1’in gecikmeli durumu. 1=1
0000b...0001b Dijital ¢ikiglarin durumu. 1=1
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11.03  DIO zorlama segimi Kontrol edilecek dijital ¢ikiglari secer (17.04 parametresi | 0000h
ile). Dijital gikiglara baglanan sinyaller, érnegin test etme
amacilyla gegersiz kilinabilir. Her bir dijital ¢ikis igin 77.04
DO1 zorlama verileri parametresinde bir bit saglanmistir
ve bunun degeri, bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.

Not: On yiikleme ve gii¢ kapatip agma, zorlanan segimleri
resetler (parametreler 11.03 ve 11.04).

Bit Deger
0 1=DO01'i 11.04 DO1 zorlama verileri parametresinin 0. bitinin degerine zorla.
1..15 |Rezerve

0000h...FFFFh Dijital girislerin/cikislarin zorlanan segimleri. 1=1

11.04  DO1 zorlama verileri | badh sinyaller yerine kullanilan dijital ¢ikiglarin degerlerini, | 0000h
11.03 DIO zorlama secimi parametresinde segildiyse,
icerir. 0. bit, DO1 igin zorlanan degerdir.

Boylece tesis kablo bagdlantisi olmaksizin, slricl
fonksiyonunu test etme imkani saglanir. Ty, ve Ty
gecikmeleri gecti.

Bit Deger |
0 1=11.03 DO zorlama se¢imi parametresinde tanimlanmigsa, bu bitin degerini DO1'e
zorla.

1.15 |Rezerve |

0000h...FFFFh Dijital ¢ikiglarin zorlanan degerleri. 1=1
11.06  DOT1 ¢ikis kaynagi DO1 dijital ¢ikisina baglanacak bir slriicl sinyali seger. Enerji
verilmemis

Eneriji veriimemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa eneriji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1. biti. 2
Devrede 06.16 Siriicii durum word'li 1 0. biti. 4
Start edildi 06.16 Stiriicii durum word'li 1 5. biti. 5
Miknatislandi 06.17 Siiriicii durum word'li 2 1. biti. 6
Caligiyor 06.16 Stirtici durum word'i 1 6. biti. 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'ii 2. biti. 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'ii 8. biti. 9
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'i 2. biti. 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'i 0. biti. 1
Limitin Gzerinde 06.17 Siirtict durum word'i 2 10. biti. 12
Uyari 06.11 Ana durum word'(i 7. biti. 13
Hata 06.11 Ana durum word'i 3. biti. 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'(i parametresinin ters ¢evrilmis 3. biti. | 15
Hata/Uyarn Etkin bir uyari veya hata var. 16
Asiri akim Bir stirlicti agir akim hatasi tetikledi. 17
Yiksek gerilim Bir suirlicti asiri gerilim hatasi tetikledi. 18
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Sdricu sicakhgi Bir slrlcu, strtct sicakhgr hatasi tetikledi. 19
Dusuk gerilim Bir slrlicu duslk gerilim hatasi tetikledi. 20
Motor sicakligi Bir slirGici motor sicakligi hatasi tetikledi. 21
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti. 22
Ext2 etkin 06.16 Stirticti durum word'ii 1 11. biti. 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9. biti. 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 35
Start gecikmesi 06.17 Siirticti durum word'li 2 13. biti. 39
RO/DIO kontrol word'li | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti. 40
bit0
Olay word'ii 1 04.40 Olay word'ii 1 parametresi. 53
Kullanici ylk egrisi 37.01 ULC ¢ikigi durum word'i 3. biti (YUk limiti disinda) | 61
(bkz. sayfa 227).
RO/DIO kontrol word'ti | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii parametresinde ilgili bit ile 62
eslenir. Ornegin, 10.99 RO/DIO kontrol word'i 0. biti RO1’i
kontrol eder; 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 8. biti DO1’i
kontrol eder vs.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
11.07  DOT1 ON gecikmesi DO1 dijital girisi/cikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) icin (etkinlestirme) gecikmesini tanimlar.
0,0...3000,0 s DO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.08  DO1 OFF gecikmesi DO1 dijital girisi/cikisi (dijital giris veya dijital ¢cikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) igin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. parametre 11.07 DO1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s DO1 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
11.13  DI3 yapilandirma DI3 dijital girisinin tipini secer: normal dijital giris veya Digital giris
frekans girisi.
Digital giris Dijital giris. Daha fazla bilgi igin, bkz. 17.42 parametresi. 0
Frekans girisi Frekans girisi. 1
11.17  DI4 yapilandirma D4 dijital giriginin tipini seger: normal dijital giris veya Digital giris
frekans girisi.
Digital giris Dijital giris. 0
Frekans girisi Frekans girisi. 1
11.21  DI5 yapilandirma DI5 dijital girisinin tipini seger: normal dijital giris veya Analog giris
analog giris.
Digital giris Dijital giris.
Analog giris Analog giris.
11.38  Frek girisi 1 gercek Olgeklendirme dncesinde frekans girigi 1'in degerini -
degeri gOsterir. Bkz. parametre 11.42 Frek girigi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
0... 16000 Hz Frekans girisi 1'in 6lgeklendiriimemis degeri. 1=1Hz
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11.39  Frek girisi 1 Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 1'in degerini -
6lgeklendirilen degeri | gosterir. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in dlceklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
11.42  Frek girisi 1 min Gergekte frekans girisi 1'e ulasan frekans icin minimum 0 Hz
degeri tanimlar.
Gelen frekans sinyali (11.38 Frek girisi 1 gergek degeri) bir
dahili sinyale (11.39 Frek girisi 1 digeklendirilen degeri)
11.42...11.45 parametreleri ile su sekilde dlgeklendirilir:
11.39
A
11.45¢
11.44 |
: : » £, (711.38
11.42 1143 > In(11:38)
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 1in minimum frekansi. 1=1Hz
11.43  Frek girisi 1 maks Gergekte frekans girisi 1'e ulasan frekans igin maksimum | 16000 Hz
degeri tanimlar. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 1'in maksimum frekansi. 1=1Hz
11.44  Frek grs 1 dlcekli 11.42 Frek girisi 1 min parametresi tarafindan tanimlanan | 0,000
minimumda gergek minimum giris frekansina karsilik gelen degeri
tanimlar.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in minimum degerine karsilik gelen deger. | 1 =1
32767,000
11.45  Frek grs 1 élcekli 11.43 Frek girisi 1 maks parametresi tarafindan tanimlanan | 1500,000
maksimumda gergek maksimum giris frekansina karsilik gelen degeri
tanimlar. Bkz. parametre 11.42 Frek girigi 1 min.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen 1=1
32767,000 deger.
11.46  Frek girisi 2 gercek Olgeklendirme éncesinde frekans girisi 2’'nin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametre 11.50 Frek girisi 2 min . Bu
parametre salt okunurdur.
0...16000 Hz Frekans girisi 2’'nin dlgeklendiriimis degeri. 1=1Hz
11.47  Olgeklendirilen frek Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 2'nin degerini -
qgirisi 2 gosterir. Bkz. parametre 11.50 Frek girisi 2 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Frekans girisi 2'nin 6lgeklendirilmis degeri. 1=1
32767,000
11.50  Frek girisi 2 min Frekans girisi 2 icin minimum degeri tanimlar. 0 Hz
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0 ... 16000 Hz Frekans girigi 2'nin minimum frekansi. 1=1Hz
11.51  Frek girisi 2 maks Frekans girisi 2 icin maksimum degeri tanimlar. 16000 Hz
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 2'nin maksimum frekansi. 1=1Hz
11.52  Frek grs 2 dlgekli Frek giris 2 min parametresi ile tanimlanan frekans girisi | 0,000
minimumda 2’nin minimum degerine karsilik gelen gercek degeri
tanimlar.
-32768,000 ... Frekans girisi 2'nin minimum degerine karsilik gelen 1=1
32767,000 deger.
11.53  Frek grs 2 dlcekli Frek giris 2 maks parametresi ile tanimlanan frekans girisi | 1500,000
maksimumda 2'nin maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar.
-32768,000 ... Frekans girisi 2'nin maksimum degerine karsilik gelen 1=1
32767,000 deger.
12 Standart Al Standart analog girislerin konfigtirasyonu.
12.02 Al zorlama se¢imi Analog giriglerin dogru okuma degerleri test etme gibi 0000h
amaglarla gecersiz kilinabilir. Her bir analog giris icin bir
zorlanan deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Al filtre surelerinin (12.16 Al1 filtre siiresive 12.26
Al filtre stiresi parametreleri) zorlanan Al degerleri (12.13
Al1 zorlanan degeri ve 12.23 Al2 zorlanan degeri
parametreleri) (izerinde higbir etkisi yoktur.
Not: On yiikleme ve gli¢ kapatip agma, zorlanan segimleri
resetler (72.02 parametresi).
Bit Deger
0 1=AI1'i 12.13 Al1 zorlanan degeri parametresinin dederine zorla.
1 1=AI2'yi 12.23 Al2 zorlanan degeri parametresinin degerine zorla.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Al1 ve Al2 analog girigleri i¢in zorlanan deger segicisi. 1=1
12.03 Al denetim fonksiyonu | Bir analog giris sinyali, giris igin belirtilen minimum Eylem yok
ve/veya maksimum limitlerin disina giktiginda siriiciiniin
nasil tepki verecegini secer.
Denetim limitlere 0,5 V veya 1,0 mA hata payi uygular.
Omegin, giris icin maksimum limit 7,000 V ise, maksimum
limit denetiminin etkinlestigi deger 7,500 V olur.
Gozlemlenecek girisler ve limitler 12.04 Al denetim secimi
parametresi ile segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Suriict 80A0 Al denetimi hatasi tetikler. 1
Uyari Sirucu bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur. 2
Son hiz Sdrtcu bir uyari (A8A0 Al denetimi) olusturur ve hizi (veya | 3

frekansi), siriictiniin galistigi seviyede dondurur.
Hiz/frekans 850 ms dusik gegisli filtreleme kullanilarak
gercek hiz esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
g¢alismaya devam etmenin guvenli oldugundan
emin olun.
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Guvenli hiz ref Sdricu bir uyari (A8A0 Al denetimi) olusturur ve hizi, 4
22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
A calismaya devam etmenin givenli oldugundan
emin olun.
12.04 Al denetim se¢imi Denetlenecek analog giris limitlerini belirler. Bkz. 0000h
parametre 12.03 Al denetim fonksiyonu.
Bit Adi Aciklama
0 Al1 < MIN 1 = Al1 minimum limit denetlemesi etkin.
1 Al1 > MAX 1 = Al1 maksimum limit denetlemesi etkin.
2 Al2 < MIN 1 = Al2 minimum limit denetlemesi etkin.
3 Al2 > MAX 1 = Al2 maksimum limit denetlemesi etkin.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1
12.11  Al1 gergek degeri Al1 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir -
donanim ayari ile akim ya da gerilim olarak
ayarlanmasina baglidir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mAya | Al1 analog girisinin degeri. 1000 =1
da 0,000...11,000 V birim
12.12  Al1 digeklendirilen Olgeklendirme sonrasinda Al1 analog giriginin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametreler 12.19 Al1 min'de
élgeklendirilen Al1 ve 12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen
All.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768 ... 32767 Al1 analog girisinin dlgeklendirilmis degeri. 1=1
12.13  Al1 zorlanan degeri Girisin gergek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan | -
degeri tanimlar. Bkz. parametre 12.02 Al zorlama segimi.
- 1000 =1 -
12.15  Al1 birimi seg¢imi Al1 analog girisine iligkin okuma degerleri ve ayarlarigin | V
birimi secer. Kullanimdaki makronun varsayilan kontrol
baglantilari igin, bkz. bolim Kontrol makrolari (sayfa 27).
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
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12.16 Al filtre stiresi Al1 analog girisi icin filtre zaman sabitini tanimlar. 0.100 s
%
’ Filtrelenmemis sinyal
100
63 Filtrelenmis sinyal
— t
T
O=1x(1-¢tM)
| = filtre girisi (adim)
O = filtre cikisi
t = zaman
T = filtreleme sire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina
bagl olarak da filtrelenir (yaklagik 0,25 ms sire sabiti). Bu
herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0,000...30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
12.17  Al1 min Al1 analog girisi igin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyali, minimum degerine veya 0,000 V
yaklasirken siriicliye gercekte génderilecek degeri
ayarlayin.
0,000...22,000 mA Al1'in minimum degeri. 1000 = 1 mA
veya 0,000...11,00 V veya V
12.18  Al1 maks Al1 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyali, maksimum degerine veya 10,00 V
yaklasirken suriiclye gercekte gonderilecek degeri
ayarlayin.
0,000...22,000 mA Al1'in maksimum degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...11,00 V veya V
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12.19  Al1 min'de 12.17 Al1 min parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi | 0
6lgeklendirilen Al1 minimum degerine karsilik gelen gergek dahili degeri
tanimlar. (712.19 ve 12.20 polarite ayarlarinin degistirilmesi
analog girisi etkin olarak ters gevirebilir.)
Algigeklendiriimis (12.72)
A
12.20
12.17 Algirig (12.11)
‘ : >
12.18
112,19
-32768,000... 1=1
32767,000
12.20  Al1 maks'da 12.18 Al1 maks parametresi ile tanimlanan Al1 analog 50,000
blgeklendirilen Al1 girisi maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. 12.19 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1
parametresindeki gizime bakin.
-32768,000... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.21  Al2 gergek degeri Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girigin bir -
donanim ayari ile akim ya da gerilim olarak
ayarlanmasina baghdir) cinsinden gésterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA Al2 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...11,000 V veya V
12.22  Al2 digeklendirilen Olgeklendirme sonrasinda Al2 analog giriginin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametreler 12.29 Al2 min'de
élgeklendirilen Al2 ve 12.101 Al1 yiizde degeri.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Al2 analog girisinin dlgeklendirilmis degeri. 1=1
32767,000
12.23  Al2 zorlanan degeri Girigin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan | -
deger. Bkz. parametre 12.02 Al zorlama segimin.
0,000...22,000 mA Al2 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...11,000 V veya V
12.25  Al2 birimi segimi Al2 analog girisine iliskin okuma degerleri ve ayarlarigin | mA
birimi secer. Kullanimdaki makronun varsayilan kontrol
baglantilari igin, bkz. b6lim Kontrol makrolari (sayfa 27).
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
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12.26  Al2 filtre stiresi Al2 analog girisi icin filtre zaman sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s
parametre 12.16 Al1 filtre siiresi.
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina
bagl olarak da filtrelenir (yaklagik 0,25 ms sure sabiti). Bu
herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0,000...30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
12.27  Al2 min Al2 analog girisi igin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyali, minimum degerine veya 0,000 V
yaklasirken siriicliye gercekte génderilecek degeri
ayarlayin.
0,000...22,000 mA Al2'nin minimum degeri. 1000 = 1 mA
veya 0,000...11,000 V veya V
12.28  Al2 maks Al2 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyali, maksimum degerine veya 10,000
yaklasirken siirlicliye gergekte gdnderilecek degeri ayarlayin. |V
0,000...22,000 mA Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...11,000 V veya V
12.29  AI2 min'de 12.27 Al2 min parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi | 0,000
élgeklendirilen Al2 minimum degerine karsilik gelen gergcek degeri tanimlar.
(12.29 ve 12.101 parametresinin polarite ayarlarinin
degistiriimesi analog girisini etkin olarak ters gevirebilir.)
Alscaled (72-22)
A
12.101 |
Aly, (12.21
12.27 i ( )
: : >
12.28
1 12.29
-32768,000... Minimum AI2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.30 Al2 maks'da 12.28 Al2 maks parametresi ile tanimlanan maksimum 50,000
blgeklendirilen Al2 analog giris Al2 deg@erine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. 12.29 Al2 min'de élgeklendirilen Al2
parametresindeki gizime bakin
-32768,000... Maksimum Al2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.101 Al1 yiizde degeri Al1 dlgeklendirmesinin yiizdesi olarak Al1 analog girisi -
degeri (12.18 Al1 maks - 12.17 Al1 min).
0,00... 100,00 Al1 degeri 100 = %1
12.102 Al2 yiizde degeri Al1 dlgeklendirmesinin yiizdesi olarak Al2 analog girisi -
degeri (12.28 Al2 maks - 12.27 Al2 min).
0,00... 100,00 Al2 degeri 100 = %1
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13 Standart AO Standart analog gikislarin konfiglirasyonu.
13.02  AO zorlama segimi Parametrelerle tanimlanan degerlere zorlanacak analog 0000h
cikiglar secer.
Analog ¢ikislarin dogru kaynak sinyalleri, rnegin test
etme gibi amacglarla gecersiz kilinabilir. Her bir analog
¢ikis icin bir zorlanan deger parametresi saglanir ve
bunun degeri bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.
Not: Yikleme ve gii¢ dongiisii zorlama segimlerini
resetler (13.02 ve 13.11 parametreleri)
Bit Deger
0 1=A01' 13.13 AO1 zorlanan degder parametresinin degerine zorla.
1...15 [Rezerve.
0000h...FFFFh Analog ¢ikis AO1 icin zorlanan deger segici. 1=1
13.11  AOf1 gercek degeri AO1 degerini mA veya V cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA AO1'in degeri. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  AO1 kaynagi AO1 analog ¢ikisina badlanacak bir sinyal seger. Cikis
frekansi
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor hiz 01.01 Kullanilan motor hizi 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi 4
Motor nom motor 01.08 Motor nom motor akimi % 5
akimi %
Motor momenti 01.10 Motor momenti 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi 7
Cikis guci 01.14 Cikis glicl 8
Hiz ref rampasi girigi 23.01 Hiz ref rampa girisi. 10
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi 12
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID cikisi gergek 16
Sicaklik sensori 1 Cikis, sicaklik sensorii 1'e bir etkinlestirme akimi 20
etkinlestirme géndermek igin kullanilir. Bkz. parametre 35.711 Sicaklik 1
kaynagi. Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi.
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi 26
motor hizi
Mutlak motor hizi % 01.62 Mutlak motor hizi % 27
Mutlak ¢ikis frekansi 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi 28
Mutlak motor momenti | 01.64 Mutlak motor momenti 30
Mutlak ¢ikis giict 01.65 Mutlak ¢ikis gticti 31
Mutlak motor safti glicti | 07.68 Mutlak motor safti glicii 32
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Harici PID1 ¢ikigi 71.01 Harici PID gercek degeri 33
AO1 veri depolama 13.91 AO1 veri depolama 37
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
13.13  AOf1 zorlanan degeri | Secilen cikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. | 0,000 mA
Bkz. parametre 13.02 AO zorlama segimi.
- 1000 =1 -
13.156  AOT1 birimi segimi AO1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin mA
birimi seger.
Not:Bu ayar, surticti kontrol tinitesindeki ilgili donanim
ayari ile uyumlu olmalidir (stirliciiniin donanim el kitabina
bakin).Kullanimdaki makronun varsayilan kontrol
baglantilari i¢in, bkz. bélim Kontrol makrolari.Donanim
ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak igin
kontrol kartinin yeniden baslatiimasi (gli¢ kapatilip
acllarak ya da 96.08 Kontrol karti 6n ylikleme parametresi
ile) gerekir.
\% Volt. 2
mA Miliamper. 10
13.16  AOT filtre siiresi AO1 analog ¢ikisi igin filtre zaman sabitini tanimlar. 0.100 s
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 Filtrelenmis sinyal
- t
T
O=1x(1-e'
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikisi
t = zaman
T = filtreleme sure sabiti
0,000 ... 30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
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13.17  AOfT kaynagdi min AO1 gikigi icin gerekli minimum degere (13.79 AO1 0,0

kaynagi min'de AO1 ¢ikigi parametresi ile tanimlanan)
karsilik gelen sinyalin minimum gergek degerini (13.712
AOT1 kaynagiparametresi ile segilen) tanimlar.

lao1 (MA)
A
13.20
13.19
»
13.17 13.18 Sinyal
13.12ile
segilir

13.17 parametresini maksimum degere ve 13.18
parametresini minimum degere ayarlamak, ¢ikisi ters
gevirir.

lao1 (MA)
A
13.20 |

13.19 |

»

Ll
13.18 13.17 Sinyal (gergek)

13.12 ile segilir
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AO'da otomatik dlgeklendirme vardir. AO kaynaginin her degistirildiginde, élgceklendirme aralgi
buna uygun olarak degistirilir. Kullanicinin verdigi minimum ve maksimum degerler, otomatik
degerleri gegersiz kilar.
13.12 AO1 kaynagi, 13.17 AO1 kaynagi min, 13.18 AO1 kaynagi maks,
13.22 AO2 kaynagi 13.27 AO2 kaynagi min 13.28 AO2 kaynagi maks
0 Sifir Yok (Cikis sabit sifir.)
1 Kullanilan motor hizi 0 46.01 Hiz élgeklendirme
3 Cikis frekansi 0 46.02 Frekans 6lgeklendirme
4 Motor akimi 0 30.17 Maksimum akim igin
maksimum deger
5 Motor nom motor akimi % |%0 %100
6 Motor momenti 0 46.03 Moment élgeklendirme
7 DC gerilimi 01.11 DC gerilimi igin min. 01.11 DC gerilimi igin maks.
deger deger
8 Cikis gtict 0 46.04 Gii¢ dlceklendirme
10  |Hiz ref rampasi girisi 0 46.01 Hiz 6lgeklendirme
11 Hiz ref rampasi gikisi 0 46.01 Hiz élgeklendirme
12 Kullanilan hiz ref 0 46.01 Hiz 6lgeklendirme
14 |Kullanilan frek ref 0 46.02 Frekans 6lgeklendirme
16 Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi
gercek igin min. deger gercek icin maks. deger
20 Sicaklik sensértii 1 Yok (Analog ¢ikis 6lgeklendirilmemis; sensorin tetikleme
etkinlestirme gerilimi tarafindan tanimlanir.)
21 Sicaklik sensorti 2
etkinlestirme
26 Kullanilan mutlak motor hizi |0 46.01 Hiz élgeklendirme
27 Mutlak motor hizi % 0 46.01 Hiz 6lgeklendirme
28  |Mutlak ¢ikis frekansi 0 46.02 Frekans 6lgeklendirme
30 Mutlak motor momenti 0 46.03 Moment dlgeklendirme
31 Mutlak ¢ikis giicii 0 46.04 Gii¢ dlceklendirme
32 |Mutlak motor safti gtici 0 46.04 Glig 6lgeklendirme
33 Harici PID1 ¢ikisi 71.01 Harici PID gergek 71.01 Harici PID gergek
degeri igin min. deger degeri igin maks. deger
Diger Segcilen parametrenin min. Secilen parametrenin maks.
degeri degeri
-32768,0...32767,0 AO1 minimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek sinyal | 1=1
degeri.
13.18  AOT kaynagdi maks AO1 cikisl igin gerekli maksimum degere (13.20 AO1 50,0
kaynagi maks'da AO1 ¢ikigi parametresi ile tanimlanan)
karsilik gelen sinyalin gergek maksimum degerini (73.712
AO1 kaynagi parametresi ile segilen) tanimlar. Bkz.
parametre 13.17 AO1 kaynagi min.
-32768,0...32767,0 AO1 maksimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek 1=1
sinyal degeri.
13.19  AO1 kaynagi min'de AO1 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
AOT ¢cikisi Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,00 mA Minimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
0,000...11,000 V
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13.20 AOf1 kaynagi maks'da | AO1 analog cikis! icin maksimum g¢ikis degerini tanimlar. | 20,000 mA
AO1 cikisi Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,000 mA Maksimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
0,000...11,000 V
13.91  AOf1 veri depolama Analog ¢ikis AO1'i 6rnegin haberlesme zerinden kontrol | 0,00
etmek igin depolama parametresi.
13.12 AO1 kaynagi parametresinde AO1 veri depolama
degerini segin. Sonra bu parametreyi gelen deger verilerinin
hedefi olarak ayarlayin. Dahili haberlesme arabiriminde,
sadece s6z konusu verilerin hedef segme parametresini
(68.101...58.114) AO1 veri depolama olarak ayarlayin.
-327,68 ... 327,67 AO1 igin depolama parametresi. 100 =1
19 Calisma modu Lokal ve harici kontrol konumu kaynaklarinin ve calisma
modlarinin segimi.
Bkz. bolim Siriicti calisma modlari, kisim Program
ozellikleri.
19.01  Gergek ¢alisma modu | Kullaniimakta olan galisma modunu gésterir. Skaler (Hz)
Bkz. parametre 719.71...19.14.
Bu parametre salt okunurdur.
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontrol (vektdér motor kontrol modunda). 2
Moment Moment kontrolu (vektdr motor kontrol modunda). 3
Min Moment segici hiz kontrol cihazinin ¢ikisini (25.01 4
Moment referans hiz kontrolii) moment referansi (26.74
Moment ref rampa cikigi) ile karsilastirir ve daha kiigik
olan (vektdr kontrol modunda) kullanilir.
Maks Moment segici hiz kontrol cihazinin ¢ikigini (25.01 5
Moment referans hiz kontrolii) moment referansi (26.74
Moment ref rampa ¢ikigi) ile karsilastirir ve daha buyuk
olan (vektdr kontrol modunda) kullanilir.
Toplama Hiz kontrol cihazi ¢ikisi, moment referansina (vektor 6
motor kontrol modunda) eklenir.
Rezerve 7...9
Skaler (Hz) Skaler motor kontrol modunda frekans kontroli. 10
Zorlamali mik. Motor miknatislanma modunda. 20
19.11  Ext1/Ext2 secimi EXT1/EXT2 harici kontrol konumu segimi igin kaynagi seger. | EXT1
0 =EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (kalici olarak segili). 0
EXT2 EXT2 (kalici olarak segili). 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 25
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Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 26
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 27
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 28
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 29
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 30
EFB MCW bit 11 Dahili haberlesme arabirimi araciliiyla alinan kontrol 32
word'l bit 11.
EFB haberlesme kaybi | Dahili haberlesme arabiriminin algilanan iletisim kaybi 35
kontrol modunu EXT2'ye degistirir.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
19.12  Ext1 kontrol modu Harici kontrol konumu EXT1'in vektér motor kontrol modu | Hiz
icin calisma modunu seger.
Sifir Yok.
Hiz Hiz kontrolli. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment | 2
referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin ¢ikisi).
Moment Moment kontrolii. Kullanilan moment referansi 26.74 3
Moment ref rampa c¢ikisi (moment referans zincirinin
cikisi).
Minimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonu: Moment segici, hiz | 4
kontrol cihazinin ¢ikigini (25.07 Moment referans hiz
kontrolii) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa
cikisi) karsilastirir ve daha kuglk olani secer.
Hiz hatasi negatif olursa, hiz hatasi tekrar pozitif oluncaya
kadar surtictu Hiz kontrol gikigini izler. Bu, yukun tork
kontroliinde kaybolmasi durumunda, suriiciniin
kontrolsiiz olarak hizlanmasini énler.
Maksimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonu: Moment segici, hiz | 5
kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment referans hiz
kontrolii) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa
cikisi) karsilastirir ve daha blylk olani seger.
Hiz hatasi pozitif olursa, hiz hatasi tekrar negatif oluncaya
kadar suriict Hiz kontrol ¢ikigini izler. Bu, ylikin moment
kontroliinde kaybolmasi durumunda, sirlicinin
kontrolsiiz olarak hizlanmasini énler.
19.14  Ext2 kontrol modu Harici kontrol konumu EXT2'nin vektér motor kontrol Hiz
modu igin ¢alisma modunu seger.
Secimler icin, bkz. parametre 19.12 Ext1 kontrol modu.
19.16  Lokal kontrol modu Lokal kontroliin vektér motor kontrol modu igin ¢alisma Hiz
modunu seger.
Hiz Hiz kontrolu. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment | 0
referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin gikigi).
Moment Moment kontrolii. Kullanilan moment referansi 26.74 1

Moment ref rampa ¢ikisi (moment referans zincirinin
cikist).
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19.17  Lokal kontrol devre Lokal kontrolu etkinlestirir/devre disi birakir (kontrol Hayir
disi panelindeki start ve stop digmeleri ve bilgisayar
yazilimindaki lokal kontroller).
UYARI! Lokal kontroll devre disi birakmadan
once, siriclyl durdurmak igin kontrol paneline
gerek olmadigindan emin olun.
Hayir Lokal kontrol devrede. 0
Evet Lokal kontrol devre disl. 1
20 Start/stop/y6n Start/stop/yén ve galismal/start/jog izni sinyali kaynak
segimi; pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak segimi.
Kontrol konumlart ile ilgili daha fazla bilgi igin, bkz. bélum
Lokal ve harici kontrol konumlari (sayfa 44).
20.01  Ext1 komutlari Harici kontrol konumu 1 (EXT1) igin start, stop ve yon In1 Start; In2

komutlarinin kaynagini seger.
Ayrica bkz. 20.02...20.05 parametreleri. Gergek yonin
belirlenmesi igin 20.21 parametresine bakin.

Yén

Segcilmedi Start veya stop komutu kaynagi secilmedi. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.03 Ext1 in1 kaynagi | 1
parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu
(20.03) Komut
0->1(20.02 = Kenar)
1(20.02 = Seviye) Start
0 Stop
In1 Start; In2 Yoén 20.03 Ext1in1 kaynagi ile secilen kaynak start sinyalidir; |2
20.04 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak yéni belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde
yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu | Kaynak 2'nin Komut
(20.03) durumu (20.04)
0 Herhangi biri Stop
0 ->1(20.02 = Kenar) 0 ileri start
1(20.02 = Seviye) 1 Geri start
In1 lleri start; In2 Geri | 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile secilen kaynak ileri start 3

start

sinyalidir, 20.04 Ext1 in2 kaynagi ile secilen kaynak ise
geri start sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin Komut
(20.03) durumu (20.04)
0 0 Stop
0->1(20.02 =
Kenar) 0 ileri start
1 (20.02 = Seviye)
0->1(20.02=
0 Kenar) Geri start
1(20.02 = Seviye)
1 1 Stop
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In1P Start; In2 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1
kaynagi ve 20.04 Ext1in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in Kaynak 2'nin
durumu (20.03) | durumu (20.04)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop

Komut

Notlar:

* 20.02 Ext1 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop
tuslari devre digi birakilir.

4

In1P Start; In2 Stop;
In3 Y6n

Start ve stop komutlarinin kaynaklar 20.03 Ext1 in1
kaynagdi ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
20.05 Ext1 in3 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in |Kaynak 2'nin | Kaynak 3'iin
durumu durumu durumu Komut
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 1 0 lleri start
0->1 1 1 Geri start
Herhangi bir 0 Herhangi biri Stop

Notlar:

* 20.02 Ext1 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop
tuslari devre digi birakilir.

In1P ileri start; In2P
Geri start; In3 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1
kaynagi, 20.04 Ext1 in2 kaynagi ve 20.05 Ext1 in3
kaynagi parametreleri ile segcilir. 20.05 Ext1 in3 kaynagi ile
segilen kaynak yoni belirler. Kaynak bitlerinin durum
gegisleri agagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in [Kaynak 2'nin [Kaynak 3'iin
durumu durumu durumu Komut
(20.03) (20.04) (20.05)

0->1 Herhangi biri 1 lleri start
Herhangi bir 0->1 1 Geri start
Herhangi bir | Herhangi bir 0 Stop

Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

Kontrol paneli

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol
paneli Gzerinden verilir. Panel portu tizerinden
baglandiginda bilgisayar yazilimi i¢in de gegerlidir.

1"

Dahili haberlesme

Start ve stop komutlari dahili haberlesme arabiriminden
alinir.

Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici tipi
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye
tetiklemelidir.

14
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Entegre Panel Start, stop ve yén komutlari Entegre Panel (izerinden 23
verilir

20.02  Ext1 start tetikleyici tipi | EXT1 harici kontrol konumu igin, start sinyalinin kenar Seviye
tetiklemeli ya da seviye tetiklemeli olmasini tanimlar.

Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin segilip

secgilmemesinde etkisi yoktur. 20.01 Ext1 komutlari

parametre secimlerinin agiklamalarina bakin.
Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1

20.03  Ext1in1 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. DI1

Her zaman kapall 0 (her zaman kapalr). 0
Her zaman agik 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

20.04  Ext1in2 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 2'yi seger. DI2
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.

20.05 Ext1in3 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 3'U secer. Her zaman
Mevcut segimler icin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.06  Ext2 komutlar Harici kontrol konumu 2 (EXT2) igin start, stop ve yon Secilmedi
komutlarinin kaynagini seger.

Ayrica bkz. 20.07...20.10 parametreleri. Gergek yénin
belirlenmesi icin 20.21 parametresine bakin.
Segilmedi Start veya stop komutu kaynagi secilmedi. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.08 Ext2 in1 kaynagi | 1

parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu

(20.08) Komut

0 ->1(20.07 = Kenar)

1(20.07 = Seviye) Start

0 Stop




144 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
In1 Start; In2 Y6én 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile secilen kaynak start sinyalidir; | 2
20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak yoni belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde
yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu Kaynak 2’nin Komut
(20.08) durumu (20.09)
0 Herhangi biri Stop
0->1(20.07 = Kenar) 0 ileri start
1(20.07 = Seviye) 1 Geri start
In1 lleri start; In2 Geri | 20.08 Ext2 in1 kaynadi ile secilen kaynak ileri start 3
start sinyalidir, 20.09 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise
geri start sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu Kaynak 2’nin
(20.08) durumu (20.09) | Komut
0 0 Stop
0->1(20.07 =
Kenar) 0 lleri start
1(20.07 = Seviye)
0->1(20.07 =
0 Kenar) Geri start
1(20.07 = Seviye)
1 1 Stop
In1P Start; In2 Stop Start ve stop komutlarinin kaynaklar 20.08 Ext2 in1 4

kaynagdi ve 20.09 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.

Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in Kaynak 2’nin Komut
durumu (20.08) durumu (20.09)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop
Notlar:

* 20.07 Ext2 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
ile etkisi yoktur.

» Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop
tuslari devre digi birakilir.
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In1P Start; In2 Stop; Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 5
In3Yén kaynagi ve 20.09 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.

20.10 Ext2 in3 kaynagi ile segilen kaynak yoni belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde

yorumlanir:
Kaynak 1'in | Kaynak 2’nin |Kaynak 3'in
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 leri start
0->1 1 1 Geri start
Herhangi bir 0 Herhangi biri|  Stop
Notlar:

* 20.07 Ext2 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

« Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop
tuslar devre digi birakilir.

In1P lleri start; In2P Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 6
Geri start; In3 Stop kaynadi, 20.09 Ext1 in2 kaynagi ve 20.10 Ext2 in3
kaynagi parametreleri ile segilir. 20.10 Ext2 in3 kaynagi ile
secilen kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin durum
gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in | Kaynak 2’nin | Kaynak 3'in
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 Herhangi biri 1 lleri start
Herhangi bir 0->1 1 Geri start
Herhangi bir| Herhangi bir 0 Stop

Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

Kontrol paneli Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol | 11
paneli tizerinden verilir. Panel portu Gzerinden
baglandiinda bilgisayar yazilimi igin de gecerlidir.

Dahili haberlesme Start, stop ve yén komutlari EXT1 etkin oldugunda dahili | 14
haberlesme protokoli Gzerinden verilir.

Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici tipi
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye

tetiklemelidir.
Entegre Panel Start, stop ve yoén komutlari Entegre Panel (izerinden 23
verilir
20.07  Ext2 start tetikleyici tipi | EXT2 harici kontrol konumu igin, start sinyalinin kenar Seviye

tetiklemeli ya da seviye tetiklemeli olmasini tanimlar.
Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin segilip
secilmemesinde etkisi yoktur. 20.06 Ext2 komutlari
parametre secimlerinin agiklamalarina bakin.

Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1
20.08  Ext2 in1 kaynagi 20.06 Ext2 komutlar1 parametresi igin kaynak 1'i seger. Her zaman
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapall

kaynagi.
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20.09  Ext2in2 kaynagi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 2'yi seger. Her zaman
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapall
kaynagi.

20.10  Ext2in3 kaynagi 20.06 Ext2 komutlari parametresi icin kaynak 3'U seger. Her zaman
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kapali
kaynagi.

20.11  Calisma izni stop Calisma izni sinyali kapandiginda motorun stop ettirilme Serbest

modu yoéntemini seger.
Calisma izni sinyalinin kaynagi 20.12 Calisma izni 1
kaynagi parametresi ile segilir.
Serbest Surlcunln cikis yar iletkenlerinin kapatiimasi ile durma. | 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Mekanik fren kullaniliyorsa, surticliniin
serbest durus ile stop etmesinin giivenli
oldugundan emin olun.
Rampa Etkin yavaslama rampasi ile stop eder. Bkz. parametre 1
grubu 23 Hiz referansi rampasi.
Moment limiti Moment limitlerine gore stop etme (parametre 30.79 2
ve 30.20).

20.12  Calisma izni 1 kaynagi | Harici calisma izni sinyalinin kaynagini secger. Calismaizni | Secildi
sinyali kapali ise, siriici start etmez. Calisir durumda ise,
surlicti 20.11 Calisma izni stop modu parametresinin
ayarina gore stop eder.

1 = Galisma izni sinyali acik.

Ayrica bkz. parametre 20.19 Start etkinlestirme komutu
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI DI1 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
EFB MCW bit 3 Dahili haberlesme arabirimi araciligiyla alinan kontrol 32

word'l bit 3.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

20.19  Start etkinlegtirme Start izni sinyali igin kaynak seger. Acik

komutu 1 = Start izni.
Sinyal kapali durumdayken, tim sirlcu start komutlari
yasaklanir. (Sirlici galisirken sinyalin kapatiimasi
surliiclyu stop ettirmez.)
Ayrica bkz. parametre 20.12 Calisma izni 1 kaynagi.
Kapali 0. 0
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Acik 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
20.21  Yén Referans yon kilidi. Bazi durumlar disinda referans Talep
isareti yerine sirliciiniin yénini tanimlar.
Tabloda gergek siriict dénusl 20.21 Yén parametresinin
ve Y6n komutunun (20.01 Ext2 komutlari veya 20.06 Ext2
komutlar parametrelerinden) bir fonksiyonu olarak
gosterilir.
Y6n komutu = Yon komutu = Yon komutu tanimlanmadi
lleri Geri
Par. 20.21 |;, . - -
Yén = lleri lleri lleri lleri
Par. 20.21 . . .
Yén = Geri Geri Geri Geri
Par. 20.21 |ileri, ama Geri, ama
Y6n=Talep |+ Referans Sabitten, Motor [+ Sabitten, PID'den veya
potansiyometresinden, Joglama referansindan
PID'den, Givenli hizdan, | gelen referans oldugu
Son, Joglama veya gibi kullanilir.
Panel referansindan » Referans agdan, _
geldiyse oldugu gibi Panelden, Analog lleri
kullanilir. giristen, Motor
» Referans agdan geldiyse | potansiyometresinden,
oldugu gibi kullanilir. Guvenli hizdan veya Son
referanstan geldiyse
referans su deger ile
carpilir: -1.
Talep Harici kontrolde yon, bir yén komutuyla (20.01 Ext2 0

Referans haberl

komutlari veya 20.06 Ext2 komutlari parametresi) segilir.
Referans Sabitten (sabit hizlar/frekanslar), Motor
potansiyometresinden, PID'den, Arizadan, Sondan (son
hiz referansindan), Joglama (joglama hizindan) veya
Panel referansindan geldiyse oldugu gibi kullanilir.

lesmeden geldiyse:

* yon komutu ileri ydndeyse, oldugu gibi kullanilir
+ yon komutu geri ydndeyse, referans -1 ile garpilir.
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lleri Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak ileri 1
yonde doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir.
Pozitif referans degerleri oldugu gibi kullanilir.)
Geri Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak geri 2
yoénde doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir.
Pozitif referans degerleri -1 ile garpilir.)
20.22  Calisma izni Bu parametreyi 0 olarak ayarlamak motorun dénmesini Segildi
durdurur ama dénmenin diger kosullarini etkilemez.
Parametreyi yeniden 1 olarak ayarlamak motorun yeniden
dénmesini baglatir.
Bu parametre érnegin, motorun cihaz hazir olmadan énce
dénmesini 6nlemek igin harici bir ekipmandan gelen
sinyalle birlikte kullanilabilir.
Parametre 0 oldugunda (motor dénmesi devre disidir),
06.16 Sirticti durum word'ii 1 parametresinin 13. biti
0 olarak ayarlanir.
Secilmedi 0 (her zaman kapali). 0
Segcildi 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
20.25 Joglama izni Bir jog izni sinyali icin kaynak seger. Secilmedi
(Joglama etkinlestirme sinyallerinin kaynaklari 20.26
Joglama 1 start kaynagi ve 20.27 Joglama 2 start kaynagi
parametreleri ile segilir.)
1 = Joglama devrede.
0 = Joglama devre disI.
Notlar:
« Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.
» Joglama yalnizca herhangi bir harici kontrol konumundan
start komutu etkin degil iken devreye alinabilir. Diger
taraftan, joglama komutu zaten etkin ise, stiriict bir harici
kontrol konumundan start edilemez (haberlesme yoluyla
darbeli yol verme komutlari harig).
Bkz. bolim Ani hizlanma kontrolii, sayfa 57.
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

20.26  Joglama 1 start 20.25 Joglama izni parametresi ile etkinlestiriimisse, joglama | Secilmedi
kaynagdi fonksiyonu 1'in etkinlestirimesi icin kaynagi secer. (Joglama

fonksiyonu 1 ayrica 20.25 parametresinden bagimsiz olarak

haberlesme (izerinden etkinlestirilebilir.)

1 =Joglama 1 etkin.

Notlar:

» Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk
etkinlestirilen fonksiyon éncelige sahiptir.

* Bu parametre surucl ¢aligirken degistirilemez.

Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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20.27

Joglama 2 start

kaynagi

20.25 Joglama izni parametresi ile etkinlestirimisse, joglama

fonksiyonu 2'nin etkinlestiriimesi i¢in kaynagi secer.

(Joglama fonksiyonu 2 ayrica 20.25 parametresinden

bagimsiz olarak haberlesme Uzerinden etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 2 etkin.

Segcimler icin, bkz. parametre 20.26 Joglama 1 start

kaynagi.

Notlar:

» Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk
etkinlestirilen fonksiyon dncelige sahiptir.

» Bu parametre surucl galigirken degistirilemez.

Segcimler igin, bkz. parametre 20.26 Joglama 1 start

kaynagi.

Secilmedi

20.30

Calisma izni sinyalleri

uyar fonksiyonu

Bastirilacak izin sinyali uyarilarini seger. Bu parametre, bu
uyarilarin olay glinluguine eklenmesini énlemek igin
kullanilabilir. Bu parametrenin bir biti 1 olarak
ayarlandidinda, karsilik gelen uyari bastirilir.

0000s

Bit

Adi

Aciklama

0

Calisma izni

1 = Uyari AFED Calisma izni bastirilir.

1

Calisma izni yok 1 = Uyari AFEB Calisma izni yok bastirilir.

3...15

Rezerve

0000h...FFFFh

Etkinlestirme sinyali uyarilarini devre digi birakma word'li.

1=1

21 Start/stop modu

Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi
secimi; DC miknatislanmasi ayarlari.

21.01

Start modu

Vektdr motor kontrol modu igin, ér. 99.04 Motor kontrol

modu parametresi Vektér olarak ayarlandiginda, motor

start fonksiyonunu seger.

Notlar:

+ Skaler motor kontrol modu igin start fonksiyonu 27.79
Skaler start modu parametresi ile segilir.

+ DC miknatislama segili oldugunda (Hiz/i veya Sabit

zaman) dénen bir motoru start etmek mimkiin degildir.

» Sabit miknatisl motorlarda, Otomatik start modu
kullaniimalidir.

* Bu parametre surucl galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bélim DC miknatislanmasi, sayfa 66.

Sabit zaman

Hizlh

Siriicii start 6ncesinde motoru 6nceden miknatislar. On
miknatislanma suresi otomatik olarak belirlenir, genelde
motor boyutuna goére 200 ms ile 2 s arasinda degisir.

Yiiksek bir koparma momenti gerektiginde bu modu segin.
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Sabit zaman

Siiriict start 6ncesinde motoru énceden miknatislar. On
miknatislanma siresi 21.02 Miknatislama stiresi
parametresi ile tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama
suresi gerekiyorsa segilmelidir (6r. motor startinin mekanik
fren serbest birakma ile senkronize edilmesi gerekiyorsa).
Bu ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n
miknatislama suresi secilirse mimkun olan en ylksek
kesme torkunu garanti eder.

UYARI! Siriicu ayarlanan miknatislama siresi

gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis

olsa bile start eder. Tam bir kirilma torkunun
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam
miknatislama ve tork uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

1

Otomatik

Otomatik start bir gok durumda optimum motor startini
garantiler. Donen yukl yakalama mod fonksiyonunu
(dénen bir motora start verme) ve otomatik yeniden
baslatma fonksiyonunu igerir. Stirici motor kontrol
programi, motorun mekanik durumuyla beraber akiyi da
teshis eder ve her kosul altinda motoru aninda start eder.
Not: 99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmigsa, 21.19 Skaler start modu parametresi
Otomatik olarak ayarlanmadigi stirece hizli baglatma veya
otomatik yeniden baglatma mimkin degildir.

21.02

Miknatislama sdresi

On miknatislanma siiresini su durumlarda tanimlar:

« 21.01 Start modu parametresi Sabit zaman olarak
ayarlandiginda (vektor kontrol modunda) veya

« 21.19 Skaler start modu parametresi Sabit zaman
olarak ayarlanir (skaler kontrol modunda).

Start komutunun ardindan, sirlici ayarlanan sire

boyunca otomatik olarak motoru 6nceden miknatislar.

Tam miknatislanma olmasini saglamak igin, bu

parametreyi rotor zaman sabitine esit veya daha buyuk bir

degere ayarlayin. Bilinmedigi durumlarda asagidaki

tabloda verilen tahmini degerleri kullanin:

Motor nominal gii¢ Sabit miknatislama siiresi

degeri

<1 kW

1-10 kW

10 - 200 kW
200 - 1000 kW

>50-100 ms
>100 - 200 ms
>200 - 1000 ms
> 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre sirlcu ¢aligirken degistirilemez.

500 ms

0...10000 ms

Sabit DC miknatislama siresi.

1=1ms

21.03

Stop modu

Bir stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini
seger.

Akl frenlemesi segilerek ilave frenleme saglanabilir

(bkz. 97.05 Aki frenleme parametresi).

Etkin

Serbest

Suracunidn ¢ikis yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma.
Motor serbest durug yapar.

UYARI! Mekanik fren kullaniliyorsa, strictnin
A serbest durus ile stop etmesinin giivenli
oldugundan emin olun.
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Rampa Etkin yavaglama rampasi ile stop eder. Bkz. parametre 1
grubu 23 Hiz referansi rampasi veya 28 Frekans referans
zinciri.
Moment limiti Moment limitlerine gére stop etme (parametre 30.79 ve 2
30.20). Bu parametre sadece vektér motor kontrol
modunda mimkiinddr.
21.04  Acil stop modu Bir acil stop komutu alindiginda motorun nasil stop Rampa stop
edilecegini seger. (Off1)
Acil stop sinyalinin kaynagi 21.05 Acil stop kaynagi
parametresi ile segilir.
Rampa stop (Off1) Sirici galigirken: 0
* 1 =Normal galisma.
+ 0 = Belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart
yavaslama rampas! boyunca normal stop (bkz. bolim
Referans rampa, sayfa 52). Strtci durduktan sonra,
acil stop sinyali kaldirilarak ve start sinyali 0'dan 1
olarak degistirilerek yeniden start edilebilir.
Siricl dururken:
+ 1= Startiznivar.
* 0 = Start izni yok.
Serbest stop (Off2) Sirucu galigirken: 1
* 1 =Normal ¢alisma.
* 0 = Serbest durus.
Surlict dururken:
+ 1 = Startiznivar.
+ 0 = Startizni yok.
Acil rampa stop (Off3) | Surlici ¢alisirken: 2
* 1 =Normal galisma
* 0 =23.23 Acil stop stiresi. parametresi ile tanimlanan
acil stop rampasi boyunca rampa ile stop etme. Siricu
durduktan sonra, acil stop sinyali kaldirilarak ve start
sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek yeniden start
edilebilir.
Surlcu dururken:
+ 1 = Startiznivar
+ 0 = Startizni yok
21.05  Acil stop kaynagi Acil stop sinyalinin kaynagini secer. Stop modu 27.04 Acil | Pasif (dogru)
stop modu parametresi ile segilir.
0 = Acil stop etkin
1 = Normal ¢alisma
Not: Bu parametre surlict galisirken degistirilemez.
Etkin (yanhs) 0. 0
Pasif (dogru) 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
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21.06  Sifir hiz limiti Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz limitine | 30,00 rpm

ulasana kadar bir hiz rampasi boyunca durdurulur
(rampali durdurma segildiginde veya acil durdurma
kullanildiginda). Sifir hiz gecikmesi sonrasinda, motor
serbest durus yapar.

0,00...30000,00 rpm | Sifir hiz limiti. Bkz. par.
46.01
21.07  Sifir hiz gecikmesi Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu 0 ms

fonksiyon, sorunsuz ve hizl yeniden start etmenin gerektigi
uygulamalarda faydalidir. Siirlicli, gecikme sirasinda
rotorun pozisyonunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi olmadan:

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca
yavaslar. Gergek motor hizi 21.06 Sifir hiz limiti
parametresinin degerinin altina distuginde, invertor
modilasyonu durur ve motor serbest durus yapar.

Hiz

=

Hiz kontrol cihazi kapali: Motp
serbest durug yapar.

21.06 Sifir hiz limiti

Zaman

Sifir hiz gecikmesi ile:

Sdricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca
yavaslar. Motorun gergek hizi 21.06 Sifir hiz limiti
parametresinin degerinin altina distiginde, sifir hiz
gecikme fonksiyonu etkinlesir. Gecikme sirasinda, bu
fonksiyon hiz kontrol cihazini enerji saglanmis durumda
tutar: invertdér moddile edilir, motor miknatislanir ve sirtct
hizli bir yeniden start igin hazirdir. Sifir hiz gecikmesi,
ornegin joglama fonksiyonu ile kullanilabilir.

Hiz

Hiz kontrol cihazi aktif kalr.
Motor, gergek sifir hiza dogry
yavaslar.

_________ - - - - - - 21.06 Sifir hiz limiti

<
Gecikme Zaman

0...30000 ms Sifir hiz gecikmesi. 1=1ms
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21.08  DC akim kontrolii DC tutma veya son miknatislanma fonksiyonlarini 0b0000
etkinlestirir/devre disi birakir. Bkz. bélim DC
miknatislanmasi, sayfa 66.
Not: DC miknatislama motorun isinmasina neden olur.
Uzun DC miknatislama sirelerinin gerektigi
uygulamalarda harici olarak havalandirilmig motorlar
kullaniimalidir. DC miknatislama periyodu uzunsa, motora
sabit yik uygulandiginda DC miknatislama motor saftinin
dénmesine engel olamaz.
Bit Adi Deger
0 DC tutma 1 = DC tutma. Bkz. bélim DC tutma, sayfa 66.
Not: Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
1 Son 1 = Son miknatislama. Bkz. bélim Son miknatislanma, sayfa 67.
miknatislama |Not: Son miknatislanma sadece segilen stop modu (bkz. parametre
21.03 Stop modu) rampa oldugunda kullanilabilir.
2 DC fren 1 = DC frenini etkinlestir.
3...15 |Rezerve
0b0000...0b1111 DC miknatislanma segimi. 1=1
21.09 DC tutma hizi Hiz kontrol modunda DC tutma hizini tanimlar. Bkz. parametre | 5,00 rpm
21.08 DC akim kontrolii ve bolum DC tutma, sayfa 66.
0,00...1000,00 rpm DC tutma hizi. Bkz. par.
46.01
21.10  DC akim referansi Motor nominal akiminin ylizdesi olarak DC tutma akimini | %30,0
tanimlar. Bkz. parametre 27.08 DC akim kontrolii ve
bdlum DC miknatislanmasi, sayfa 66.
100 sn son miknatislanma zamanindan sonra, maksimum
miknatislanma akimi gergek aki referansina karsilik gelen
miknatislanma akimiyla sinirlanir.
%0,0...100,0 DC tutma akimi. = %1
21.11  Son miknatislama Motor stop ettikten sonra son miknatislanmanin aktif O0s
stiresi kalacagi sureyi tanimlar. Miknatislama akimi 21.70 DC
akim referansi parametresi ile tanimlanir.
Bkz. 21.08 DC akim kontrolii parametresi
0...3000 s Son miknatislama siiresi. 1=1s
21.14  On isitma giris Motorda 6n isitmayi tetikleyen kaynagi seger. On Kapall
kaynagi 1sitmanin durumu 06.21 Siiriici durum word'li 3
parametresinin 2. biti olarak gosterilir.
Notlar:
+ Isitma fonksiyonu STO'nun tetiklenmemis olmasini
gerektirir.
* Isitma fonksiyonu surlciinun hata vermemis
olmamasini gerektirir.
+ Onisitma, akim retmek igin DC tutmay: kullanir.
Kapali 0. On isitma her zaman devre disi birakilir. 0
Agik 1. On 1sitma her zaman siiriicii durduruldugunda devre
disi birakilir.
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0).
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1).
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2).
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DI4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 210). 8
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 210). 9
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 210). 10
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
21.15  On isitma zaman Surtict durdurulduktan sonra én isitma 6ncesi zaman 60s
gecikmesi gecikmesi.
10...3000 s On 1sitma zaman gecikmesi. 1=1s
21.16  On 1sitma akimi. Motoru i1sitmakta kullanilan DC akimini tanimlar. Deger %0,0
nominal motor akiminin ylzdesidir.
%0,0...%30,0 On 1sitma akimi. 1=%1
21.19  Skaler start modu Skaler motor kontrol modu igin, yani 99.04 Motor kontrol | Sabit zaman

modu parametresi Skaler olarak ayarlandiginda, motor

start fonksiyonunu seger.

Notlar:

« Vektor motor kontrol modu igin, start fonksiyonu 271.01
Start modu parametresi ile segilir.

« Sabit miknatish motorlarda, Otomatik start modu
kullaniimalidir.

* Bu parametre surlicti galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bélim DC miknatislanmasi, sayfa 66.

Normal Sifir hizdan acil start. 0

-

Sabit zaman Siiriict start éncesinde motoru énceden miknatislar. On
miknatislanma suresi 21.02 Miknatislama siiresi
parametresi ile tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama
suresi gerekiyorsa segilmelidir (6r. motor startinin mekanik
fren serbest birakma ile senkronize edilmesi gerekiyorsa).
Bu ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n
miknatislama suresi segilirse mimkin olan en ylksek
kesme torkunu garanti eder.
Not: Bu mod dénen bir motoru start etmek igin
kullanilamaz.

UYARI! Siriict ayarlanan miknatislama siresi

gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis

olsa bile start eder. Tam bir kirilma torkunun
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam
miknatislama ve tork uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

Otomatik Sdrlcu donen bir motoru baglatmak igin otomatik olarak | 2
dogru cikis frekansini seger. Bu, motor zaten déniyorsa
ve surlct akim frekansini da diizgiin baslatilacaksa
doénen yiki yakalama modu igin yararhdir.

Not: Cok motorlu sistemlerde kullanilamaz.

Moment ylkseltme Moment yiikseltme baglatmada uygulanir ve ¢ikis frekansi | 3
nominal frekansin %40'Inin Gzerine giktiginda veya
referansa esit oldugunda sonlanir.

Otomatik + ylikseltme | Hizli start rutini, ddnen motoru algilamazsa, moment 4

yukseltme uygulanir.
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Hizl start

Siruct dénen bir motoru baglatmak igin otomatik olarak
dogru ¢ikis frekansini seger. Motor zaten donliyorsa suriict
mevcut frekansta yumusak start yapar. Mod, motoru vektor
kontrol ile baslatir ve motor hizi bulundugunda caligirken
skaler kontrole geger. Otomatik baslatma moduyla
kiyaslandiginda, Hizl start motor hizini daha hizli saptar.
Hizl start motor modeli hakkinda daha dogru bilgi gerektirir.
Bu nedenle Hizl start segildikten sonra siiriici ilk kez
baslatildiginda Sabit ID run otomatik olarak gerceklestirilir.
Motor plakasi de@erleri dogru olmalidir. Yanlis plaka
degerleri start performansini disurebilir.

Not: Hizli start, cok motorlu sistemlerde kullanilamaz.
Not:Hizli start sirasinda, suricu ilk basta vektor kontrol
modunda ¢aligir.Bu nedenle, hizl start kullanilirken,
surtici nominal akim ayarinin vektor kontrol modu igin izin
verilen aralikta olmasi gerekir.Bkz. parametre 99.06.

5

Hizli start+ylkseltme

Moment yiikseltmeyle hizli start.
ik olarak Hizli start gergeklestirilir ve motor miknatislanir.
Hiz sifirsa, moment yiikseltme uygulanir.

21.21

DC tutma frekansi.

Kullanimda olan galisma modu Skaler frekans modu
oldugunda, 21.09 DC tutma hizi parametresi yerine
kullanilan DC tutma frekansini tanimlar. Bkz. parametre
19.01 Gergek ¢alisma modu, 21.08 DC akim kontrolii ve
bolim DC tutma, sayfa 66.

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

DC tutma frekansi.

1=1Hz

21.22

Start gecikmesi

Start gecikmesini tanimlar. Baslatma kosullari
karsilandiktan sonra, surticl gecikme sonra erene kadar
bekler ve motoru baslatir. Gecikme sirasinda, AFE9 Start
gecikmesi uyarisi gosterilir.

Start gecikmesi tim start modlariyla kullanilabilir.

0,00s

0,00...60,00 s

Start gecikmesi

1=1s

21.23

Yumusak kalkis

Yumusak start fonksiyonunu etkinlestirir. Motor hizi 21.25
Yumusak kalkis hizi parametresinin altinda oldugunda,
yumusak start fonksiyonu, motor akimini 271.24 Yumusak
kalkis akimi parametresi tarafindan tanimlanan sinirin
altinda sinirlar.

Uyari: Yumusak start, diisiik hizda ve yiliksek akimda
uzun siire galigirsa motoru isitabilir.

Devre disi

Devre disi

Yumusak start devre disi

Her zaman devrede

Yumusak start fonksiyonu, hiz sinirin altinda oldugunda
her zaman etkindir.

Sadece kalkis

Yumusak start fonksiyonu, hiz sinirin altinda oldugunda
sadece start sonrasinda etkindir.

21.24

Yumusak kalkis akimi

Yumusak start etkin oldugunda motora uygulanan akim.

%50,0

10,0... %100,0

Nominal motor akiminin ylzdesi cinsinden deger.

1= %1

21.25

Yumusak kalkis hizi

Akim uygulandiginda yumusak start hizini ayarlayin.

%10,0

2,0... %100,0

Nominal motor hizinin yiizdesi cinsinden deger.

1= %1
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21.26  Moment yiikseltme “Moment ylkseltme” — start modu sirasinda motora %100,0
akimi saglanan maksimum akimi tanimlar. Parametre degeri

nominal motor akiminin ylzdesidir. Parametrenin nominal
degeri %100,0'dur. “Moment yiikseltme” — start modu
yalnizca motor kontrol modu “Skaler” oldugunda
kullanilabilir. Moment ylkseltimi yalnizca baglatmada
uygulanir ve ¢ikis frekansi nominal frekansin %40'inin
Uzerine ¢iktiginda veya referans degerine esit oldugunda

sonlanir.
15,0... %300,0 0,01 = %1
21.27  Moment yiikseltme Minimum ve maksimum moment ylkseltme siresini 20,0s
stiresi tanimlar.

Moment yiikseltme suresi frekans hizlanma suresinin
%40'indan azsa (bkz. 28.72 ve 28.74 parametreleri),
moment yikseltme siresi frekans hizlanma siresinin
%40'ina ayarlanir.

0,0...60,0s Nominal motor siresi. 1=1s

21.30  Hiz kompanzasyonlu | SirGclyl durdurma yéntemini seger. Ayrica bkz. bélim Kapali
durdurma modu Hiz kompanzasyonlu durdurma, sayfa 69.
Hiz kompanzasyonlu durma sadece
« galisma modu moment degilse ve
+ 21.03 Stop modu parametresi Rampa olursa veya
* 20.11 Calisma izni stop modu parametresi Rampa
olursa (Galisma izninin kayip olmasi durumunda)
etkindir.

Kapali 21.03 Stop modu parametresine gére durma, hiz 0
kompanzasyonlu durma yok.

Hiz komp ILR Dénme yoni ileriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe 1
frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor
durdurulmadan 6nce suriici mevcut hizda galistirilarak
kompanse edilir.

Eger dénus yonu geriye ise, strtici rampada durdurulur.

Hiz komp GER Dénme yoni geriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe 2
frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor
durdurulmadan 6nce suriici mevcut hizda galistirilarak
kompanse edilir.

Eger donis yond ileriye ise, surlici rampada durdurulur.

Hiz komp bipolar Hiz kompanzasyonu dénme yéninden bagimsiz olarak 3
sabit mesafe frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz
ve maksimum hiz arasindaki), rampada motor
durdurulmadan 6nce stirlici mevcut hizda calistirilarak
kompanse edilir.

21.31  Hiz komp stop Bu gecikme. maksimum hizdan bir stop sirasinda 0,00 s

gecikmesi mesafeyi toplam kat edilen mesafeye ekler. Kat edilen
mesafenin yalniz yavaslama oraniyla belirlenmemesi igin
mesafeyi gereksinimlere uyacak sekilde ayarlamakta
kullanilr.

0,00...1000,00 s Hiz gecikmesi. 1=1s
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21.32  Hiz komp stop esigi Bu parametre, altina inildiginde Hiz kompanzasyonlu %10
durdurma &zelliginin devre digi birakildigi bir hiz esigini
ayarlar. Bu hiz bolgesinde, hiz kompanzasyonlu durdurma
girisiminde bulunulmaz ve siriicli rampa segenegini
kullaniyormus gibi durur.
%0...100 Motor nominal hizinin ylizdesi olarak hiz esigi. 1=%1
22 Hiz referansi segimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari.
379...383 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
22.01  Hizref sinirsiz Hiz referansi segim blogunun ¢ikigini gosterir. 379. 0,00 rpm
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Segilen hiz referansinin degeri. Bkz. par.

30000,00 rpm

46.01
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22.11  Ext1 hiz ref1 Ext1 hiz referansi kaynagi 1'i seger. Al1 6lgeklen-
Iki sinyal kayna@i bu parametre ve 22.12 Ext1 hiz ref2 dirilmig

parametresi tarafindan tanimlanabilir. iki sinyale uygulanan
bir matematiksel fonksiyon (22.13 Ext1 hiz fonksiyonu), bir
Ext1 referansi olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11 Ext1/Ext2 secimi parametresi tarafindan segilen bir
dijital kaynak, Ext1 referansi ile karsilik gelen 22.18 Ext2
hiz ref1, 22.19 Ext2 hiz ref2 ve 22.20 Ext2 hiz fonksiyonu
parametreleriyle tanimlanan Ext2 referansi arasinda gegis
yapmak igin kullanilabilir (asagidaki sekilde B).

Not: Varsayilan deger secilen makroya baghdir. Bkz.
Kontrol makrolari, sayfa 27.

22.11
0 — 22.13
Al — Ref1
e (N |—
...... [ | Toplama ——o
Diger — Cikartmal—o
Gl o —®
22.12 { MIN | — Ext1
0 —| MAKS (O
Al —|
FB —| N |[—
D'“;r 19.11
ider —]
v | |0
T~
22.18 [ |7
0 22.20
Al — Ref1
s (N |—
Dlger [ | Toplama}l——o Ext2
] Cikartmal—o
Carpma |—q —
22.19 JE MN o
0 —| MAKS (— O
Al —|
FB — N
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri. 1
Al2 6lgeklendirilmis 12.22 Al2 blgeklendirilen degeri. 2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek 15
potansiyometresi (motor potansiyometresi cikisi).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi | 16
cikist).
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Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4, frekans 17

girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.

sayfa 111) referans olarak kullanilir.

Referans

A | @ Har1 referansi

X - K- =% - H—N—N x Har2 referansi

— Etkin referans
$—o—o—2o-0-o - - Pasifreferans
T -t
Har1 -> Har2

Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19
(ref kopyalandr) referansi), kontrol konumu degistiginde iki konumun

referanslari ayni tirdense (6r. frekans/hiz‘’moment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni
referans olarak kullanihr.

Referans
| @ Har1 referansi
[V v % Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. -« Pasif referans
\ -t
Har1 -> Har2
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
(ref kaydedildi)
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyaland). 21
(ref kopyalandr)
Frekans girigi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.12  Ext1 hiz ref2 Ext1 hiz referansi kaynagi 2'i seger. Sifir

Referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz. 22.11 Ext1
hiz ref1 parametresi.

Sifir Yok. 0
Al1 dlceklendirilmis 12.12 Al1 digeklendirilen degderi. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degderi. 2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek 15
potansiyometresi (motor potansiyometresi ¢ikist).

PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi | 16

cikisi).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 17

girisi olarak kullanildiginda).
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Kontrol paneli (ref Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
“ | @ Har1 referansi
X X- =% - H—¥H—* x Har2 referansi
— Etkin referans
$—¢—o¢—29-0--o - Pasif referans
T »
Har1 -> Har2
Kontrol paneli (ref Onceki kontrol konumu icin panel referansi (03.01 Panel |19
kopyalandr) referanst), kontrol konumu degistiginde iki konumun
referanslari ayni tirdense (6r. frekans/hizzmoment/PID)
referans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni
referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Har1 referansi
% Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - . - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
(ref kaydedildi)
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandr). 21
(ref kopyalandr)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

22.13  Ext1 hiz fonksiyonu 22.11 Ext1 hiz ref1 ve 22.12 Ext1 hiz ref2 parametreleriile | Ref1
secilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel
fonksiyon seger. 22.11 Ext1 hiz ref1 parametresindeki
semaya bakin.

Ref1 22.11 Ext1 hiz ref1 ile segilen sinyal, hiz referansi 1 olarak | 0
kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Toplama (ref1 + ref2) | Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak 1
kullanihir.

Cikarma (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1]-[22.12 | 2
Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.

Carpma (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, hiz referansi 1 olarak 3
kullanihr.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigigu, hiz referansi 1 olarak |4
kullanilr.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en biiyugi, hiz referansi 1 olarak | 5
kullanilir.

22.18  Ext2 hiz ref1 Ext2 hiz referansi kaynagi 1'i seger. Sifir
Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.19 Ext2 hiz ref2
parametresi tarafindan tanimlanabilir. Iki sinyale
uygulanan bir matematiksel fonksiyon (22.20 Ext2 hiz
fonksiyonu) bir Ext2 referansi olusturur . 28.11 Ext1
frekans ref1 parametresindeki semaya bakin.

Sifir Yok. 0
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Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 bigeklendirilen degeri. 2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.19 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresi ¢ikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi | 16
cikisi).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Har1 referansi
X - K- =% - ¥—¥H—¢ x Har2 referansi
— Etkin referans
——o—9-0--o - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19
(ref kopyalandr) referansi, bkz.sayfa 111), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r.
frekans/hizzmoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Har1 referansi
VSV x Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. « Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
(ref kaydedildi)
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
(ref kopyalandr)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

22.19  Ext2 hiz ref2 Ext2 hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secimler ile referans kaynagi se¢iminin semasi igin, bkz.
22.18 Ext2 hiz ref1 parametresi.

22.20  Ext2 hiz fonksiyonu 22.18 Ext2 hiz ref1 ve 22.19 Ext2 hiz ref2 parametreleriile | Ref1
segilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel
fonksiyon seger. 22.18 Ext2 hiz ref1 parametresindeki
semaya bakin.

Ref1 Ext2 hiz ref1 ile segilen sinyal, hiz referansi 1 olarak 0

kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Toplama (ref1 + ref2)

Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak
kullanilir.
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Cikarma (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1]-[22.12 | 2
Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.

Carpma (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin ¢garpimi, hiz referansi 1 olarak 3
kullanilir.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kigidu, hiz referansi 1 olarak |4
kullanilir.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en blyugu, hiz referansi 1 olarak | 5
kullanihr.

22.21  Sabit hiz fonksiyonu Sabit hizlarin nasil segildigini ve sabit bir hiz uygulanirken | 0b0001
donis yonu sinyalinin dederlendirilip dederlendiriimedigini

belirler.
Bit Adi Bilgi
0 Sabit hiz modu |1 = Birlesik: 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri ile tanimlanan g

kaynak kullanilarak 7 sabit hiz segilebilir.

0 =Ayrik: 1, 2 ve 3 sabit hizlari, sirasiyla 22.22, 22.23 ve 22.24
parametreleri tarafindan tanimlanan kaynaklarla ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kiiglk degere sahip sabit hiz dnceliklidir.
1 Yoén izni 1 = Start yonu: Sabit hiz igin calisma yénini belirlemek amaciyla, sabit
hiz ayarinin (22.26...22.32 parametreleri) isareti yon sinyali (ileri: +1,
geri: -1). 22.26...22.32 parametrelerindeki degerlerin timu pozitifise bu,
etkili bir sekilde surtictide 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiz bulunmasina
olanak saglar.

UYARI! Yon sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, strlict
A ileri yonde caligir.
0 = Parametreye gore: Sabit frekans ¢alisma yon(, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.
2 Hiz adimi 1 = Hiz adimi etkin; 0 = Hiz adimi devre disgl
3...15 |Rezerve

0b0000...0b1111 Sabit hiz yapilandirma word'. 1=

22.22  Sabit hiz secimi 1 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti 0 (Ayrik) DI3
iken, sabit hiz 1'i etkinlestiren bir kaynak secer.

Not: Varsayilan deger segilen makroya baghdir. Bkz.
Kontrol makrolari, sayfa 27.

22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ile 22.23 Sabit hiz segimi 2 ve 22.24
Sabit hiz secimi 3 parametreleri ¢ kaynak seger. Bu kay-
naklarin durumlari, sabit hizlan asagidaki sekilde etkinlestirir:

22.22 22.23 22.24
parametresiile | parametresi ile | parametresi ile Sabit hiz etkin
tanimlanan tanimlanan tanimlanan
kaynak. kaynak. kaynak.

0 0 0 Yok

0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz7

Her zaman kapali 0 (her zaman kapali). 0
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Her zaman agik 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.23  Sabit hiz segimi 2 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti O (Ayrik) DI4
iken, sabit hiz 2'yi etkinlestiren bir kaynak seger.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ile 22.22 Sabit hiz secimi 1 ve 22.24
Sabit hiz secimi 3 parametreleri, sabit hizlari
etkinlestirmek igin kullanilan li¢ kaynak seger.
Segcimler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
Not: Varsayilan deger secilen makroya baglidir. Bkz.
Kontrol makrolari, sayfa 27.
22.24  Sabit hiz se¢imi 3 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti 0 (Ayrik) Her zaman
iken, sabit hiz 3'U etkinlestiren bir kaynak secer. kapall
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0. biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ile 22.22 Sabit hiz se¢imi 1 ve 22.23
Sabit hiz segimi 2 parametreleri, sabit hizlar
etkinlestirmek igin kullanilan tg kaynak seger. 22.22 Sabit
hiz segimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Secimler icin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz se¢imi 1.
22.26  Sabithiz 1 Sabit hiz 1'i tanimlar (sabit hiz 1 segildiginde motorun 300,00 rpm
doénecegi hiz).
-30000,00... Sabit hiz 1. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.27  Sabithiz 2 Sabit hiz 2'yi tanimlar. 600,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 2. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.28  Sabithiz 3 Sabit hiz 3'G tanimlar. 900,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 3. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.29 Sabithiz 4 Sabit hiz 4'G tanimlar. 1200,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 4. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.30 Sabithiz 5 Sabit hiz 5'i tanimlar. 1500,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 5. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.31  Sabithiz 6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. 2400,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 6. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.32 Sabithiz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. 3000,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 7. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Guvenli hiz ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 rpm
guvenli hiz referans degeri tanimlar:
« 12.08 Al denetim fonksiyonu
«  49.05 lletisim kaybi eylemi
-30000,00... Guvenli hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.42  Joglama 1 ref Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansini tanimlar. 0,00 rpm
Joglama hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 58.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Joglama 2 ref Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansini tanimlar. 0,00 rpm
Joglama hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 58.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.51  Kritik hiz fonksiyonu Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. 0000h
Ayrica belirtilen araliklarin her iki dénls yéninde etkili
olup olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bélim Kritik hizlar/frekanslar, sayfa 53.
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik hizlar devrede.
0 = Devre disi: Kritik hizlar devre disi.
1 Isaret modu 1 = Isaretlendi: 22.52... 22.57 parametrelerinin isaretleri dikkate alinir.
0 = Mutlak: 22.52... 22.57 parametreleri mutlak degerler olarak
kullanilir. Her aralik her iki donus yonu igin etkilidir.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Kritik hiz konfigirasyon word'd. 1=1
22.52  Kiritik hiz 1 disik Kritik hiz araligi 1 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.53 Kritik hiz 1 yiiksek de@erinden kiiglik
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.53  Kritik hiz 1 yliksek Kritik hiz araligi 1 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.52 degerinden buiyiik veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 icin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.54  Kritik hiz 2 digiik Kritik hiz araligi 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.55 parametresinden kiglk veya
bu degere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.55  Kritik hiz 2 yiiksek Kritik hiz araligi 2 igin st limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.54 parametresinden biyiik veya
bu degere esit olmaldir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.56  Kritik hiz 3 distik Kritik hiz arahi@i 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.57 parametresinden ki¢lk veya
bu degere esit olmahdir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.57  Kritik hiz 3 yiiksek Kritik hiz araligi 3 igin st limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.56 parametresinden buyik veya bu
deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Motor Motor potansiyometresi modunu etkinlestirir ve seger. Devre digi
potan§iyometresi Bkz. bolim Hiz kontrolii performans degerleri, kisim
fonksiyonu Program 6zellikleri.
Devre disi Motor potansiyometresi devre disi birakilir ve degeri 0 0
olarak ayarlanir.
Devrede (stop Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi énce 22.72 1
edince/glc parametresi ile tanimlanan degeri kullanir. Deger ardindan
verildiginde baslat) 22.73 ve 22.74 parametreleri ile tanimlanan yikseltme ve
disirme kaynaklarindan ayarlanabilir.
Bir gli¢ gevrimi motor potansiyometresini dnceden
tanimlanan baglangi¢ dederine (22.72) sifirlar.
Devrede (her zaman Devrede (stop edince/gli¢ verildiginde baslat) gibidir, 2
devam et) ancak motor potansiyometresi degeri bir glic cevriminde
korunur.
Devrede (gergege Baska bir referans kaynag segildiginde, motor 3
baslat) potansiyometresinin degeri o referansi takip eder.
Referansin kaynagdi motor potansiyometresine dondikten
sonra, degeri yukari ve asa@i kaynaklarla (22.73 ve 22.74
ile tanimlanan) tekrar degistirilebilir.
Devrede (devam Devrede (gercege baslat) gibidir, ancak motor 4
ettir/gercege baslat) potansiyometresi ref gergek degeri giig kapatilip
acildiginda korunur.
22.72  Motor Motor potansiyometresi igin bir baslangi¢ degeri 0,00
potansiyometresi (baslangi¢ noktasi) tanimlar. 22.71 parametresinin
baslangi¢ degeri segimlerine bakin.
-32768,00 ... 32767,00 | Motor potansiyometresi icin baslangi¢ degeri. 1=1
22.73  Motor Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini secer. Secilmedi
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
yiikseltme kaynagi 1 = Motor potansiyometresi degerini arttirir. (Yikseltme ve
disurme kaynaklari ayni anda agiksa, potansiyometre
degeri degismez.)
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.74  Motor Motor potansiyometresi asagi sinyali kaynagini secer. Secilmedi
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
dustirme kaynagi 1 = Motor potansiyometresi degerini dusurlr. (Yukseltme
ve dusirme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)
Secimler icin, bkz. parametre 22.73.
22.75 Motor Motor potansiyometresinin degisim oranini tanimlar. Bu 40.0s
potansiyometresi parametre, motor potansiyometresinin minimumdan
rampa stiresi (parametre 22.76) maksimuma (parametre 22.77)
deg@ismesi icin gereken sureyi belirler. Ayni degisim orani
her iki yonde de gecerlidir.
0,0...3600,0 s Motor potansiyometresi degisim stiresi. 1=1s
22.76  Motor Motor potansiyometresinin minimum degerini tanimlar. -50,00
potansiyometresi min | Not: Vektor kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin
degeri degeri degistiriimelidir.
-32768,00 ... 32767,00 | Motor potansiyometresi minimum degeri. 1=
22.77  Motor Motor potansiyometresinin maksimum degerini tanimlar. | 50,00
potansiyomgtresi Not: Vektor kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin
maks degeri degeri degistiriimelidir.
-32768,00 ... 32767,00 | Motor potansiyometresi maksimum degeri. 1=1
22.80  Motor Motor potansiyometresi fonksiyonunun gikisini gosterir. -
potansiyometresi ref (Motor potansiyometresi, 22.71...22.74 parametreleri
gergek kullanilarak konfigire edilir.)
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... 32767,00 | Motor potansiyometresinin degeri. 1=1
22.86  Gergek hiz referansi 6 | 19.11 Ext1/Ext2 secimi tarafindan segilen hiz referansinin | 0,00 rpm
(Ext1 veya Ext2) degerini géruntiler. 22.11 Ext1 hiz ref1
parametresindeki semaya veya 379. sayfadaki kontrol
zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Ek 2 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.87  Gergek hiz referansi 7 | Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansinin 0,00 rpm
degerini gosterir. 379. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Asagidakilerle gegersiz kilinmadigi slrece, deger 22.86
Gergek hiz referansi 6 parametresinden alinir:
» herhangi bir sabit hiz
* bir joglama referansi
+ ag kontrolu referansi
» kontrol paneli referansi
» glvenli hiz referansi.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23 Hiz referansi rampasi | Hiz referansi rampasi ayarlari (stiriicti igin hizlanma
ve yavaslama degerlerinin programlanmasi).
381. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
23.01  Hiz ref rampa girisi Rampa ve sekillendirme fonksiyonlarina girmeden 6nce -
kullanilan hiz referansini (rpm) gosterir. 387. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme dncesinde hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Hiz ref rampa ¢ikisi Rampali ve sekilli hiz referansini rpm cinsinden gésterir. | -
381. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.11  Rampa grubu se¢imi | 23.12... 23.15 parametreleri ile tanimlanan iki DI1
hizlanma/yavaslama rampa grubu sireleri arasinda gegis
yapan kaynagi secer
0 = Hizlanma siresi 1, yavaslama siresi 1 ve sekil stresi
1 etkin.
1 = Hizlanma siiresi 2, yavaslama siresi 2 ve sekil siiresi
2 etkin.
Hiz./Yav. siresi 1 0. 0
Hiz./Yav. siresi 2 1. 1
DI1 D1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
EFB DCU CW 10 bit Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'( bit 10 dahili | 20

haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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23.12  Hizlanma stiresi 1 Hizlanma suresi 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz 6lgeklendirme | 3.000 s

parametresi tarafindan (30.12 Maksimum hiz parametresi
degil) tanimlanan hiz degerine gikarmak icin gereken
slre olarak tanimlar.

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

Egder hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha
yavas bir sekilde artarsa, motor devri referansi takip eder.
Egder hizlanma siresi gok kisa ayarlanmigsa siricu,
strtict moment limitlerinin disina gikmamak igin otomatik
olarak hizlanmayi uzatir.

0,000...1800,000 s Hizlanma stresi 1. 10=1s

23.13  Yavaslama siiresi 1 Yavaslama stresi 1'i, hiz1 46.01 Hiz digeklendirme 3.000 s
parametresi (30.12 Maksimum hiz parametresi degil)
tarafindan tanimlanan hiz degerinden sifira dislirmek igin
gereken slre olarak tanimlar.

Egder hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa, motor devri referansi takip eder.
Eger referans ayarlanmig yavaglama oranindan daha hizli
bir sekilde degisirse, motor hizi yavaglama oranini takip
eder.

Eger yavaglama orani ¢cok kisa ayarlanmigsa, suriicu,
siriici moment limitlerinin digina gcikmamak (ya da
guvenli DC baglantisi gerilimini agsmamak) igin otomatik
olarak yavaslamay uzatir. Eger yavaglama suresinin gok
kisa olduguna dair bir stiphe varsa, DC yiksek gerilim
kontrolliniin agik oldugundan emin olun (parametre 30.30
Yiiksek gerilim kontrolii).

Not: Yiiksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama
sUresi gerektiginde sirlcU, fren kiyici ve fren direnci gibi
frenleme ekipmani ile donatiimalidir.

0,000...1800,000 s Yavaglama siresi 1. 10=1s
23.14  Hizlanma siresi 2 Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz. Parametre 23.12 60.000 s
Hizlanma siiresi 1.
0,000...1800,000 s Hizlanma stiresi 2. 10=1s
23.15  Yavaslama stiresi 2 Yavaslama suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 23.13 60,000 s
Yavaglama siresi 1.
0,000...1800,000 s Yavaslama siresi 2. 10=1s
23.20  Joglama hizlanma Joglama fonksiyonu igin hizlanma suresini, yani hizin 60,000 s
stresi sifirdan 46.01 Hiz éigeklendirme parametresi ile
tanimlanan hiz degerine degistirmek icin gereken sireyi
tanimlar.

Bkz. Ani hizlanma kontrolii sayfa 57.

0,000...1800,000 s Joglama igin hizlanma siiresi. 10=1s
23.21  Joglama yavaslama Joglama fonksiyonu igin yavaglama suresini, yani hizin 60,000 s
stiresi 46.01 Hiz élgeklendirme parametresi ile tanimlanan hiz

degerinden sifira degismesi igin gereken sireyi tanimlar.
Bkz. Ani hizlanma kontrolii sayfa 57.

0,000...1800,000 s Joglama igin yavaslama slresi. 10=1s
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23.23  Acil stop stiresi

Acil stop Off3 etkinlestiriimesi durumunda surtcinin

durdurulacag siireyi tanimlar (yani hizin 46.01 Hiz

Olceklendirme veya 46.02 Frekans 6lgeklendirme

parametresi ile tanimlanan degerden sifira diigsmesi icin

gereken sire). Acil stop modu ve etkinlestirme kaynagi

siraslyla21.04 Acil stop modu ve 21.05 Acil stop kaynagi

parametreleri ile segilir. Acil stop ayni zamanda

haberlesme araciligiyla da etkinlestirilebilir.

Not:

+ Acil stop Off1, 23.11...23. 15 parametreleri ile
tanimlanan standart yavaglama rampasini kullanir.

* Ayni parametre degeri ayrica frekans kontrol modunda
kullanilir (rampa parametreleri 28.71...28.75).

3.000 s

0,000...1800,000 s

Acil stop Off3 yavaslama siresi.

10=1s

23.28  Degisken egimi
etkinlestirme

Bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini
kontrol eden degisken egim fonksiyonunu etkinlestirir. Bu,
normalde kullanilabilen standart iki rampa yerine, sirekli
degisken bir rampa oraninin olusturulmasina olanak
saglar.

Bir harici kontrol sisteminden gelen sinyalin giincelleme
araligi ve degisken egdim orani (23.32 Degisken egim
orani) esit ise, hiz referansi (23.02 Hiz ref rampa ¢ikisr)
diiz bir ¢izgidir.

Hiz referansi

Hiz referansi

AL

23.02 Hiz ref rampa ¢ikis!

Zaman

t = harici kontrol sisteminden gelen giincelleme araligi
A = t suresi boyunca hiz referansi degisimi

Bu fonksiyon sadece uzaktan kontrol de etkinlestirilir.

Kapall

Kapali

Degisken egim devre digl.

Agik

Degisken egim devrede (lokal kontrol kullanilamaz).

23.29  Degisken egim orani

23.28 Degisken egimi etkinlestirme parametresi ile
degisken egim etkinlestirildiginde, hiz referansi degisim
oranini tanimlar.

En iyi sonuclar igin, referans giincelleme araligini bu
parametreye girin.

50 ms

2...30000 ms

Degisken egim orani.

1=1ms
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23.32

Sekil stiresi 1

Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar.

0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama
ve yavas rampalar i¢in uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisi, rampanin her
iki ucunda bulunan simetrik egrilerden ve bunlarin
arasindaki dogrusal bir pargadan olusur.

Hizlanma:
Dogrusal rampa:

23.32=0s
Hiz

Dogrusal rampa:
23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

S-egrisi rampasi:

é//’/’,,,//23.32>0s

Zaman

Yavaslama:

Hiz
S-egrisi rampasi:

«——2332>0s

Dogrusal rampa:

23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

Dogrusal rampa:

2&32=03\\\\\$

Zaman

0.000 s

0,100...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baglangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

23.33

Sekil stiresi 2

Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaglama rampalarinin
seklini tanimlar. Bkz. parametre 23.32 Sekil sdiresi 1.

0,000 s

0,100...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s
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24 Hiz referansi durumu Hiz hatasI hesaplama; hiz hatasi aralik kontrol
yapilandirmasi; hiz hatasi adimi.
379. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
24.01  Kullanilan hiz Rampali ve diizeltilen hiz referansini gosterir (hiz hatasi | -
referansi hesaplamasindan dnce). 379. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.02  Kullanilan hiz geri Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz geri bildirimini | -
bildirimi gosterir. 379. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi igin kullanilan hiz geri bildirimi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.03  Filtrelenen hiz hatas! | Filtrelenen hiz hatasini gésterir. 379. sayfadaki kontrol -
zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Filtrelenen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.04  Hiz hatasi ters gevrildi | Cevrilen (filtrelenmeyen) hiz hatasini gosterir. 379. -
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Cevrilen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.11  Hiz diizeltme Bir hiz referansi diizeltmesi, yani rampa ve sinirlama 0,00 rpm
arasinda var olan referansa eklenen bir deger tanimlar.
Bdylece gerekli bir durumda, érnegin bir kagit makinesinin
bolimleri arasindaki gekme kuvvetini ayarlamak igin, hizin
dlsurulmesi saglanir.
379. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
-10000,00... Hiz referansi diizeltmesi. Bkz. par.
10000,00 rpm 46.01
24.12  Hiz hatasi filtre stiresi | Hiz hatasi duslk gegis filtresi zaman sabitini tanimlar. Oms
Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz 6lgimindeki
olasi parazitler hiz hatasi filtresi ile filtrelenebilir. Bu filtre
ile dalgalanmalarin dusurilmesi, hiz kontrolinin
ayarlanmasi ile ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre
slresi sabiti ile yliksek hizlanma stiresi birbiri ile gelisir.
Cok uzun filtre siresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
0...10000 ms Hiz hatasi filtreleme siresi sabiti. 0 = filtreleme pasif. 1=1ms
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlar.
383. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
25.01  Moment referans hiz | Moment kontrol cihazina aktarilan hiz kontrol cihazi -
kontroli cikisini gosterir. 383. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Sinirlanan hiz kontrol ¢ikis momenti. Bkz. par.

46.03
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25.02  Hiz oransal kazanci Hiz kontrol cihazi oransal kazancini (K;,) tanimlar. Cok 5,00

%

yiksek bir kazang hizda salinim meydana getirebilir.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikisini gosterir.

Kazang = K, = 1
T\= Integral siiresi = 0
Tp= Tirev suresi = 0

Hata degeri

Kontrol cihazi ¢ikisl

1
Kontroldr ¢ikisl [ e = Hata degeri
= pre I
1 >
Zaman
Egder kazang 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10
degisim (referans - gergek degder) hiz kontrol ¢ikisinin
%10 degismesine neden olur, yani gikis dederi giris x
kazang seklinde olur.
0,00 ...250,00 Hiz kontrol cihazi igin oransal kazang. 100 =1
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25.03 Hiz entegrasyon Hiz kontrol cihazinin integral siiresini tanimlar. integral 250s

stiresi

%

xe

Kpxe

suresi, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata de@eri sabit ve hiz
kontrol cihazi oransal kazanci 1 iken dedisme oranini
tanimlar. integral siiresi kisaldikga siirekli hata degerinin
diizeltiimesi de hizlanir. Bu zaman sabiti, kontrol
edilmekte olan gergek mekanik sistemin zaman sabiti
(tepki zamani) ile ayni blyuklik sirasina ayarlanmahdir.
Aksi halde dengesizlik s6z konusu olur.

integral stirenin sifir olarak ayarlanmasi kontrol cihazinin |
bdliminu devre disi birakir. Bu, oransal kazancin hassas
olarak ayarlanmasinda elverislidir; 6nce oransal kazanci
ayarlayin, ardindan integral slireyi eski haline dénduriin.
Kontrol cihazi gikisinin sinirflanmis olmasi durumunda,
sarma engelleme (entegratdr %100'e kadar entegre eder)
durdurur. Bkz. 06.05 Limit word1.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldig1 durumlarda hiz kontrol cihazi gikigini gdsterir.

Kontrol cihazi ¢ikigi
Kazang = K = 1

T, = Integral siresi > 0
Tp=Tlrev suresi = 0

e = Hata degeri

\ — Zaman

0,00...1000,00 s

Hiz kontrol cihazi icin integral siresi. 10=1s
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25.04  Hiz tiirev sliresi

Hiz kontrol cihazinin tlrev siresini tanimlar. Hata degeri
degistiginde tiirev alma kontrol cihazi gikisini giiglendirir.
Turev sUresi ne kadar uzun olursa, dedisim sirasinda hiz
kontrol cihazi gikisi o kadar ¢ok guiclendirilir. Eger tirev
siresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi,
yoksa PID kontrol cihazi olarak calisir. Turev, kontroliin
bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar. Basit
uygulamalar igin (6zellikle bir pals enkoderi bulunmayan
uygulamalar), normalde tiirev suresi gerekmez ve sifir
olarak birakilmasi gerekir.

Hiz hatasi tlrevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla
duslk gegis filtresi ile filtrelenmelidir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi gikisini gdsterir.

Kontrol cihazi ¢ikisi

Kpxe

xe

T Zaman

Kazang = K, =1

T, = Integral suresi > 0

Tp= Turev siiresi = 0

Ts= Ornekleme siiresi = 250 ps

Ae = [ki 6rnek arasi hata degerindeki degisim

0,000 s

p | | e = Hata degeri

0,000...10,000 s

Hiz kontrol cihazi igin tlrev slresi.

1000=1s

25.05  Tirev filtre siresi

Turev filtre suresi sabitini tanimlar. Bkz. parametre 25.04
Hiz tirev siiresi.

8 ms

0...10000 ms

Turev filtre suresi sabiti.

1=1ms
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25.06

Hiz komp tiirev stiresi

%

%

Hizlanma(/yavaslama) kompanzasyonu igin tirev siresini
tanimlar. Hizlanma sirasindaki yiiksek atalet yik{nu
kompanse etmek icin, hiz kontrol cihazinin ¢ikisina
referansin bir tirevi eklenir. Turev alma prensibi 25.04 Hiz
tirev stiresi parametresi altinda agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve
suriilen makinenin mekanik zaman sabitleri toplaminin
%50-%100’U arasinda bir degere ayarlayin.

Asagidaki sekil yiksek atalete sahip bir yik, rampa
boyunca hizlandirildiginda meydana gelen hiz tepkilerini
gosterir.

Hizlanma kompanzasyonu yok:

A

— = Hizreferansi

Gergek hiz

Zaman
Hizlanma kompanzasyonu:

A

— Hiz referansi

Gercek hiz

Zaman

0,00 s

0,00...1000,00 s

Hizlanma kompanzasyonu tirev siresi.

10=1s

25.07

Hiz komp filtre stiresi

Hizlanma (veya yavaslama) kompanzasyonu filtre siresi
sabitini tanimlar. Bkz. parametreler 25.04 Hiz tiirev siiresi
ve 25.06 Hiz komp tiirev siresi.

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Hizlanma/yavaslama kompanzasyonu filtre slresi.

1=1ms

25.15

Oransal kazang acl dur

Bir acil stop etkin durumdayken, hiz kontrollin oransal
kazancini tanimlar. Bkz. parametre 25.02 Hiz oransal
kazanci.

10,00

1,00...250,00

Bir acil stop sirasinda oransal kazang.

100=1

25.30

Aki adaptasyonu etkin

Aki adaptasyonunu etkinlestirme fonksiyonunu
etkinlestirir.

Kapali

Devre disi

Akl adaptasyonu devre disl.
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Devrede Aki adaptasyonunu devrede. 1
25.33  Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazinin otomatik ayar fonksiyonunu Kapali
otomatik ayari etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir kaynak seger).
Kapali,Agik Not: Parametre, fonksiyonu etkinlestirmek igin 'diger'
kaynak bitini kullanacak sekilde yapilandirilabilir.
25.34  Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazinin otomatik ayar fonksiyonu igin bir Normal
otomatik ayar modu kontrol 6n ayar tanimlar. Ayar, moment referansinin bir
hiz referansi adimina yanit verme seklini etkiler.
Yumusak, Normal, * Yumusak: yavas fakat saglam tepki.
Siki + Normal: normal tepki.
« Siki: ylksek kazang degeri Uretebilen hizl tepki.
25.37  Mekanik zaman sabiti | Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu tarafindan -
belirlenen sekilde, stirliciiniin ve makinenin mekanik
zaman sabiti. Deger manuel olarak ayarlanabilir.
0,00 ... 1000,00 s Mekanik zaman sabiti 10=1s
25.38  Otomatik ayar moment | Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan eklenmis | %10,00
adimi bir moment degerini tanimlar. Bu deger, motor nominal
momentine olceklendirilir.
Not: Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan
moment, moment limitleri (30 Limits parametre
grubundaki) ve nominal motor momenti tarafindan
sinirlanabilir.
0,00 ... %20,00
25.39  Otomatik ayar hiz Otomatik ayar fonksiyonu igin baslangic hizina eklenen bir | %10
adimi hiz degerini tanimlar. Baslangi¢ hizi (otomatik ayar
etkinlestirildiginde kullanilan hiz) arti bu parametrenin
degeri, otomatik ayar rutininin kullandig1 hesaplanan
maksimum hizdir. Maksimum hiz, hiz limitleriyle (30 Limits
parametre grubundaki) ve nominal motor hiziyla da
sinirlandirilabilir. Bu deger, motor nominal hizina
Olgeklendirilir.
Not: Motor her bir hizlanma asamasinin sonunda
hesaplanan maksimum hizi bir miktar asar.
0,00 ...%20,00
25.40  Otomatik ayar tekrar Otomatik ayar rutini sirasinda ne kadar 5
sdreleri hizlanma/yavaslama dongulsu gergeklestirilecegdini
belirler. Degeri arttirmak otomatik ayar fonksiyonunun
hassasiyetini iyilestirir ve daha kiigik moment veya hiz
adim degerlerinin kullaniimasini saglar.
1...10
25.53  Moment oransal Hiz kontroliin oransal (P) kisminin ¢ikisini gdsterir. 383. -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontroliin P kismi gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.54  Moment integral Hiz kontroliin integral (I) kisminin gikisini gdsterir. 383. -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontrol | kismi ¢ikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
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25.55  Moment tiirev Hiz kontrol tirev (D) kisminin ¢ikigini gosterir. 383. -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hiz kontrol D kismi gikigl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.56  Moment hiz Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun ¢ikigini -
kompanzasyonu gosterir. 383. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0... Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
26 Moment referans Moment referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 384 ve 385 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
26.01  Moment referansi - TC | Moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini | -
yuzde olarak gdsterir. Ardindan bu referans giig, moment,
yuk gibi gesitli nihai limitleyiciler olarak kullanihr.
384 ve 385 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment kontrolii icin moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.02  Kullanilan moment Frekans, gerilim ve moment sinirflamasi sonrasinda -
referansi moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini
(motor nominal momentinin ylizdesi olarak) gosterir.
384. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment kontrolii igin moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.08  Minimum moment ref | Minimum moment referansini tanimlar. Moment rampasi | -%300,0
kontrol cihazina aktariimadan 6nce moment referansinin
lokal sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment
limitleme igin, 30.79 Minimum moment 1 parametresine
bakin.
%-1000,0...%0,0 Minimum moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.09  Maksimum moment Maksimum moment referansini tanimlar. Tork rampasi %300,0
ref kontrol cihazina aktariimadan énce tork referansinin lokal
sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment limitleme
icin, 30.20 Maksimum moment 1 parametresine bakin.
%0,0...%1000,0 Maksimum moment referansi. Bkz. par.

46.03
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26.11  Moment ref1 kaynagi | Moment referansi kaynagi 1'i seger. Sifir

Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 26.12 Moment ref2
kaynagi parametresi tarafindan tanimlanabilir. iki kaynak
arasinda gecis yapmak igin 26.74 Moment ref1/2 segimi
parametresi ile segilen dijital bir kaynak kullanilabilir ya da
referans olusturmak igin matematiksel bir fonksiyon
(26.13 Moment ref1 fonksiyonu) iki sinyale uygulanabilir.

26.13
26.11 Ref1
0 pu—
Al — \ [ | Toplama|——o
FB — ( 26.70 ) _C\kanma_o
""" T ] Carpma —g 26.14
Diger — T
MIN | —— 0
1] maks f—0
26.12 1
0 pu—
Al —
g | N\ H(26.77)
Diger —

S~

Sifir Yok. 0

Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 131). 1

Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 2

EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 117). 8

EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 111). 9

Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15

potansiyometresi potansiyometresi cikist).

PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazi | 16
cikist).

Frekans girigi 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya DI4, frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).

Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18

(ref kaydedildi)

kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.

Referans
A | @ Har1 referansi
K= X- =% - H—H— % Har2 referansi

— Etkin referans

o o o-0- o '
b e- - - Pasif referans

>t

T
Har1 -> Har2
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Kontrol paneli Onceki kontrol konumu icin panel referansi (03.07 Panel | 19
(ref kopyalandr) referansi, bkz.sayfa 111), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r.
frekans/hizzmoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Har1 referansi
- K- =% - % Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. - Pasif referans
: >t
Har1 -> Har2
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi) 20
(ref kaydedildi)
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
(ref kopyalandr)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

26.12  Moment ref2 kaynagi | Moment referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir

Secimler ile referans kaynag@i se¢iminin semasi igin, bkz.
26.11 Moment ref1 kaynagi parametresi.

26.13  Moment refl 26.11 Moment ref1 kaynagi ve 26.12 Moment ref2 Ref1

fonksiyonu kaynagi parametreleri ile secilen referans kaynaklari
arasinda bir matematiksel fonksiyon seger. 26.71 Moment
ref1 kaynagi parametresindeki semaya bakin.

Ref1 26.11 Moment ref1 kaynadi ile segilen sinyal moment 0
referansi 1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Toplama (ref1 + ref2) | Referans kaynaklarinin toplami, moment referansi 1 1
olarak kullanilir.

Cikarma (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([26. 77 Moment ref1 kaynadi] | 2
- [26.12 Moment ref2 kaynagi]) moment referansi 1 olarak
kullanilir.

Carpma (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, tork referansi 1 olarak 3
kullanilir.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigiik olani, moment referansi 1 | 4
olarak kullanilir.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin biyiik olani, moment referansi 1 | 5
olarak kullanilir.

26.14  Moment ref1/2 se¢imi | Moment referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi yapilandirir. | Moment
26.11 Moment ref1 kaynadi parametresindeki semaya referansi 1
bakin.

0 = Moment referansi 1
1 = Moment referansi 2

Moment referansi 1 0. 0

Moment referansi 2 1.

Ext1/Ext2 segimini EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, moment 2

izler referansi 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin
oldugunda, moment referansi 2 kullanilr.
Ayrica bkz. parametre 19.11 Ext1/Ext2 segimi.

DI1 DI1 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
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DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.17  Moment ref filtre siiresi | Moment referansi igin diisik gegisli bir filtre suresi sabiti 0.000 s
tanimlar.
0,000...30,000 s Moment referansi igin filtre siresi sabiti. 1000=1s
26.18  Moment rampa ¢ikis Moment referansi rampa ¢ikis siiresini, yani referansin 0.000 s
stiresi sifirdan nominal motor momentine gikmasi igin gegen
slreyi tanimlar.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa ¢ikis siresi. 100=1s
26.19  Moment rampa inig Moment referansi rampa inis sresini, yani referansin 0.000 s
stresi nominal motor momentinden sifira dismesi igin gegen
sUreyi tanimlar.
0,000...60,000 s Motor referansi rampa inis slresi. 100=1s
26.20  Moment ters cevirme | Moment referansini ters gevirir veya ters gevirme sinyali Her zaman
icin kaynagi secer. kapali
Moment ters gevirme, gergek moment referansi 3
sinyalinden sonra moment referans zincirinde yer alir,
bu nedenle ters gevirme gercek moment referansi 4
sinyalinde gorulebilir.
Her zaman kapali Moment referansi ters gevrimez. 0
Her zaman agik Moment referansi ters gevrilir. 1
DI DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.70  Gergek moment Moment referansi kaynagi 1'in degerini (26.17 Moment -
referansi 1 ref1 kaynagi parametresi ile segilir) gosterir. 384.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.

46.03




182 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
26.71  Gergcek moment Moment referansi kaynagi 2'nin degerini (26.72 Moment | -
referansi 2 ref2 kaynagi parametresi ile segilir) gosterir. 384.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
46.03
26.72  Gergek moment Fonksiyon 26.13 Moment ref1 fonksiyonu parametresiile | -
referansi 3 (mevcut ise) uygulandiktan sonra ve secimin (26.714
Moment ref1/2 sec¢imi) ardindan moment referansini
gosterir. 384. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Secim sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.73  Gergek moment Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment -
referansi 4 referansini gosterir. 384. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment Bkz. par.
referansi. 46.03
26.74  Moment ref rampa Sinirlama ve rampa sonrasinda moment referansini -
cikist gOsterir. 384. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Sinilama ve rampa sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.75  Gergcek moment Kontrol modu secimi sonrasinda moment referansini -
referansi 5 gosterir. 385. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Kontrol modu secimi sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.76  Gergek moment Momentin disurilmesi sonrasindaki moment referansini | -
referansi 6 gosterir. 385. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Moment referansi Bkz. par.
46.03
26.81  Akis kontrol kazanci Kontrol cihazi kazang payi. Bkz. bolim Ani hizlanma 5,0
kontrolii (sayfa 57).
0,0 ...10000,0 Kontrol cihazi kazanci (0,0= devre disi). 1=1
26.82  Akis kontrol Kontrol cihazi entegrasyon stiresi pay!. 20s
entegrasyon sliresi
0,0...10,0s Kontrol cihazi entegrasyon stiresi (0,0= devre disi). 1=1s
28 Frekans referans Frekans referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 384 ve 385 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
28.01  Frekans ref rampa Rampa 6ncesinde kullanilan frekans referansini gosterir. | -
girisi 384. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Rampa 6ncesinde frekans referansi. Bkz. par.

46.02
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28.02  Frekans ref rampa Nihai frekans referansini gésterir (segim, sinirlama ve -
cikigi rampa sonrasinda). 384. sayfadaki kontrol zinciri

semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.

-500,00...500,00 Hz Nihai frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.11  Ext1 frekans ref1 Ext1 frekans referansi kaynagi 1'i seger. Entegre
iki sinyal kayna@: bu parametre ve 28.12 Ext1 frekans ref2 | panel (ref
parametresi ile tanimlanabilir. iki sinyale uygulanan bir kaydedildi)

matematiksel fonksiyon (28.13 Ext1 frekans fonksiyonu),
bir Ext1 referansi olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11 Ext1/Ext2 se¢imi parametresi tarafindan segilen bir
dijital kaynak, Ext1 referansi ile ona karsilik gelen 28.15
Ext2 frekans ref1, 28.16 Ext2 frekans ref2 ve 28.17 Ext2
frekans fonksiyonu parametreleriyle tanimlanan Ext2
referansi arasinda gegis yapmak igin kullanilabilir
(asagidaki sekilde B).

Not: Varsayilan deger segilen makroya baglidir. Bkz.
bolum Kontrol makrolari, sayfa 27.

28.11
28.13
0 pu—
Al — Ref1
FB —| N |—
...... C [ | Toplama l—o
Diger — Cikartmal—o
Carpma —o 1 @
i Ext1
26,12 [N — X
0 MAKS |—— 0
Al —
FB —| N [~
Diter — 19.11
iger —
| 10
T~ (<2
28.15 1
28.17
0 pu—
Al — Ref1
re— (N |—
------ Toplama Ext2
Diger — Cikartmal

Carpma

—o
o
.

MN |
| o

MAKS

1
Ot |

Sifir Yok. 0

Al1 élgeklendirilmis | 12.12 Al1 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 131). 1

Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 AI2 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 2
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EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 111). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 111). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresi ¢ikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi | 16
cikisi).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli (ref Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Har1 referansi
X - K- =% - ¥—¥H—¢ x Har2 referansi
— Etkin referans
——o—9-0--o - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Kontrol paneli (ref Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19
kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 111), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r.
frekans/hizzmoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gergek sinyal yeni referans olarak kullanilr.
Referans
| @ Har1 referansi
% Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. . Pasif referans
T >
Har1 -> Har2
Entegre panel (ref Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
kaydedildi)
Entegre panel (ref Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
kopyalandi)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.12  Ext1 frekans ref2 Ext1 frekans referansi kaynagi 2'yi secer. Sifir
Referans kaynagi se¢iminin semasi igin, bkz. 28.11 Ext1
frekans ref1 parametresi.
Sifir Yok. 0
Al1 olgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 137). 1
Al2 olgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 117). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 111). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresi ¢ikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi | 16

cikist).
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Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4, frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Har1 referansi
K= X- =% - ¥—H—¢ X Har2 referansi
— Etkin referans
—eo—o—o-0- o + Pasif referans
: >t
Har1 -> Har2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 111), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tirdense (r.
frekans/hiz’ moment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gergek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Har1 referansi
- K- = - - X Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - g. - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
(ref kaydedildi)
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
(ref kopyalandi)
Frekans girigi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.13  Ext1 frekans 28.11 Ext1 frekans ref1 ve 28.12 Ext1 frekans ref2 Ref1
fonksiyonu parametreleri ile segilen referans kaynaklari arasinda
matematiksel bir fonksiyon seger. 28.11 Ext1 frekans ref1
parametresindeki semaya bakin.
Ref1 28.11 Ext1 frekans ref1 ile segilen sinyal, frekans referansi | 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Toplama (ref1 + ref2) | Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak | 1
kullanilir.
Cikarma (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.11 Ext1 frekans ref1] - 2
[28.12 Ext1 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak
kullanilir.
Carpma (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 3
olarak kullanilir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigiik olani, frekans referansi 1 4
olarak kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin biyik olani, frekans referansi 1 5

olarak kullanilir.




186 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
28.15  Ext2 frekans ref1 Ext2 frekans referansi kaynagi 1'i seger. Sifir
iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.16 Ext2 frekans ref2
parametresi ile tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan
matematiksel bir fonksiyon (28.17 Ext2 frekans
fonksiyonu) bir Ext2 referansi olusturur. 28.11 Ext1
frekans ref1 parametresindeki semaya bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 137). 1
Al2 6lgeklendirilmis 12.22 Al2 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 111). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 111). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresi ¢ikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazi | 16
cikisi).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli (ref Kontrollin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18
kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Har1 referansi
XK= K- =% - H—H—¢ x Har2 referansi
— Etkin referans
——9—90-0-- - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Kontrol paneli (ref Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19
kopyalandr) referansi, bkz.sayfa 111), kontrol konumu degistiginde
iki konumun referanslari ayni tiirdense (6r.
frekans/hizzmoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilr.
Referans
| @ Har1 referansi
% Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. - Pasif referans
T -
Har1 -> Har2
Entegre panel (ref Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 20
kaydedildi)
Entegre panel (ref Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
kopyalandr)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya Dl4, frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.16  Ext2 frekans ref2 Ext2 frekans referansi kaynagi 2'i seger. Sifir

Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz.
28.15 Ext2 frekans ref1 parametresi.
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28.17  Ext2 frekans 28.15 Ext2 frekans ref1 ve 28.16 Ext2 frekans ref2. Ref1
fonksiyonu parametreleri ile segilen referans kaynaklari arasinda
matematiksel bir fonksiyon secer. 28.15 Ext2 frekans ref1
parametresindeki semaya bakin.

Ref1 28.15 Ext2 frekans ref1 ile segilen sinyal, frekans 0

referansi 1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Toplama (ref1 + ref2) | Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak | 1

kullanilir.

Cikarma (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.15 Ext2 frekans ref1] - | 2

[28.16 Ext2 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak
kullanilir.

Carpma (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 3

olarak kullanilir.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigiik olani, frekans referansi 1 4

olarak kullanilir.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin biytik olani, frekans referansi 1 5

olarak kullanilir.
28.21  Sabit frekans Sabit frekanslarin nasil secildigini ve sabit bir frekans 0b00001
fonksiyonu uygulanirken dénis yonl sinyalinin degerlendirilip
degerlendirilmedigini belirler.

Bit Adi Bilgi

0 Sabit frek modu|1 = Birlesik: 28.22, 28.23 ve 28.24 parametreleri ile tanimlanan ug¢
kaynak kullanilarak 7 sabit frekans segilebilir.

0 = Ayrik: Sabit frekans 1, 2 ve 3, sirasiyla 28.22, 28.23 ve 28.24
parametreleri tarafindan tanimlanan kaynaklar ile ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kiglik dedere sahip sabit frekans
onceliklidir.

1 YOn izni 1 = Start yoni: Bir sabit frekans i¢in galisma yoénunu belirlemek
amaciyla, sabit frekans ayarinin (28.26...28.32 parametreleri) isareti
yon sinyali (ileri: +1, geri: -1). 28.26...28.32 parametresindeki degerlerin
tumu pozitif ise bu, etkili bir sekilde strictde 14 (7 ileri, 7 geri) sabit
frekans bulunmasina olanak saglar.

UYARI! Yon sinyali geri ise ve etkin sabit frekans negatifse,
A suricd ileri yonde galigir.
0 = Parametreye gore: Sabit frekans calisma yénu, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.
2 Frekans adimi |Frekans adimi: 1 = Frek adimi etkin; 0 = Frek adimi devre disi
3..15 |Rezerve

0b0000...0b1111

Sabit frekans yapilandirma word'u.
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28.22  Sabit frekans sec¢imi 1 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti 0 (Ayrik) | D/I2
iken, sabit frekans 1'i etkinlestiren bir kaynak secer.
Not: Varsayilan deger secilen makroya baglidir. Bkz.
bdlum Kontrol makrolari, sayfa 27.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti 1
(Birlesik) iken, bu parametre ile 28.23 Sabit frekans segimi
2 ve 28.24 Sabit frekans secimi 3 parametreleri (i kaynak
secer. Bu kaynaklarin durumlari, sabit frekanslari
asagidaki sekilde etkinlestirir:
Kaynak 28.22 | Kaynak 28.23 | Kaynak 28.24
par. ile par. ile par. ile Sabit frekans etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanur.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit frekans 1
0 1 0 Sabit frekans 2
1 1 0 Sabit frekans 3
0 0 1 Sabit frekans 4
1 0 1 Sabit frekans 5
0 1 1 Sabit frekans 6
1 1 1 Sabit frekans 7
Her zaman kapali 0 (her zaman kapali). 0
Her zaman agik 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.23  Sabit frekans segimi 2 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti 0 Her zaman
(Ayrik) iken, sabit frekans 2'yi etkinlestiren bir kaynak kapali
seger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti 1
(Birlesik) iken, bu parametre ile 28.22 Sabit frekans sec¢imi
1ve 28.24 Sabit frekans segimi 3 parametreleri g kaynak
secer. Bu kaynaklar sabit frekanslari etkinlestirmek igin
kullanilir. 28.22 Sabit frekans se¢imi 1 parametresindeki
tabloya bakin.
Segimler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
Not: Varsayilan deger segilen makroya baglidir. Bkz.
Kontrol makrolari, sayfa 27.
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28.24  Sabit frekans segimi 3 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti O Her zaman
(Ayrik) iken, sabit frekans 3'U etkinlestiren bir kaynak kapali
seger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0. biti 1
(Birlesik) iken, bu parametre ile 28.22 Sabit frekans secimi
1 ve 28.23 Sabit frekans segimi 2 parametreleri Gg kaynak
secer. Bu kaynaklar sabit frekanslari etkinlestirmek igin
kullanilir. 28.22 Sabit frekans se¢imi 1 parametresindeki
tabloya bakin.
Segimler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
28.26  Sabit frekans 1 Sabit frekans 1'i tanimlar (sabit frekans 1 segildiginde 5,00 Hz
motorun donecegi frekans).
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 1. Bkz. par.
46.02
28.27  Sabit frekans 2 Sabit frekans 2'yi tanimlar. 10,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 2. Bkz. par.
46.02
28.28  Sabit frekans 3 Sabit frekans 3'U tanimlar. 15,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 3. Bkz. par.
46.02
28.29  Sabit frekans 4 Sabit frekans 4'G tanimlar. 20,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 4. Bkz. par.
46.02
28.30 Sabit frekans 5 Sabit frekans 5'i tanimlar. 25,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 5. Bkz. par.
46.02
28.31  Sabit frekans 6 Sabit frekans 6'y1 tanimlar. 40,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 6. Bkz. par.
46.02
28.32  Sabit frekans 7 Sabit frekans 7'yi tanimlar. 50,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 7. Bkz. par.
46.02
28.41  Givenli frekans ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 Hz
guvenli frekans referans degeri tanimlar:
« 12.03 Al denetim fonksiyonu
« 49.05 lletisim kaybi eylemi.
-500,00...500,00 Hz Guvenli frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.42  Joglama 1 frekans Skaler kontrol modunda joglama islevi 1 igin frekans 0,00Hz
referansi referansini tanimlar.
-500,00...500,00 Hz Joglama 1 frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.43  Joglama 2 frekans Skaler kontrol modunda joglama islevi 2 igin frekans 0,00Hz
referansi referansini tanimlar.
-500,00...500,00 Hz Joglama 2 frekans referansi. Bkz. par.

46.02
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28.51  Kritik frekans Kritik frekanslar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi 0000h
fonksiyonu birakir. Ayrica belirtilen araliklarin her iki dénis yoniinde
etkili olup olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bélim Kritik hizlar/frekanslar, sayfa 53.
Bit Adi Bilgi
0 Kritik frek 1 = Devrede: Kritik frekanslar devrede.
0 = Devre disi: Kritik frekanslar devre disi.
1 isaret modu 1 = Parametreye bagli: 28.52...28.57 parametrelerinin isaretleri
dikkate alinir.
0 = Mutlak: 28.52...28.57 parametreleri mutlak degerler olarak
kullanilir. Her aralik her iki dénus yonu igin etkilidir.
0000h...FFFFh Kritik frekans konfiglirasyon word'ii. 1=
28.52  Kritik frekans 1 diisiik | Kritik frekans 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.53 Kritik frekans 1 yiiksek dederinden
kicuk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 1 igin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.53  Kritik frekans 1 yiiksek | Kritik frekans 1 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.52 Kritik frekans 1 diislik degerinden
biyik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 1 igin st limit. Bkz. par.
46.02
28.54  Kritik frekans 2 diistik | Kritik frekans 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.55 Kritik frekans 2 yiiksek dederinden
kiiglik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 2 igin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.55  Kritik frekans 2 yiiksek | Kritik frekans 2 icin Ust limiti tamimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.54 Kritik frekans 2 dtistik degerinden
biyuk veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 2 igin Ust limit. Bkz. par.
46.02
28.56  Kritik frekans 3 diistik | Kritik frekans 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.57 Kritik frekans 3 yliksek dederinden
kugcuk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 3 icin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.57  Kritik frekans 3 yliksek | Kritik frekans 3 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.56 Kritik frekans 3 diisiik degerinden
biyik veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 3 igin Ust limit. Bkz. par.

46.02
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28.71

Frek ramp grubu
sec¢imi

28.72...28.75 parametreleri ile tanimlanan iki
hizlanma/yavaslama streleri arasinda gecis yapan bir
kaynak secer.

0 = Hizlanma siresi 1 ve yavaglama suresi 1 gegerlidir.
1 = Hizlanma slresi 2 ve yavaglama suresi 2 gegerlidir.
Not: Varsayilan degder secilen makroya baghdir. Bkz.
bélim Kontrol makrolari, sayfa 27.

Hiz./Yav.
sdresi 1

Hiz./Yav. slresi 1

0

Hiz./Yav. slresi 2

1

DI1

DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0).

DI2

DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1).

DI3

DI4

(
(
(
(

Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3).

DI5

)
)
DI3 dijital girigi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2).
)
)

DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4).

oo~ wW|N|[~]O

EFB DCU CW 10 bit

Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'd bit 10 dahili
haberlesme arabirimi araciligiyla alind1.

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

28.72

Frek hizlanma sdresi 1

Hizlanma stresi 1'i, frekansi sifirdan 46.02 Frekans
olceklendirme parametresi ile tanimlanan frekansa
cikarmak igin gereken sire olarak tanimlar. Bu frekansa
ulagildiktan sonra, hizlanma 30. 14 Maksimum frekans
parametresiyle tanimlanan degerde ayni oranda devam
eder.

Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli
bir sekilde artarsa, motor hizlanma oranini takip eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas
bir sekilde artarsa, motor frekansi referansi takip eder.
Egder hizlanma siresi gok kisa ayarlanmigsa sirlcu,
strtict moment limitlerinin disina gikmamak igin otomatik
olarak hizlanmayi uzatir.

3.000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma stresi 1.

10=1s

28.73

Frek yavaslama
stresi 1

Yavaslama suresi 1'i, frekansi 46.02 Frekans
élgeklendirme parametresi (30.74 Maksimum frekans
parametresi degil) tarafindan tanimlanan frekans
degerinden sifira dislirmek icin gereken sire olarak
tanimlar.

Eger yavaslama siresinin ¢ok kisa olduguna dair bir
sliphe varsa, DC yUksek gerilim kontrolintin (30.30
Yiiksek gerilim kontrolii) agik oldugundan emin olun.
Not: Yiksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama
siiresi gerektiginde surticl, fren kiyici ve fren direnci gibi
frenleme ekipmani ile donatiimalidir.

3.000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama siresi 1.

10=1s

28.74

Frek hizlanma stiresi 2

Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.72 Frek
hizlanma stiresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma siresi 2.

10=1s

28.75

Frek yavaglama stiresi

Yavaslama stresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.73 Frek
yavaglama stiresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama siiresi 2.

10=1s




192 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16

28.76  Frek rampasi sifir Frekans referansini sifira zorlayan bir kaynak secer. Pasif

kaynakta 0 = Frekans referansini sifira zorlar

1 = Normal ¢galisma

Etkin 0. 0

Pasif 1. 1

DI DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4

Dl4 DI4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5

DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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28.82

Sekil stiresi 1

Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar.

0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama
ve yavas rampalar i¢in uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisi, rampanin her
iki ucunda bulunan simetrik egrilerden ve bunlarin
arasindaki dogrusal bir pargadan olusur.

Hizlanma:

Dogrusal rampa:

28.82=0s
Hiz

Dogrusal rampa:
28.82=0s

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

S-egrisi rampasi:

/ 28.82>0's

Zaman

Yavaslama:
Hiz
S-egrisi rampasi:

— 28.82>0s

Dogrusalrampa:

28.82=0s o

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

Dogrusal rampa:

28.82=0 s\

Zaman

0.000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

28.83

Sekil stiresi 2

Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar. Bkz. parametre 28.82 Sekil stiresi 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavaglamanin baglangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

28.92

Gergek frekans ref 3

Fonksiyon 28.13 Ext1 frekans fonksiyonu parametresi
(mevcut ise) ile uygulandiktan sonra ve segimin (79.71
Ext1/Ext2 segimi ) ardindan frekans referansini gosterir.
377. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.

Bu parametre salt okunurdur.

0,00 Hz

-500,00...500,00 Hz

Secim sonrasinda frekans referansi.

Bkz. par.
46.02
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28.96  Gergek frekans ref 7 Sabit frekanslarin, kontrol paneli referansinin vb. 0,00 Hz
uygulanmasindan sonra frekans referansini gésterir. Bkz.
377. sayfadaki kontrol zinciri semasi.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Frekans referansi 7. Bkz. par.
46.02
28.97  Frekans ref sinirsiz Kritik frekanslarin uygulanmasindan sonra, ancak rampa | 0,00 Hz
ve sinirlama 6ncesinde frekans referansini gosterir. 377.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Rampa ve sinirlama oncesinde frekans referansi. Bkz. par.
46.02
30 Limitler Sirtct galigma limitleri.
30.01  Limit word'ii 1 Limit word'u 1'i gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.

Bit

Adi

Aciklama

Moment limiti

1 = Suriicu tork motor kontroll (dlsUk gerilim kontrolli, akim kontrold,
yuk acisi kontroli veya gekme kontroli) veya parametreler ile
tanimlanan tork limit parametreleri ile sinirlaniyor.

Rezerve

Moment ref maks

1 = Moment referansi 26.09 Maksimum moment ref veya 30.20
Maksimum moment 1 parametresi ile sinirlaniyor

Moment ref min

1 = Moment referansi 26.08 Minimum moment ref veya 30.19
Minimum moment 1 parametresi ile sinirlaniyor

Moment limiti
maks hiz

1 = Moment referansi, maksimum hiz limiti (30.72 Maksimum hiz)
nedeniyle, akis kontroli tarafindan sinirlaniyor

Moment limiti min
hiz

1 = Moment referansi, minimum hiz limiti (30.77 Minimum hiz)
nedeniyle akis kontrolu tarafindan sinirlaniyor

Maks hiz ref limiti

1 = Hiz referansi 30.12 Maksimum hiz parametresi ile sinirlaniyor

Min hiz ref limiti

1 = Hiz referansi 30.11 Minimum hiz parametresi ile sinirlaniyor

Maks frek ref
limiti

1 = Frekans referansi 30.14 Maksimum frekans parametresi ile
sinirlantyor

Min frek ref limiti

1 = Frekans referansi 30.13 Minimum frekans parametresi ile
sinirlantyor

Rezerve

0000h...FFFFh

Limit word't 1.
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30.02

Moment limiti durumu

Moment kontrol cihazi sinirlamasinin durum word'ind -
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Dusuk gerilim *1 = Ara DC devresi dusuk gerilimi
1 Yiksek gerilim 1 = Ara DC devresi yliksek gerilimi
2 Minimum *1 = Moment 30. 19 Minimum moment 1, 30.26 Glig tiiketme limiti
moment veya 30.27 Glg tretme limiti ile sinirlaniyor
3 Maksimum *1 = Moment 30.20 Maksimum moment 1, 30.26 Glig tiiketme limiti
moment veya 30.27 Glig tretme limiti ile sinirlaniyor
4 Dahili akim 1 = Bir invertdr akim limiti (bit 8...11 ile belirtilir) etkin
5 Yk agisi (Sadece sabit miknatisl motorlarda ve reliiktans motorlarda)
1 =Yk agis! limiti etkin, yani motor daha fazla moment tretemiyor.
6 Motor gekme (Sadece asenkron motorlarda)
Motor gekme limiti etkin, yani motor artik moment Gretemiyor
7 Rezerve
8 Termik 1 = Girig akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor
9 Maks akim *1 = Maksimum gikis akimi (/\yax) sinirlaniyor
10 Kullanict akimi  |*1 = Cikis akimi, 30.17 Maksimum akim ile sinirlaniyor
1 IGBT termik *1 = Cikis akimi, hesaplanan bir termik akim degeri ile sinirlaniyor
12 IGBT asiri *1 = Gikis akimi, tahmin edilen IGBT sicakligi nedeniyle sinirlaniyor
sicakhgi
13 IGBT asiri yukli |*1 = Cikis akimi, IGBT kasa baglantisi sicakligi nedeniyle sinirlaniyor
14...15 |Rezerve

*Sadece 0...3 bitlerinden biri ve 9...11 bitlerinden biri ayn1 anda acik olabilir. Tipik olarak bit, ilk

asllan limiti gosterir.

0000h...FFFFh

Moment sinirlamasi durum word'G. 1=1
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30.11  Minimum hiz 30.12 Maksimum hiz ile izin verilen hiz araligini tanimlar. | -1500,00 rpm
Bkz. agsagidaki sekil.
Pozitif (veya sifir) minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum hiz degeri bir aralik tanimlar.
UYARI! 30.71 Minimum hiz parametresinin mutlak
degeri 30.12 Maksimum hiz parametresinden
blyuk olmamalidir.
UYARI! Sadece hiz kontrol modunda. Frekans
kontroli modunda, frekans limitlerini (30.13 ve
30.14) kullanin.
Hiz 30.11 deger <0
30.12
izin verilen hiz arahig:
0 » Zaman
»
30.11
30.11 degeri > 0
Hiz
30.12
izin verilen hiz arahig:
30.11
0 > Zaman
-30.11
izin verilen hiz arahig:
-30.12
-30000,00... izin verilen minimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
30.12  Maksimum hiz 30.11 Minimum hiz ile izin verilen hiz araligini tanimlar. 1500,00 rpm
Bkz. parametre 30.11 Minimum hiz.
Not: Bu parametre hiz hizlanma ve yavaslama rampa
surelerini etkilemez. Bkz. parametre 46.01 Hiz
Olceklendirme.
UYARI! 30.12 Maksimum hiz parametresinin
mutlak degeri 30.71 Minimum hiz parametresinden
kiguk olmamalidir.
UYARI! Sadece hiz kontrol modunda. Frekans
kontroli modunda, frekans limitlerini (30.13 ve
30.14) kullanin.
-30000,00... Maksimum hiz. Bkz. par.
46.01
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30.13  Minimum frekans 30.14 Maksimum frekans ile izin verilen frekans araligini | -50,00 Hz

tanimlar. Bkz. asagidaki sekil.

Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve

biri negatif iki aralik tanimlar.

Negatif minimum frekans degeri bir aralik tanimlar.
UYARI! 30.13 Minimum frekans parametresinin
mutlak degeri 30.74 Maksimum frekans
parametresinden buyik olmamaldir.

A UYARI! Sadece frekans kontrol modunda..

Frekans 30.13 deger <0
30.14
izin verilen frekans aralig
0 y Zaman
»
30.13
30.13 degeri >0
Frekans
30.14
izin verilen frekans araligi
30.13
0 ;Zaman
-30.13
izin verilen frekans araligi
-30.14
-500,00...500,00 Hz Minimum frekans. Bkz. par.
46.02
30.14  Maksimum frekans 30.13 Minimum frekans ile izin verilen frekans araligini 50,00 Hz
tanimlar. Bkz. 30.13 Minimum frekans.
Not: Bu parametre hiz hizlanma ve yavaglama rampa
surelerini etkilemez. Bkz. parametre 46.02 Frekans
blgeklendirme.
UYARI! 30.74 Maksimum frekans parametresinin
mutlak deg@eri 30.13 Minimum frekans
parametresinden kiiglik olmamalidir.
2 UYARI! Sadece frekans kontrolii modunda.
-500,00...500,00 Hz Maksimum frekans. Bkz. par.

46.02
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30.17  Maksimum akim

izin verilen maksimum motor akimini tanimlar.

Sistem varsayilan degeri nominal akimin %90'ina ayarlar.
Gerekirse, parametre degerini %10 artirabilirsiniz.

Not: Maksimum akim araligi ve varsayilan deger, sirici
tipine baghdir.

2,88 A

0,00...3,20 A

Maksimum motor akimi.

1=1A

30.18  Tork lim s¢m

Onceden tanimlanan iki farkli minimum moment limiti
ayarlari arasinda gegis yapan bir kaynak seger.

0 = 30.19 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti ve
30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti etkin
1= 30.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve 30.22
tarafindan segilen maksimum moment limiti etkin

Kullanici iki moment limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris
gibi bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis
yapabilir.

ik limit seti 30.79 ve 30.20 parametreleriyle tanimlanir.
ikinci sette, segilebilir bir analog kaynak (bir analog girig
gibi) kullanimina olanak saglayan, hem minimum (30.27)
hem de maksimum (30.22) limitler igin segici parametreler
bulunur.

30.21

O pu—
Al —] 30.18

Al2 — \ |

PID —

30.23 —

Diger — minimum moment
limiti

30.19

30.22

0 —
All — 30.18
Al2 —

PID — \ 1~

30.24 — | Kullanici tanimii

Diger — 0 maksimum moment
limiti
30.20

Not:Kullanici tanimli limitlere ek olarak, baska nedenler
(gl sinilamasi gibi) icin moment sinirlanabilir.374.
sayfadaki blok semasina bakin.

-

1
F————————
f)/_ Kullanici tanimli

Moment limiti
ayar 1

Moment limiti ayari 1

0 (30.179 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti ve
30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti
etkin).

Moment limiti ayar 2

1 (30.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve
30.22 tarafindan segilen maksimum moment limiti etkin).

-

DI

DI dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0).

DI2

D2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1).

DI3

DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2).

Di4

DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3).

DI5

DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4).

ol h|lW[N
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EFB

Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'G bit 15 dahili
haberlesme arabirimi aracihgiyla alind1.

1"

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

30.19

Minimum moment 1

Sirticd igin bir minimum moment limiti tanimlar (nominal
motor momentinin ylzdesi olarak). Bkz. 30.18 Tork lim
s¢m parametresindeki sema.
Bu limit
« 30.18 Tork lim s¢gm tarafindan segilen kaynak 0
oldugunda veya
« 30.18 parametresi Moment limiti ayar: 1 olarak
ayarlandiginda etkilidir.
UYARI! Motorun ters déniistini durdurmak igin
minimum momenti kullanmayin. Minimum moment
limitlerinin kullaniimasi, suriiciniin sifir hiza
ulasmasini devre digi birakir ve motoru durduramaz.

-%300,0

%-1600,0...%0,0

Minimum moment limiti 1.

Bkz. par.
46.03

30.20

Maksimum moment 1

Sdrlcu igin bir maksimum moment limiti tanimlar (nominal

motor momentinin ylzdesi olarak). Bkz. 30.18 Tork lim

s¢m parametresindeki sema.

Bu limit

* 30.18 Tork lim s¢m tarafindan segilen kaynak 0
oldugunda veya

« 30.18 parametresi Moment limiti ayari 1 olarak
ayarlandiginda etkilidir.

%300,0

%0,0...%1600,0

Maksimum moment 1.

Bkz. par.
46.03

30.21

Min moment 2 kaynak

Surdicd igin minimum moment limitini (nominal motor

momentinin yizdesi olarak)

* 30.18 Tork lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

« 30.18 parametresi Moment limiti ayari 2 olarak
ayarlandiginda tanimlar.

30.18 Tork lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

Not: Secilen kaynaktan alinan tim pozitif degerler ters

gevrilir.

Minimum
moment 2

Sifir

Yok.

Al1 dlgeklendirilmis

12.12 Al1 blgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 137).

Al2 dlgeklendirilmis

12.22 Al2 blgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133).

PID

40.01 Proses PID ¢ikigi gercek (proses PID kontrol cihazi
cikist).

Minimum moment 2

30.23 Minimum moment 2.

16

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

30.22

Maks moment 2
kaynak

Sirtcd icin maksimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylzdesi olarak)

+ 30.18 Tork lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

* 30.18 parametresi Moment limiti ayari 2 olarak
ayarlandiginda tanimlar.

30.18 Tork lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

Not: Secilen kaynaktan alinan tim negatif degerler ters

cevrilir.

Maksimum
moment 2

Sifir

Yok.
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Al1 dlgeklendirilmis

12.12 Al1 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 137).

1

Al2 dlgeklendirilmis

12.22 Al2 digeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133).

2

PID

40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol
cihazi gikisi).

15

Maksimum moment 2

30.24 Maksimum moment 2.

16

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

30.23

Minimum moment 2

Siirlict igin minimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylizdesi olarak)

* 30.18 Tork lim sgm tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

* 30.18 parametresi Moment limiti ayar 2 olarak

ve

* 30.21 Min moment 2 kaynak parametresi Minimum
moment 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.

30.18 Tork lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

-%300,0

%-1600,0...%0,0

Minimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.24

Maksimum moment 2

Sirici icin maksimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylizdesi olarak)

Bu limit

* 30.18 Tork lim s¢m tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

+ 30.18 parametresi Moment limiti ayari 2 olarak

ve

* 30.22 Maks moment 2 kaynak parametresi Maksimum
moment 2 olarak ayarlandiginda etkilidir.

30.18 Tork lim s¢m parametresindeki semaya bakin.

%300,0

%0,0...%1600,0

Maksimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.26

Glig tiiketme limiti

invertdr tarafindan motora génderilen izin verilen
maksimum guicu, nominal motor glictiniin yuzdesi olarak
tanimlar.

%300,00

%0,00...%600,00

Maksimum motor glcu.

1= %1

30.27

Glig dretme limiti

Motor tarafindan invertdre génderilen izin verilen
maksimum glicti, nominal motor gliclinlin ylizdesi olarak
tanimlar.

%-300,00

%-600,00...%0,00

Maksimum jenerator glcu.

= %1

30.30

Yiiksek gerilim
kontrolii

Ara DC baglantisinin devrenin yliksek gerilim kontrolini
devreye alir. Yiksek ataletli ylkin hizli frenleme
geriliminin yiiksek gerilim kontrol limitine yiikselmesine
neden olur. DC geriliminin limiti asmasini 6nlemek icin,
ylksek gerilim kontrol cihazi frenleme torkunu otomatik
olarak azaltir.

Not: Eger suricude fren kiyici ve direng veya rejeneratif
besleme unitesi bulunuyorsa, kontrol cihazi devre disi
birakilmaldir.

Devrede

Devre digi

Yiksek gerilim kontrolu devre disi.

Devrede

Yiksek gerilim kontrolu devrede.




Parametreler 201

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16

30.31  Dustk gerilim kontrolii | Ara DC baglantisinin disuk gerilim kontroliini devreye Devrede
alir. Girig guicinuin kesilmesi sonucu DC gerilimi diiserse,
dusUk gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde
tutabilmek igin motor torkunu otomatik olarak disurir.
Motor torkunun dusirilmesi ile yikin ataleti srliciye
rejeneratif enerji sadlar; bdylece DC baglantisinin sarjh
kalmasini saglar ve motor serbest durus yapana kadar bir
dusUk gerilim agmasi olmasini engeller. Santrifiij veya fan
gibi ylUksek ataletli sistemlerde, gli¢ kaybinda calismaya
devam etme fonksiyonu gibi davranir.

Pasif Dusuk gerilim kontroli devre disi. 0
Devrede Dusuk gerilim kontroli devrede. 1
30.35  Isil akim sinirlamasi Ib5| takbanh ¢ikis akimi sinirlamasini etkinlestirir/devre disi | Devrede
irakir.
S|:1|rlama sadece uygulama tarafindan istenirse devre
disi birakilabilir.
Devre disi Isil akim sinirlamasi devre disi. 0
Devrede Isil akim sinirlamasi etkin. 1
30.36  Hiz limiti se¢imi Onceden tanimlanan iki farkli ayarlanabilir hiz limiti Secilmedi

ayarlari arasinda gegis yapan bir kaynak seger.

0 = 30.11 ile tanimlanan minimum hiz limiti ve

30.12 ile tanimlanan maksimum hiz limiti etkin

1 = 30.37 tarafindan segilen minimum hiz limiti ve 30.38
tarafindan tanimlanan maksimum hiz limiti etkin.
Kullanici iki hiz limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi
bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis
yapabilir.

Kullanici iki hiz limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi
bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis
yapabilir.

Ik limit seti 30. 17 Minimum hiz ve 30.12 Maksimum hiz
parametreleriyle tanimlanir. Ikinci sette, segilebilir bir
analog kaynak (bir analog giris gibi) kullanimina olanak
saglayan hem minimum (30.37) hem de maksimum
(30.38) limitler igin secici parametreler bulunur.

30.37
0 —
Al —] 30.36
A2 — N\ 1
Minimum — - -
hiz _—— Kullanici tanimli
Diger — 0 minimum hiz limiti
30.11
30.38
0 —
A1 — 30.36
A2 — N 1
laksimum — 1~
.{“Z 5/_ Kullanici tanimli
Diger — maksimum hiz limiti

30.12
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Segcilmedi Ayarlanabilir hiz limitleri devre disidir 0
(30.11 Minimum hiz tarafindan tanimlanan minimum hiz
limiti ve 30.12 Maksimum hiz tarafindan tanimlanan
maksimum hiz limiti etkin).
Segcildi Ayarlanabilir hiz limitleri etkin. 1
(30.37 Min hiz kaynagi tarafindan tanimlanan minimum
hiz limiti ve 30.38 Maks hiz kaynagi tarafindan tanimlanan
maksimum hiz limiti etkin).
Ext1 etkin EXT1 aktifse, ayarlanabilir hiz limitleri devrededir.
Ext2 etkin EXT2 aktifse, ayarlanabilir hiz limitleri devrededir.
Moment kontroli Moment kontrol modu (vektor kontrol modu) etkinse 4
ayarlanabilir hiz limitleri devrededir.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 5
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 6
DI3 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 7
Dl4 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 8
DI5 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 9
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
30.37  Min hiz kaynagi Kaynak, 30.36 Hiz limiti segimi tarafindan segcildiginde Minimum hiz
surdict igin minimum hiz limitinin kaynagini belirler.
UYARI! Sadece vektdr motor kontrol modunda.
Skaler motor kontrol modunda, 30.713 ve 30.714
frekans limitlerini kullanin.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri 2
Minimum hiz 30.11 Minimum hiz. 1
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
30.38  Maks hiz kaynagi Kaynak, 30.36 Hiz limiti se¢imi tarafindan segildiginde Maksimum
siriict igin maksimum hiz limitinin kaynagini belirler. hiz
UYARI! Sadece vektér motor kontrol modunda.
Skaler motor kontrol modunda, 30.73 ve 30.74
frekans limitlerini kullanin.
Sifir Yok. 0
Al1 olgeklendirilmis 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri
Al2 Olgeklendirilmig 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri 2
Maksimum hiz 30.12 Maksimum hiz. 12
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda
surlici davranisi segimi.
31.01  Hariciolay 1 kaynagi | Harici olay 1'in kaynagini tanimlar. Pasif (dogru)
Ayrica bkz. parametre 31.02 Harici olay 1 tipi.
0 = Tetikleyici olayi
1 = Normal galisma
Etkin (yanlis) 0. 0
Pasif (dogru) 1.
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DI1 DI1 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
31.02  Harici olay 1 tipi Harici olay 1'in tipini seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.03  Harici olay 2 kaynagi | Harici olay 2'nin kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre | Pasif (dogru)
31.04 Harici olay 2 tipi.
Secimler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagdi.
31.04  Harici olay 2 tipi Harici olay 2'nin tipini seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.05  Harici olay 3 kaynagi | Harici olay 3'Un kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre | Pasif (dogru)
31.06 Harici olay 3 tipi.
Secimler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagdi.
31.06  Harici olay 3 tipi Harici olay 3'in tipini seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.07  Harici olay 4 kaynagi Harici olay 4'Un kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre | Pasif (dogru)
31.08 Harici olay 4 tipi.
Secimler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagdi.
31.08  Harici olay 4 tipi Harici olay 4'in tipini seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.09  Harici olay 5 kaynagi | Harici olay 5'in kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre | Pasif (dogru)
31.10 Harici olay 5 tipi.
Segcimler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.10  Harici olay 5 tipi Harici olay 5'in tipini seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.11  Hata reset se¢cimi Bir harici hata resetleme sinyalinin kaynagini seger. Eger | Bos
hata agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan
kalkmigsa, sinyal slrlcuyU resetler.
0->1=Reset
Not: FBAA ve EFB MCW bit 7 yoluyla bir hatanin
sifirlanmasi, start/stop sinyali DI'lar (parametre 20.01
veya 20.06) lzerinden veya lokal kontrol modundan
oldugunda ve kullanici haberlesme araciligiyla bir hata
resetleme istediginde kullanighdir.
Uzaktan kontrol modu haberlesmede oldugunda (Start
stop komutu ve referans haberlesme Gzerinden yapilir),
parametre segiminden bagimsiz olarak hata
haberlesmeden resetlenebilir.
Bos Kullaniimaz 0
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Kullanilmaz Kullaniimaz 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu. 0. biti 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu. 1. biti 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
EFB MCW bit 7 Dahili haberlesme arabirimi araciliiyla alinan kontrol 32
word'l bit 7.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
31.12  Otomatik resetleme Otomatik olarak resetlenen hatalari seger. Parametre, her | 0000h
segimi biti bir hata tipine karsilik gelen 16 bitli bir word'dur. Bir bit
1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik
olarak resetlenir.
Resetleme denemelerinin sayisi ile arahigi 31.74...31.16
parametreleri ile tanimlanir.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce,
tehlikeli durumlarin olugsmayacagindan emin olun.
Fonksiyon surticliyl otomatik olarak sifirlar ve
hatadan sonra calismaya devam eder.
Notlar:
+ Otomatik resetleme fonksiyonu sadece harici kontrolde
kullanilabilir; bkz. bolim Lokal ve harici kontrol
konumlari (sayfa 44).
» Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonuyla ilgili
hatalar otomatik olarak sifirlanamaz.
Bu ikili say! bitleri, agagidaki hatalara karsilik gelir:
Bit Hata
0 Asiri akim
1 Yiksek gerilim
2 Distk gerilim
3 Al denetim hatasi
4..9 Rezerve
10 Segilebilir hata (bkz. parametre 31.13 Segilebilir hata)
" Harici hata 1 (31.01 Harici olay 1 kaynadi parametresi ile secilen kaynaktan)
12 Harici hata 2 (31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
13 Harici hata 3 (31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
14 Harici hata 4 (31.07 Harici olay 4 kaynagdi parametresi ile secilen kaynaktan)
15 Harici hata 5 (31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
0000h...FFFFh | Otomatik resetleme konfigiirasyon word'i. | 1=1
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31.13

Secilebilir hata

31.12 Otomatik resetleme segimi parametresi bit 10
kullanilarak otomatik olarak resetlenebilen hatay: tanimlar.
Hatalar Hata izleme boélimunde (sayfa 337) listelenmistir.
Not: Hata kodlari onaltilik formattadir. Segilen kod, bu
parametre igin onluk formata dondstirilmelidir.

0

0000h...FFFFh

Hata kodu.

10=1

31.14

Deneme sayisi

31.15 Toplam deneme sliresi parametresi ile tanimlanan
slre icinde, slrlcunun denemesine izin verilen otomatik
resetlemelerin maksimum sayisini tanimlar.

Hata devam ediyorsa, sonraki resetleme denemeleri
31.16 Gecikme zamani parametresiyle tanimlanan
araliklarda yapilir.

Otomatik olarak resetlenecek hatalar 31.72 Otomatik
resetleme segimi parametresiyle tanimlanir.

0..5

Otomatik resetlerin sayisi.

10=1

31.15

Toplam deneme siiresi

Otomatik hata resetleri igin bir zaman araligi tanimlar. Bu
slirenin herhangi bir periyodunda yapilan denemelerin
maksimum sayisi 31.74 Deneme sayisi parametresiyle
tanimlanir.

Not: Hata durumu kalirsa ve resetlenemezse, her bir
resetleme denemesi bir olay olusturur ve yeni bir zaman
araligi baglatir. Pratikte belirtilen araliklardaki (37.76)
belirtilen resetlemelerin sayisi (371.14) 31.15 degerinden
uzun slirerse, sirlici hatanin nedeni ortadan kalkana
kadar hatayi resetlemeyi denemeye devam eder.

30.0s

1,0...600,0 s

Otomatik resetlemeler igin sire.

10=1s

31.16

Gecikme zamani

Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan
once suruclnin beklemesi gereken sireyi tanimlar. Bkz.
parametre 31.12 Otomatik resetleme segimi.

0,0s

0,0...120,0 s

Otomatik resetleme gecikmesi.

10=1s

31.19

Motor faz kaybi

Motor faz kaybi tespit edildiginde slrlcunin nasil tepki
verecegini seger. Bkz. bdlim Motor faz kaybi algilama
(parametre 31.19), sayfa 93.

Hata

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Sirtict 3381 Cikis fazi kaybi hatasi tetikler.

31.21

Besleme faz kaybi

Besleme faz kaybi tespit edildiginde slriclnin nasil tepki
verecegini seger.

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Siricu 3130 Giris fazi kaybi hatasi tetikler.
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31.22  STO gosterge Bir ya da her iki Glvenli moment kapama (STO) sinyali Hata/Hata

calistirma/durdurma kapandiginda veya kayboldugunda verilecek gosterimleri

secer. GOsterimler ayrica bu durum meydana geldiginde

surtcinin caligiyor ya da durdurulmus olmasina da
baghdir.

Asagidaki her bir secimdeki tablolarda belirli ayarlar ile

olusturulan gosterimler gosteriimektedir.

Notlar:

* Bu parametrenin STO fonksiyonunun galismasi
Uizerinde etkisi yoktur. STO fonksiyonu bu parametrenin
ayarindan bagimsiz olarak galigir: ¢aligsan bir siiriict bir
ya da her iki STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki
STO sinyali tekrar sadlanip tim hatalar resetleninceye
kadar start etmez.

+ Sadece bir STO sinyali kaybi bir ariza gibi
yorumlandigindan mutlaka bir hata olusturur.

STO hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. strlici donanim

el kitabi, bolim Giivenli moment kapatma fonksiyonu.
Hata/Hata 0
Girigler .. .
NT T INZ Gosterim (galigiyor veya durduruldu)
0 0 5091 Giivenli moment kapatma hatasi
0 1 FA81 Givenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 FA82 Giivenli moment kapatma 2 hatasi
1 1 (Normal galisma)
Hata/Uyari 1
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Calisiyor Durduruldu
5097 Gaveni AbAO Giivenli moment
0 0 moment kapatma
kapatma uyarisi
hatasi
FABT Glvenli | £ 81 Giivenii moment
0 1 |momentkapatma 1
kapatma 1 hatasi
hatasi
FA82 Giivenli FA82 Gtlivenli moment
1 0 |momentkapatma 2
h kapatma 2 hatasi
atasi
1 1 (Normal galisma)
Hata/Olay 2
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Calisiyor Durduruldu
5091 Givenli moment| _B9A0 Gvenii
0 0 moment kapatma
kapatma hatasi
olayi
FA81 Giivenli moment FA81 Givenli
0 1 moment kapatma 1
kapatma 1 hatasi h
atasi
FA82 Giivenli moment FAB2 Givenli
1 0 moment kapatma 2
kapatma 2 hatasi
hatasi
1 1 (Normal galigma)
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Uyari/Uyari 3
Girigler
IN1 | IN2

Gosterim (gahigiyor veya durduruldu)

AbAO0 Giivenli moment kapatma uyarisi

FA81 Giivenli moment kapatma 1 hatasi

FA82 Giivenli moment kapatma 2 hatasi
(Normal ¢alisma)

alalolo

=l Oo|=|O

Olay/Olay 4
Girigler
IN1 | IN2

0 0 B5A0 Glivenli moment kapatma olayi

B5A0 Glivenli moment kapatma olayi ve
FA81 Giivenli moment kapatma 1 hatasi

B5A0 Glivenli moment kapatma olayi ve
FA82 Giivenli moment kapatma 2 hatasi

1 1 (Normal galisma)

Gosterim (¢alhigiyor veya durduruldu)

0 1

1 0

Gosterim °
Yok/Gosterim Yok Girigler

IN1 | IN2

Gosterim (¢aligiyor veya durduruldu)

Yok
FA81 Giivenli moment kapatma 1 hatasi
FA82 Giivenli moment kapatma 2 hatasi
(Normal galigsma)

Al alolo
= Oof=|O

31.23  Kablolama veya Hatali giris besleme ve motor kablo baglantisi (6rnegin, Hata

topraklama hatasi giris besleme kablosu surlcu motor baglantisina
baglanmis) durumunda suriiciiniin nasil tepki verecegini
seger.

Eylem yok Eylem olmaz. 0

Hata Surlict 3181 Ters baglanti hatas! tetikler. 1

31.24  Sikisma fonksiyonu Sdrlcunin bir motor sikisma durumuna nasil tepki Islem yok

verecegini seger.

Sikisma durumu asagdidaki gibi tanimlanir:

« Siricu, sikisma akim limiti (37.25 Sikisma akim limiti)
ve

« cikis frekansi 31.27 Sikisma frekans limiti parametresi
ile ayarlanan seviyenin altindadir ya da motor hizi
31.26 Sikisma hiz limiti parametresi ile ayarlanan
seviyenin altindadir ve

« yukaridaki kosullar 31.28 Sikisma zamani parametresi
ile ayarlanan sureden daha uzun bir sire boyunca
dog@rudur.

Islem yok Yok (sitkisma denetimi devre digi). 0

Uyari Sdricu bir A780 Motor sikismasi uyarisi olugturur. 1

Hata Sdricu 7121 Motor sikismasi hatasi tetikler. 2
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31.25  Sikisma akim limiti Motor nominal akiminin ylizdesi olarak sikisma akim %?200,0
limiti. Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonksiyonu.
%0,0...%1600,0 Sikisma akim limiti. -
31.26  Sikisma hiz limiti rpm cinsinden sikisma hiz limiti. Bkz. parametre 31.24 150,00 rpm
Sikisma fonksiyonu.
0,00...10000,00 rpm Sikisma hiz limiti. Bkz. par.
46.01
31.27  Sikisma frekans limiti | Sikisma frekans limiti. Bkz. parametre 31.24 Sikisma 15,00 Hz
fonksiyonu.
Not: Limitin 10 Hz'nin altina ayarlanmasi énerilmez.
0,00...1000,00 Hz Sikigma frekans limiti. Bkz. par.
46.02
31.28  Sikisma zamani Sikisma zamani. Bkz. parametre 31.24 Sikisma 20s
fonksiyonu.
0...3600 s Sikisma zamani. -
31.30  Asin hiz hata payi Motorun izin verilen maksimum hizini (asiri hiz korumasi), | 500,00 rpm
30.11 Minimum hiz ve 30.12 Maksimum hiz ile birlikte
tanimlar. Hiz (24.02 Kullanilan hiz geri bildirimi), 30.11
veya 30.12 parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu
parametrenin degerinden daha fazla asarsa, surlicii 73710
Asiri hiz hatasi tetikler.
UYARI! Bu fonksiyon sadece vektor motor kontrol
modunda hizi denetler. Fonksiyon skaler motor
kontrol modunda etkili degildir.
Ornek: Maksimum hiz 1420 d/dak ve hiz agma marji 300
d/dak ise, surlcu 1720 d/dak degerinde acar.
Hiz (24.02)
Asiri hiz tetikleme seviyesi
31.30
30.12
0
Zaman
30.11
31.30
- _Aﬁ h;tetMem?sev_iyes_i
0,00...10000,00 rpm Asiri hiz tetikleme mariji. Bkz. par.

46.01
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31.31  Frekans tetikleme Motorun izin verilen maksimum frekansini 30.713 15,00 Hz
marji Minimum frekans ve 30.14 Maksimum frekans ile birlikte

tanimlar (asiri frekans korumasi). Bu asiri frekans
tetikleme seviyesinin mutlak degeri bu parametrenin
degerinin 30.13 Minimum frekans ve 30.14 Maksimum
frekans mutlak degerlerinden yiiksek olanla toplanmasiyla
hesaplanir.

Cikis frekansi (01.06 Cikis frekansi) asiri frekans
tetikleme seviyesini asarsa (6r. gikis frekansinin mutlak
degeri asiri frekans tetikleme seviyesinin mutlak degerini
asarsa), surlicii 73F0 Asiri frekans hatasi tetikler.

Frekans
A Asiri frekans tetikleme seviyesi
31.31
30.14
r ABS(30.74)
ABS(30.14) Zaman
30.13
31.31
- A;I frE(argtetﬂem?sev_iyes_i
0,00...10000,00 Hz Asin frekans agma marj. Bkz. par.

46.02

31.32  Acil rampa denetimi 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi | %0
gecikmesi parametreleri, 24.02 Kullanilan hiz geri
bildirimiparametresinin tlrevi ile birlikte, Off1 ve Off3 acil
stop modlari igin bir denetim fonksiyonu saglar.

Denetim asagidakilerden birini esas alir:

« motorlarin durdugu sureyi izleme ya da

« gergek ve beklenen yavaslama oranlarini karsilastirma.
Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop
sUresi dogrudan 31.33 parametresinde ayarlanir. Aksi
halde,23.71... 23.15 (Off1) veya 23.23 Acil stop stiresi
(Off3) parametrelerinden hesaplanan, beklenen
yavaglama oranindan izin verilen maksimum sapmayi
31.32 parametresi tanimlar. Gergek yavaslama orani
(24.02) beklenen orandan ¢ok fazla saparsa, surtict 7380
Acil rampa basarisiz hatasi tetikler, 06.17 Siirticti durum
word'li 2 bit 8'i ayarlar ve serbest durug yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, acil stop
rampas! denetimi devre digi birakilir.

Ayrica bkz. parametre 21.04 Acil stop modu.

%0...%300 izin verilen yavaglama oranindan maksimum sapma. 1=%1
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31.33  Acil rampa denetimi
gecikmesi

31.32 Acil rampa denetimi parametresi %0 olarak
ayarlanirsa, bu parametre bir acil stop (Off1 veya Off3
modu) igin maksimum sireyi tanimlar. Siire doldugunda
motorun durmamasi durumunda, surict 73B0 Acil rampa
basarisiz hatasini tetikler, 06.17 Stiriicii durum word'ii 2
bit 8'i ayarlar ve serbest durug yapar.

31.32 %0'dan farkli bir degere ayarlanirsa, bu parametre
acil stop komutunun alinmasi ve denetimin
etkinlestiriimesi arasinda bir gecikme tanimlar. Hiz
degisim oranini sabitlenmesine olanak saglamak icin kisa
bir gecikme belirlenmesi tavsiye edilir.

Os

0...100 s

Maksimum rampa inis sliresi veya denetim etkinlestirme
gecikmesi.

31.40  Uyar1 mesajlarini
devre digi birak

Bastirilacak uyarilari seger. Parametre, her biti bir uyariya
karsilik gelen 16 bitli bir word'dir. Bir bit, 1 olarak
ayarlandidinda, karsilik gelen uyari olay glinliklerine
kaydedilmez.

0000h

Sinyal denetim fonksiyonlari ile izlenen degerlerin ilgili
limitler dahilinde ya da disinda oldugunu gosterir.

Not: Bu word 32.06, 32.16, 32.26, 32.36, 32.46 ve 32.56
parametreleri ile tanimlanan siriicli eylemlerinden
bagimsizdir.

Bit Adi |Agiklama
0 Rezerve
1 DC baglantisi dusik gerilimi|1 = Uyari A3A2 DC bara dlistik gerilimi bastirilir.
2.4 Rezerve
5 Acil stop off2 1 = Uyari AFE1 Acil stop (off2) bastirilir.
4 Acil stop off1, off3 1 = Uyar AFE2 Acil stop (off1 veya off3) bastirilir.
7...15 |Rezerve Rezerve
0000h...FFFFh Uyarilari devre digi birakma word'u. 1=1
31.54  Hata islemi Kritik olmayan hata meydana geldiginde stop modunu seger. | Serbest
Serbest Surlict serbest durus yapar. 0
Acil durum rampasi Siricl, 23.23 parametresi ile acil stop igin belirtilen 1
rampay! takip eder.
32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigiirasyonu.
izlenecek ii¢ deger segilebilir; 5Snceden tanimlanan limitler
aslldiginda bir uyari veya bir hata olusturulur.
Ayrica bkz. bélim Sinyal denetimi, (sayfa 95).
32.01  Denetim durumu Sinyal denetimi durum word'u. 0000h

Bit Adi

Aciklama

Denetim 1 etkin

1= 32.07 tarafindan segcilen sinyal, limitlerinin disinda.

Denetim 2 etkin

1= 32.17 tarafindan segilen sinyal, limitlerinin disinda.

1= 32.27 tarafindan segcilen sinyal, limitlerinin disinda.

Denetim 4 etkin

1= 32.37 tarafindan segilen sinyal, limitlerinin disinda.

0
1
2 Denetim 3 etkin
3
4

Denetim 5 etkin

1 = 32.47 tarafindan segilen sinyal, limitlerinin disinda.

5 Denetim 6 etkin

1 = 32.57 tarafindan segilen sinyal, limitlerinin disinda.

6...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Sinyal denetimi durum word'0.
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32.05 Denetim 1 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 1 modunu seger. izlenen Devre disi
sinyalin (bkz. parametre 32.07), alt ve Ust limitleriyle
(sirasiyla 32.09 ve 32.10) nasil karsilastirilacagini belirler.
Kosul saglandiginda gerceklestirilecek eylem 32.06 ile
segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 1 kullanimda degil. 0
Disik Sinyal alt limitinin altina diistiginde eylem gergeklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal st limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2
Mut. disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
dustuginde eylem gergeklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gzerine 4
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiguinde ya da Ust limitinin 5
Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 6
dustuginde ya da (mutlak) st limitinin Uzerine ¢iktiginda
eylem gerceklestirilir.
Histerezis Sinyal, ylksek limit + 0,5 - histerezis araligi (32.71 7
Denetim 1 histerezis) ile tanimlanan degerin tzerine
ciktiginda eylem gergeklestirilir. Sinyal, disik limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina dustiginde
eylem devre digi birakilir.
32.06 Denetim 1 eylemi Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, strlicinln bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa
higbirini mi olusturacagdini secer.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Surtict 80BO0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
Calisir durumdaysa Suriicu galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.07  Denetim 1 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 1 tarafindan izlenecek Frekans
sinyali seger.
Sifir Yok. 0
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi. 1
Frekans 01.06 Cikis frekansi. 3
Akim 01.07 Motor akimi. 4
Moment 01.10 Motor momenti. 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi. 7
Cikis gucu 01.14 Cikis glcd. 8
Al 12.11 Al1 gergek degeri. 9
Al2 12.21 Al2 gergek degderi. 10
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girigi. 18
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi. 19
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi. 20
Kullanilan moment ref | 26.02 Kullanilan moment referansi. 21
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Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigl. 22
Suricu sicakhgi 05.11 Invertér sicakligi. 23
Proses PID cikisi 40.01 Proses PID cikisi gergek. 24
Proses PID geri 40.02 Proses PID geri bildirimi gergek. 25
bildirimi
Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek. 26
noktasi
Proses PID sapmasi 40.04 Proses PID sapmasi gergek. 27
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
32.08  Denetim 1 filtre siiresi | Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0,000 s
filtreleme sire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme slresi. 1000=1s
32.09 Denetim 1 diislik Sinyal denetimi 1 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.10  Denetim 1 yiiksek Sinyal denetimi 1 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.11  Denetim 1 histerezis Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis icin degil, 32.11
parametresinin tim secimleri icin gegerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.15  Denetim 2 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 2 modunu seger. izlenen Devre digi
sinyalin (bkz. parametre 32.17) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.19 ve 32.20) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.16 ile secilir.
Devre disi Sinyal denetimi 2 kullanimda degil. 0
Dusuk Sinyal alt limitinin altina distiigiinde eylem gerceklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gerceklestirilir. | 2
Mut. disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
distuginde eylem gergeklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gzerine 4
ciktiginda eylem gerceklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiglinde ya da st limitinin 5
Uzerine ciktiginda eylem gerceklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 6
distuginde ya da (mutlak) ust limitinin Gzerine ¢iktiginda
eylem gerceklestirilir.
Histerezis Sinyal, ylksek limit + 0,5 - histerezis aralig (32.21 7

Denetim 2 histerezis) ile tanimlanan degerin (izerine
ciktiginda eylem gergeklestirilir. Sinyal, disuk limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina distiginde
eylem devre disi birakilir.




Parametreler 213

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
32.16  Denetim 2 eylemi Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, siriictinin bir hatayr mi, bir uyariyi mi yoksa
higbirini mi olugturacagdini secer.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gdsterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Surtict 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
Calisir durumdaysa Suriicu galigiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.17  Denetim 2 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 2 tarafindan izlenecek sinyali | Akim
seger.
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyal.
32.18  Denetim 2 filtre siiresi | Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0.000 s
filtreleme stire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.19  Denetim 2 diisiik Sinyal denetimi 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.20 Denetim 2 yliksek Sinyal denetimi 2 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.21  Denetim 2 histerezis Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis igin degil, 32.15
parametresinin tiim secimleri igin gegerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.25 Denetim 3 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 3 modunu seger. izlenen Devre disi
sinyalin (bkz. parametre 32.27) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.29 ve 32.30) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandidinda gergeklestirilecek eylem 32.26 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 3 kullanimda degil. 0
Distk Sinyal alt limitinin altina dustigiinde eylem gergeklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem gergeklestirilir. | 2
Mut. dustk Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
dustuginde eylem gergeklestirilir.
Mut. ylksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin (izerine 4
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiglinde ya da Ust limitinin 5
Uizerine giktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak deg@eri (mutlak) alt limitinin altina 6
dustuginde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine ¢iktiginda
eylem gerceklestirilir.
Histerezis Sinyal, ylksek limit + 0,5 - histerezis araligi (32.31 7

Denetim 3 histerezis) ile tanimlanan degerin Gizerine
ciktiginda eylem gergeklestirilir. Sinyal, diigiik limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina dustiglinde
eylem devre digi birakilir.




214 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
32.26  Denetim 3 eylemi Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, stirliciniin bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa
higbirini mi olugturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Siriicii 80B0 Sinyal denetimi hatas! tetikler. 2
Caligir durumdaysa Surlict galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.27  Denetim 3 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 3 tarafindan izlenecek sinyali | Moment
seger.
Mevcut segimler icin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.28  Denetim 3 filtre stiresi | Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0.000 s
filtreleme stire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.29  Denetim 3 diisiik Sinyal denetimi 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.30 Denetim 3 yiiksek Sinyal denetimi 3 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.31  Denetim 3 histerezis Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis icin degil, 32.25
parametresinin tim segimleri icin gegerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.35  Denetim 4 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 4 modunu seger. Izlenen Devre disi
sinyalin (bkz. parametre 32.37), alt ve st limitleriyle
(sirasiyla 32.39 ve 32.30) nasil karsilastirilacagini belirler.
Kosul saglandiginda gerceklestirilecek eylem 32.36 ile
segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 4 kullanimda degil. 0
Disiik Sinyal alt limitinin altina diistiglinde eylem gergeklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gercgeklestirilir. | 2
Mut. diisiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
distuginde eylem gerceklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin (zerine 4
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina disttginde ya da Ust limitinin 5
Gzerine giktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 6

distigunde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine ¢iktiginda
eylem gergeklestirilir.
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Histerezis Sinyal, ylksek limit + 0,5 - histerezis araligi (32.41 7
Denetim 4 histerezis) ile tanimlanan degerin tzerine
ciktiginda eylem gergeklestirilir. Sinyal, disik limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina dustiginde
eylem devre digi birakilir.
32.36  Denetim 4 eylemi Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, strlictinln bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa
higbirini mi olusturacagdini secer.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Suritict 80BO0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
Calisir durumdaysa Suriict galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.37  Denetim 4 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 4 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyall.
32.38 Denetim 4 filtre siiresi | Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0.000 s
filtreleme siire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.39  Denetim 4 dislk Sinyal denetimi 4 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.40 Denetim 4 yliksek Sinyal denetimi 4 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.41  Denetim 4 histerezis Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis igin degil, 32.35
parametresinin tiim secimleri igin gegerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.45  Denetim 5 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 5 modunu seger. izlenen Devre disi
sinyalin (bkz. parametre 32.47) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.49 ve 32.40) nasil kargilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gerceklestirilecek eylem 32.46 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 5 kullanimda degil. 0
Distk Sinyal alt limitinin altina diistigiinde eylem gergeklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2
Mut. digiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
dustiginde eylem gerceklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gzerine 4
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiglinde ya da Ust limitinin 5
Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 6

dustuginde ya da (mutlak) st limitinin Uzerine ¢iktiginda
eylem gergeklestirilir.
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Histerezis Sinyal, yiksek limit + 0,5 - histerezis araligi (32.51 7
Denetim 5 histerezis) ile tanimlanan degerin Gzerine
ciktiginda eylem gerceklestirilir. Sinyal, disuk limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina distiginde
eylem devre digi birakilir.
32.46  Denetim 5 eylemi Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, stirliciiniin bir hatay! mi, bir uyariyi mi yoksa
higbirini mi olusturacagdini secer.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Surlict 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
Calisir durumdaysa Surlicu galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.47  Denetim 5 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 5 tarafindan izlenecek sinyali | Sifir
seger.
Mevcut secimler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.48  Denetim 5 filtre siiresi | Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0.000 s
filtreleme sire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme slresi. 1000=1s
32.49  Denetim 5 dlislik Sinyal denetimi 5 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.50 Denetim 5 yiiksek Sinyal denetimi 5 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.51  Denetim 5 histerezis Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis icin degil, 32.45
parametresinin tim segimleri igin gecerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.55 Denetim 6 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 6 modunu seger. Izlenen Devre digi
sinyalin (bkz. parametre 32.57) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.59 ve 32.50) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.56 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 6 kullanimda degil. 0
Duisik Sinyal alt limitinin altina distiigiinde eylem gerceklestirilir. | 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gercgeklestirilir. | 2
Mut. diisiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 3
distuginde eylem gergeklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gizerine 4
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina disttginde ya da Ust limitinin 5
Gzerine giktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina 6

distigunde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine ¢iktiginda
eylem gergeklestirilir.
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Histerezis Sinyal, ylksek limit + 0,5 - histerezis arali§i (32.61 7
Denetim 6 histerezis) ile tanimlanan degerin tzerine
ciktiginda eylem gergeklestirilir. Sinyal, disik limit - 0,5
histerezis araligi ile tanimlanan degerin altina dustiginde
eylem devre digi birakilir.
32.56  Denetim 6 eylemi Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen deger limitlerini Eylem yok
astiginda, strlictinln bir hatayr mi, bir uyariyr mi yoksa
higbirini mi olusturacagdini secer.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.
Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0
Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1
Hata Suritict 80BO0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
Calisir durumdaysa Suriict galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 3
hata
32.57  Denetim 6 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 6 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut segimler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyall.
32.58 Denetim 6 filtre siiresi | Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal igin bir 0.000 s
filtreleme siire sabiti tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.59  Denetim 6 dislk Sinyal denetimi 6 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.60 Denetim 6 yliksek Sinyal denetimi 6 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.61  Denetim 6 histerezis Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi | 0,00
tanimlar.
Not: Bu parametre sadece Histerezis igin degil, 32.55
parametresinin tiim secimleri igin gegerlidir.
0,00...100000,00 Histerezis -
35 Motor termik korumasi | Sicaklik 6lgimi yapilandirmasi, yiik egrisi tanimi ve
motor fani kontroli yapilandirmasi gibi motor termal
koruma ayarlari.
Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi, (sayfa 90).
35.01  Tahmini motor Motor sicakhgini dahili motor termik koruma modeli -
sicakhigi tarafindan tahmin edildigi gibi gosterir (bkz. parametre
35.50...35.55). Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile
segilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-60...1000 °C Tahmini motor sicakhgi. 1=1°
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35.02

Olgiilen sicaklik 1

35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi ile tanimlanan
kaynak yoluyla alinan sicakligi gésterir. Birim, 96.76 Birim
sec¢imi parametresi ile segilir.

Bu parametre salt okunurdur.

-60...5000°C veya
-76...9032°F veya
0...5000 ohm

Olgiilen sicaklik 1.

Not: Bir PTC sensériinde birim ohm'dur. Olgiilen sicaklik
kaynagi segimi (35.71) PTC analog G/C veya PTC Al/DI
Gerilim bollicli agaci ise, motor termal koruma fonksiyonu,
analog giris sinyalini (35.74) PTC direng degerine (ohm)
doénustirdr ve bunu bu parametrede gosterir. Parametre
adi ve birimi motor sicakligini (°C veya °F) gosterse bile
durum bu sekildedir. Su an igin (96.16) birimi ohm olarak
degistiremezsiniz.

1 =1 birim

35.05

Motor asiri yiik
seviyesi

Motor asir yik hata limitinin ylizdesi olarak motor asiri
yuk seviyesini gosterir. Bkz. bolim

0,0

%0,0...300,0

Motor asiri ylik seviyesi.

%0,0 Motor asiri yiiklenmesi yok.

%88,0 Motor, uyari seviyesine asiri yiklendi.
%100,0 Motor, hata seviyesine asir yiklendi.

10 = %1

35.11

Sicaklik 1 kaynagi

Olglilen sicaklik 1'in okunacagi kaynagi seger.
Genellikle bu kaynak, siriici tarafindan kontrol edilen
motora bagl bir sensérden gelir, ancak secenek
listesindeki gibi uygun bir sensor kullanildigi slirece
prosesin diger bolimlerinden gelen bir sicaklik da
olculebilir ve izlenebilir.

Tahmini
sicaklik

Devre digi

Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 1 devre disl.

Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakhgi (bkz. parametre 35.01 Tahmini
motor sicaklig).

Sicaklik, bir dahili stirlicii hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. 35.50 Motor ortam sicakligi parametresinde
motorun ortam sicaklhiginin ayarlanmasi 6nemlidir.

KTY84 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY84 sensori.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

* 12 Standart Al grubundaki uygun analog giris birimi
secim parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak secimi parametresini Sicaklik sensérii 1
etkinlestirme olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor Uzerinden sabit akim gonderir.

Sensoriin direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensér

Gzerindeki gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan

okunur ve dereceye donusturdlir.
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1 x Pt100 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen
standart analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100
sensoru.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

« Donanim jumper'ini ya da analog girise iligkin anahtari
U (gerilim) olarak ayarlayin. Her tirlu degisiklik
denetleme birimi yeniden baslatilarak gegerli
kihnmalidir.

« 12 Standart Al grubundaki uygun analog giris birimi
segim parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikigin
kaynak segimi parametresini Sicaklik sensérii 1
etkinlestirme olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor Uzerinden sabit akim gonderir.

Sensorin direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor

Uzerindeki gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan

okunur ve dereceye donusturallr.

5

2 x Pt100 analog G/C

1 x Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak
bagli iki sensor bulunur. Birden fazla sensérin
kullaniimasiyla 6lgim hassasiyeti buyuk dlgtide arttirilir.

3 x Pt100 analog G/C

1 x Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak
baglh t¢ sensor bulunur. Birden fazla sensérin
kullaniimasiyla 6lgiim hassasiyeti blyiik dlgtde arttirilir.

Dogrudan sicaklik

Sicaklik, 35.14 parametresi ile segilen kaynaktan alinir.
Kaynagin degerinin, 96.16 parametresi tarafindan
belirtilen sicaklik birimi oldugu kabul edilir.

KTY83 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY83 sensoru.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

» Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari
U (gerilim) olarak ayarlayin. Her turli degisiklik
denetleme birimi yeniden baslatilarak gegerli
kihnmalidir.

« 12 Standart Al grubundaki uygun analog giris birimi
secim parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

« 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikigin
kaynak segimi parametresini Sicaklik sensérii 1
etkinlestirme olarak ayarlayn.

Analog ¢ikig, sensor Uzerinden sabit akim gonderir.

Sensorin direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor

Uzerindeki gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan

okunur ve dereceye doénusturallr.
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1 x Pt1000 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen
standart bir analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan
Pt1000 sensori.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

* Donanim jumper'ini ya da analog girige iliskin anahtari
U (gerilim) olarak ayarlayin. Her turlu degisiklik
denetleme birimi yeniden baslatilarak gegerli
kilinmahdir.

» 12 Standart Al grubundaki uygun analog giris birimi
se¢im parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak segimi parametresini Sicaklik sensérii 1
etkinlestirme olarak ayarlayin.

Analog c¢ikis, sensor lizerinden sabit akim gonderir.

Sensorln direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor

Uzerindeki gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan

okunur ve dereceye donustuiralir.

13

2 x Pt1000 analog G/C

1 x Pt1000 analog G/¢ segimi gibidir, ancak seri olarak
bagli iki sensor bulunur. Birden fazla sensoriin
kullaniimasiyla 6l¢im hassasiyeti buyik élgtide arttirilir.

14

3 x Pt1000 analog G/

1 x Pt1000 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak
bagl t¢ sensor bulunur. Birden fazla sensoériin
kullaniimasiyla 6élgiim hassasiyeti blylk &lglide arttirilir.

15

Ni1000

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog cikisa baglanan Ni1000 senséra.
Asagidaki ayarlar gereklidir:

* Donanim jumper'ini ya da analog girige iliskin anahtari
U (gerilim) olarak ayarlayin. Her turlii degisiklik
denetleme birimi yeniden baslatilarak gegerli
kilinmahdir.

+ 12 Standart Al grubundaki uygun analog girig birimi
segim parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak secimi parametresini Sicaklik sensérii 1
etkinlestirme olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor lizerinden sabit akim génderir.

Sensorlin direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor

Uzerindeki gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan

okunur ve dereceye donusturalir.

16

PTC analog G/G

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
bir girise ve analog bir ¢ikisa baglanan PTC sensor.
Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secimiyle aynidir.
Not: Bu segim ile kontrol programi,

analog sinyali ohm cinsinden PTC direng degerine
doénusturir ve 35.02 parametresinde gosterir. Parametre
adi ve birim hala sicakliga isaret eder.

20

35.12  Sicaklik 1 ariza limiti

Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin hata limitini tanimlar.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensorl olmasi durumunda, birim ohm'dur.

130°C veya
266°F veya
4500 ohm

-60...5000°C veya
-76...9032°F veya
0...5000 ohm

Sicaklik izleme fonksiyonu 1 icin hata limiti.

1 =1 birim
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35.13  Sicaklik 1 uyari limiti | Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin uyari limitini tanimlar. | 110°C veya
Birim, 96.16 Birim sec¢imi parametresi ile segilir. 230°F veya
Not: PTC sensdrii olmasi durumunda, birim ohm'dur. 4000 ohm
-60...5000°C veya Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limiti. 1 =1 birim
-76...9032°F veya
0...5000 ohm
35.14  Sicaklik 1 Al kaynagi | 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresinin 1 x Pt100 analog | Secilmedi
G/C, 2 x Pt100 analog G/C, 3 x Pt100 analog G/C ve
Dogrudan sicaklik. segimleri igin giris seger.
Secilmedi Yok. 0
Al1 gercek degeri Analog giris Al1. 1
Al2 gergek degeri Analog giris Al2. 2
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
35.50  Motorortam sicakligi | Motor termal koruma modeli igin motorun ortam sicakligini | 20 °C veya
tanimlar. Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile secilir. | 68 °F
Motor termik koruma modeli, 35.50 ... 35.55 parametrele-
rini esas alarak motor sicakhgini tahmin eder. Motor
sicakhgi, motor yik egrisinin Uzerindeki bolgede caligir-
ken artar, yik egrisinin altindaki bolgede ¢alisirken azalir.
UYARI! Motor, toz, kirletici madde vb. nedenlerle
A uygun sekilde sogutulmazsa, model motoru
koruyamaz.
-60...100 °C veya Ortam sicakhgi. 1=1°
-75...212°F
35.51  Motor yiik egrisi Motor yik egrisini, 35.52 Sifir hiz yiikii ve 35.53 Kirilma %110
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. YUk egrisi motor
termik koruma modeli tarafindan motor sicakligini tahmin
etmek igin kullanihr.
Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yik,
99.06 Motor nominal akimi parametresinin degeri olarak
alinir (daha yuksek degerdeki yiikler motorun isinmasina
neden olur). Ortam sicakligi 35.50 Motor ortam sicakligi
parametresinde ayarlanmis nominal degerden farkliysa
yuk egrisi seviyesi ayarlanmalidir.
1IN
(%) I = Motor akimi
In = Nominal motor akimi
150 +
35.51
100 +----------
50 + :
35.52 .
35.53 Sdrticii ¢ikis
frekansi
%50...%150 Motor yiik egrisi icin maksimum yuk. 1=%1
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artisi

onerilerine bakin.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
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35.52  Sifir hiz yiiki Motor ylk egrisini, 35.51 Motor yiik egrisi ve 35.53 Kirilma | %70
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yik egrisinin
sifir hizinda maksimum motor yikind tanimlar. Motorun
bir harici motorlu fani varsa, sogutmayi daha etkili kilmak
icin daha yiiksek bir deger kullanilabilir. Motor ureticisinin
oOnerilerine bakin.
Bkz. parametre 35.51 Motor yiik egrisi.
%25...%150 Motor yik egrisi icin sifir hiz yuku. 1=%1
35.53  Kirilma noktasi Motor yik egrisini, 35.517 Motor yiik egrisi ve 35.52 Sifir 45,00 Hz
hiz yiikii parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi
kesme noktasi frekansini, yani motor yik egrisinin 35.57
Motor ylik egrisi parametresi degerinden 35.52 Sifir hiz
ylikii parametresi degerine dismeye basladigi noktayi
tanimlar.
Bkz. parametre 35.51 Motor ylik egrisi.
1,00...500,00 Hz Motor yiik egrisi igin kiriima noktasi. Bkz. par.
46.02
35.54  Motor nominal sicaklik | Motor nominal akim ile yikli iken motorun ortam sicakligi | 80 °C veya
artisl Uzerindeki sicaklik artigini tanimlar. Motor Ureticisinin 176 °F

Sicaklik

Ortam sicakhgi

0...300°C veya
32..572°F

Sicaklik artigl. 1=1°
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35.55  Motor termik zaman Nominal motor sicakliginin %63'line ulagsmak igin gereken | 256 s
sabiti slire olarak tanimlanan, motor termik koruma modeli igin
termik sure sabitini tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerilerine
bakin.
Motor akimi
%100

Zaman
Sicaklik artigi
%100
%63
Motor termik siiresi Zaman
100...10000 s Motor termik siire sabiti. 1=1s

35.56  Motor asiri ylik islemi | 35.57 parametresi ile belirtilen motor asiri yliki olustugunda, | Uyari ve hata
surGiciiniin hangi eylemi gergeklestirmesi gerektigini tanimlar.

Eylem yok Eylem olmaz. 0

Sadece uyari Motor, uyari seviyesine asir1 yiklendiginde, yani 35.05 1
parametresi %88,0 degerine ulastiginda, siriicii A783
Motor da asiri yiik uyarisi olusturur.

Uyari ve hata Motor, uyari seviyesine asiri yiklendiginde, yani 35.05 2
parametresi %88,0 degerine ulastiginda, siirlici A783
Motor da asiri yiik uyarisi olusturur.

Motor hata seviyesine kadar asir yiklendiginde striicu
7122 Motor da asir1 yiik hatasi tetikler, yani, 35.05
parametresi %100,0 degderine ulasir.

35.57  Motor asiri yiik sinifi | Kullanilacak motor asirt yiik sinifini tanimlar. Koruma sinifi, | Stnif 20
tetikleme seviyesi akiminin 6 katinda, kullanici tarafindan
tetikleme suresi olarak belirlenir.

Fonksiyon, asagidaki parametreleri Motor termik
modeliyle paylasir:s

* 35.51

« 3552

» 3553

Bu U¢ parametre, birlikte, tetikleme seviyesini motor
frekansinin bir fonksiyonu olarak ayarlar.

Sinif 5 Motor asiri yuk sinif 5. 0

Sinif 10 Motor asiri yik sinif 10. 1
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Sinif 20 Motor asir yik sinif 20. 2
Sinif 30 Motor asiri yik sinif 30. 3
Sinif 40 Motor asiri yik sinif 40. 4
36 Yiik analizorii Tepe deger ve genislik guinligu ayarlari.
Ayrica bkz. bélim Ylik analizérii (sayfa 95).
36.01  PVL sinyal kaynagi Tepe degeri glinligu tarafindan izlenecek sinyali seger. Cikis glicl
Sinyal, 36.02 PVL filtre siiresi parametresi ile belirlenen
filtreleme sdiresi kullanilarak filtrelenir.
Tepe degeri, 0 andaki 6nceden segilmis sinyallerle birlikte,
36.10 ... 36.15 parametrelerine saklanir.
Tepe degeri glinligl 36.09 Giinliikleri resetleme
parametresi kullanilarak resetlenebilir. Son resetleme
tarihi ve saati sirasiyla 36.16 ve 36.17 parametrelerinde
saklanir.
Secilmedi Yok (tepe degeri glinligu devre dist). 0
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi. 1
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi. 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi. 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti. 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi. 7
Cikis giicu 01.14 Cikig glici. 8
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girigi. 10
Hiz ref rampasi ¢ikist | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi. 1"
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi. 12
Kullanilan moment ref | 26.02 Kullanilan moment referansi. 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisl. 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek. 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
36.02  PVL filtre siiresi Tepe deger gunlugu filtreleme slresi. Bkz. parametre 2,00s
36.01 PVL sinyal kaynagi.
0,00...120,00 s Tepe deger glinliig filtreleme suresi. 100=1s
36.06  AL2 sinyal kaynagi Genlik glinltgu 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Motor
Sinyal, 200 ms araliklarla 6rneklenir. momenti

Sonuglar, 36.40...36.49 parametreleri tarafindan
g6rintilenir. Her parametre, bir genlik araligini temsil
eder ve drneklerin hangi bélimdnin o araliga distiginu
gosterir.

%100'e karsilik gelen sinyal degeri 36.07 AL2 sinyal
6lgeklendirme parametresi ile tanimlanir.

Genlik glinltigu 2 36.09 Glinliikleri resetleme parametresi
kullanilarak resetlenebilir. Son resetleme tarihi ve saati
siraslyla 36.50 ve 36.51 parametrelerine kaydedilir.
Secimler igin, bkz. parametre 36.07 PVL sinyal kaynagdi.

Secimler igin, bkz. parametre 36.07.
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36.07  AL2 sinyal %100 6rnek degerine karsilik gelen genlik ginligi AL2 100,00
6lgeklendirme icin izlenen sinyal degerini tanimlar.
0,00...32767,00 %100'e karsilik gelen sinyal degeri. 1=1
36.09  Glnliikleri resetleme | Tepe deg@eri gunligiini ve/veya genlik ginlGgu 2'yi Tamam
resetler. (Genlik glinligu 1 resetlenemez.)
Tamam Resetleme tamamlandi ya da talep edilmedi (normal 0
calisma).
Tuma Hem tepe degeri glinligiini hem de genlik gunligu 2'yi 1
resetler.
PVL Tepe degeri glinligund resetler. 2
AL2 Genlik guinligu 2'yi resetler. 3
36.10  PVL tepe degeri Tepe degeri ginligu tarafindan kaydedilen tepe degerini | 0,00
gosterir.
-32768,00 ... Tepe deger. 1=1
32767,00
36.11  PVL tepe degeri tarihi | Tepe degerin kaydedildigi tarihi gosterir. 01/01/1980
1/1/1980...6/5/2159 Tepe olusma tarihi. -
36.12  PVL tepe degeri saati | Tepe degerin kaydedildigi saati gosterir. 00:00:00
- Tepe olusma saati. -
36.13  Tepe degerindeki PVL | Tepe degerin kaydedildigi andaki motor akimini gosterir. 0,00 A
akimi
-32768,00... Tepe degerdeki motor akimi. 1=1A
32767,00A
36.14  PVL DC gerilimi tepe | Tepe deg@erin kaydedildigi anda, sirict ara DC 0,00V
degerinde devresindeki gerilimi gésterir.
0,00...2000,00 V Tepe degerdeki DC gerilim. 10=1V
36.15  Tepe degerindeki PVL | Tepe degerin kaydedildigi andaki motor hizini gosterir. 0,00 rpm
hizi
-30000... 30000 rpm | Tepe degerdeki motor hizi. Bkz. par.
46.01
36.16  PVL reset tarihi Tepe degeri glinliginiun en son resetlendigi tarihi gosterir. | 01/01/1980
1/1/1980...6/5/2159 Tepe degeri giinliginin en son resetleme tarihi. -
36.17  PVL filtre saati Tepe degeri giinliginin en son resetlendidi saati gosterir. | 00:00:00
- Tepe degeri giinliginin en son resetleme saati. -
36.20 AL1%0- %10 Genlik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %0 - 10 %0,00
araligina diigsen 6rnekler yuzdesini gosterir. Donanim el
kitabinin Teknik veriler bélimindeki degerler tablosunda
verilen /oy degerine %100 olarak karsilik gelir.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik glinligu 1 dérnekleri. 1=%1
36.21  AL1 %10-20 Genlik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %10 - 20 %0,00
araligina diisen drnekler yuzdesini gosterir.
%0,00...%100,00 %10 - %20 arasindaki genislik giinliga 1 érnekleri. 1=%1
36.22  AL1 %20-30 Genlik gunliigl 1 tarafindan kaydedilen ve %20 - 30 %0,00
araligina diisen drnekler yiizdesini gosterir.
%0,00...%100,00 %20 - %30 arasindaki genislik giinligad 1 érnekleri. 1=%1
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36.23 AL1 %30-40 Genlik guinliigu 1 tarafindan kaydedilen ve %30 - 40 %0,00
araligina diigen ornekler yilizdesini gosterir.
%0,00...%100,00 %30 - %40 arasindaki genislik glinligi 1 érnekleri. 1=%1
36.24  AL2 %40-50 Genlik giinltigi 1 tarafindan kaydedilen ve %40 - 50 %0,00
araligina disen ornekler ylizdesini gosterir.
%0,00...%100,00 %40 - %50 arasindaki genislik glinligu 1 drnekleri. 1=%1
36.25 AL1 %60-70 Genislik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %50 - 60 %0,00
araligina digen érnekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %50 - %60 arasindaki geniglik glinligi 1 drnekleri. 1=%1
36.26 AL1 %60-70 Geniglik guinliigui 1 tarafindan kaydedilen ve %60 - 70 %0,00
araligina diisen ornekler yilizdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik glinligi 1 drnekleri. 1=%1
36.27 AL1 %70-80 Genislik guinligi 1 tarafindan kaydedilen ve %70 - 80 %0,00
araligina diigen érnekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik glinligi 1 rnekleri. 1=%1
36.28  AL1 %80-90 Genislik glinltigu 1 tarafindan kaydedilen ve %80 - 90 %0,00
aralidina diisen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik glinligi 1 érnekleri. 1=%1
36.29 AL1 %90 lizeri Genislik guinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %90'i agan %0,00
ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %90 Gzerindeki genlik giinligi 1 érnekleri. 1=%1
36.40 AL20--%10 Genislik guinligi 2 tarafindan kaydedilen ve %0 - 10 %0,00
araligina diisen ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik ginligu 2 érnekleri. 1=%1
36.41  AL2 %10-20 Genislik glinltigu 2 tarafindan kaydedilen ve %10 - 20 %0,00
araligina diisen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %10 - 20 arasindaki genislik glinligli 2 6rnekleri. 1=%1
36.42 AL2 %20-30 Geniglik giinliigui 2 tarafindan kaydedilen ve %20 - 30 %0,00
araliina diisen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %20 - 30 arasindaki genislik glinliga 2 érnekleri. 1=%1
36.43  AL2 %30-40 Geniglik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %30 - 40 %0,00
araligina diisen ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %30 - 40 arasindaki genislik glinligi 2 érnekleri. = %1
36.44  AL2 %40-50 Genislik glinltigu 2 tarafindan kaydedilen ve %40 - 50 %0,00
araligina diisen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %40 - 50 arasindaki genislik glinligli 2 6rnekleri. = %1
36.45 AL2 %50-60 Geniglik guinliigui 2 tarafindan kaydedilen ve %50 - 60 %0,00
araliina diisen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %50 - %60 arasindaki genislik glinligi 2 drnekleri. 1=%1
36.46  AL2 %60-70 Geniglik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %60 - 70 %0,00
araligina diisen ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik glinligu 2 drnekleri. = %1
36.47 AL2 %70-80 Genislik guinltigu 2 tarafindan kaydedilen ve %70 - 80 %0,00
araligina diigen ornekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik glinligu 2 6rnekleri. = %1
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36.48 AL2 %80-90 Geniglik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %80 - 90 %0,00
araligina disen 6rmekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik gtinligi 2 érnekleri. 1=%1
36.49  AL2 %90 iizeri Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %90'l asan %0,00
ornekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %90 Uzerindeki genislik gunlugi 2 érnekleri. = %1
36.50 AL2 reset tarihi Genlik guinligu 2'nin en son resetlendigi tarih. 01/01/1980
1/1/1980...6/5/2159 Genlik guinligu 2'nin son resetlenme tarihi. -
36.51  AL2reset saati Genlik guinligu 2'nin en son resetlendidi saati. 00:00:00
- Genlik guinligu 2'nin son resetlenme saati. -
37 Kull. Yiik egrisi Kullanici yiik egrisi igin ayarlar.
Ayrica bkz. bolim Kullanici yiik egrisi, (sayfa 63).
37.01  ULC ¢ikisi durum izlenen sinyalin (37.02) durumunu gériintiiler. Durum 0000h
word'i sadece suriict galigirken gosterilir. (Durum word'd, 37.03,
37.04, 37.41 ve 37.42 parametreleri tarafindan segilen
eylemlerden ve gecikmelerden bagimsizdir.)
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Disuk yik limiti 1 = Sinyal diisuk yiik egrisinin altinda.
1 YUk araliginda 1 = Sinyal disik yuk ile asiri ylk egrisinin arasinda.
2 Asiri yak limiti 1 = Sinyal asiri yUk egrisinin Uzerinde.
3 Dis yUk limiti 1 = Sinyal duslk ylk egrisinin altinda veya asir yik
egrisinden yuksek.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh izlenen sinyalin durumu. 1=1
37.02  ULC denetim sinyali Izlenecek sinyali seger. Fonksiyon, sinyalin Motor
mutlak degerini yik egrisiyle kargilastirir. momenti %
Segilmedi Sinyal segili degil. izleme devre digi. 0
Motor hizi % 01.03 Motor hizi %. 1
Motor akimi % 01.08 Motor nom motor akimi %. 2
Motor momenti % 01.10 Motor momenti. 3
Motor nom. ¢ikis 01.15 Motor nom cikis gtici %. 4
glcl %
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
37.03  ULC asiri yiik islemleri | izlenen sinyalin mutlak degeri, 37.41 ULC asir1 yiik Devre disi
zamanlayicisi dederinden daha uzun siire boyunca asiri
yUk egrisinin (zerinde surekli olarak kalirsa suriiciiniin
nasil tepki verecegini seger.
Devre digi Uyarilar veya hata olugturulmadi. 0
Uyari Sinyal 37.41 ULC asiri yiik zamanlayicisi parametresi 1

tarafindan tanimlanan siire boyunca sirekli olarak asiri
yUk egrisinin (zerinde olursa, stirlicti bir A8C1 ULC asiri
ylk uyarisi olugturur.
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Hata

Sinyal 37.41 ULC asiri ylik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siire boyunca stirekli olarak asiri
yuk egrisinin Gzerinde olursa, suricl bir 8002 ULC asiri
ylik hatasi hatasi tetikler.

2

Uyari/Hata

Sinyal 37.41 ULC asir1 yiik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siirenin yari stresi boyunca surekli
olarak asiri ylk egrisinin tGzerinde olursa, surtci bir ASBC1
ULC asir yiik uyarisi olusturur.

Sinyal 37.41 ULC asir1 yiik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siire boyunca surekli olarak agiri
yuk egrisinin izerinde olursa, surticti bir 8002 ULC asiri
ylik hatasi hatasi tetikler.

37.04

ULC dustik yiik
islemleri

Sinyal (37.02), tanimlanan siire boyunca dusik yik
egrisinin altinda kalirsa gergeklestirilen islemi seger.

Devre digi

Devre disi

Uyarilar veya hata olusturulmadi.

0

Uyari

Sinyal, 37.42 ULC dlisiik yiik zamanlayicisi parametresi

tarafindan tanimlanan sire boyunca surekli olarak disik
yuk egrisinin altinda olursa, siirlicti bir A8C4 ULC diisiik

ylik uyarisi olusturur.

Hata

Sinyal 37.42 ULC diislik yiik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan sire boyunca sirekli olarak distk
yuk egrisinin altinda olursa, surlict bir 8001 ULC diisiik
ylik hatasi hatasi tetikler.

Uyari/Hata

Sinyal, 37.42 ULC dlsiik ylik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siirenin yari suresi boyunca stirekli
olarak dusuk yuk egrisinin altinda olursa, surtict bir A8C4
ULC distik yiik uyarisi olusturur.

Sinyal, 37.42 ULC dlsiik ylik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan sire boyunca surekli olarak disik
yuk egrisinin altinda olursa, striict bir 8007 ULC dligiik
yiik hatas! hatasi tetikler.

37.11

ULC hiz tablosu
noktasi 1

Kullanici yik egrisinin X eksenindeki bes hiz noktasinin
ilkini tanimlar.

Parametrelerin de@erleri sunlari kargilamalidir: -30000.0 rpm
< 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1 < 37.12 ULC hiz tablosu
noktasi 2 < 37.13 ULC hiz tablosu noktasi 3 < 37.14 ULC hiz
tablosu noktasi 4 < 37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5 <
30000.0 rpm.

99.04 Motor kontrol modu parametresi Vektdr olarak
ayarlanmigsa ya da 99.04 Motor kontrol modu Skaler olarak
ayarlanmis ve referans birimi rpm ise, hiz noktalar kullanilir.
Bes nokta en diistkten en yiksege siralanmalidir.
Noktalar pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak aralik
negatif yonde de simetrik olarak etkilidir. .

izleme bu iki alanin disinda etkin degildir.

150,0 rpm

-30000,0...
30000,0 rpm

Hiz.

1=1rpm

37.12

ULC hiz tablosu
noktasi 2

ikinci hiz noktasini tanimlar.
Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.

750,0 rpm

-30000,0...
30000,0 rpm

Hiz.

1=1rpm
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37.13  ULC hiz tablosu Ugiincii hiz noktasini tanimlar. 1290,0 rpm
noktasi 3 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm

37.14  ULC hiz tablosu Dérdinci hiz noktasini tanimlar. 1500,0 rpm
noktasi 4 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm

37.15  ULC hiz tablosu Besinci hiz noktasini tanimlar. 1800,0 rpm
noktasi 5 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm

37.16  ULC frekans tablosu Kullanici yUk egrisinin X eksenindeki bes frekans 5,0Hz
noktasi 1 noktasinin ilkini tanimlar.

Parametrelerin degerleri sunlan karsilamaldir: -500.0 Hz
< 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1< 37.17 ULC
frekans tablosu noktasi 2 < 37.18 ULC frekans tablosu
noktast 3 < 37.19 ULC frekans tablosu noktasi 4 < 37.20
ULC frekans tablosu noktasi 5 < 500.0 Hz.

99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmigsa ve referans birimi Hz ise, frekans noktalari
kullanihr.

Bes nokta en duslkten en yiksege siralanmalidir.
Noktalar pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak aralik
negatif yonde de simetrik olarak etkilidir. .

izleme bu iki alanin diginda etkin degildir.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.17  ULC frekans tablosu ikinci frekans noktasini tanimlar. 25,0 Hz

noktasi 2 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.18 ULC frekans tablosu Ugiincii frekans noktasini tanimlar. 43,0 Hz

noktasi 3 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.19  ULC frekans tablosu Dordiinci frekans noktasini tanimlar. 50,0 Hz

noktasi 4 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.20 ULC frekans tablosu Besinci frekans noktasini tanimlar. 60,0 Hz

noktasi 5 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
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37.21  ULC dislik yiik Dusuk yik (alttaki) egrisini, X eksenindeki karsiliklariyla %10,0
noktasr 1 birlikte tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin (37.11
ULC hiz tablosu noktasi 1... 37.15 ULC hiz tablosu
noktasi 5 veya 37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5...37.15
ULC frekans tablosu noktasi 5) ilkini tanimlar.
Asagidaki kosullar karsilanmalidir.
» 37.21 ULC dislik yiik noktasi 1 <= 37.31 ULC asiri yiik
noktasi 1
« 37.22 ULC distik yiik noktas! 2 <= 37.32 ULC asiri ylik
noktasi 2
+ 37.23 ULC diislik yiik noktasi 3 <= 37.33 ULC asiri yiik
noktas! 3
» 37.24 ULC dislik ylik noktasi 4 <= 37.34 ULC asir1 yiik
noktasi 4
« 37.25 ULC distik yiik noktast 5 <= 37.35 ULC asiri yiik
noktasi 5
%-1600,0...%1600,0 | Dusik ylk noktasi 1=%1
37.22  ULC disglik yiik ikinci disik yiik noktasini tanimlar. %15,0
noktasi 2 Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Diisiik yik noktasi 1=%1
37.23  ULC distik yiik Ugiincii diistik yiik noktasini tanimlar. %25,0
noktasi 3 Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Disik yik noktasi 1=%1
37.24  ULC distlik ylik Dérdiincii disiik yik noktasini tanimlar. %30,0
noktasi 4 Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Diisiik yik noktasi = %1
37.25  ULC distik yiik Besinci dusik yik noktasini tanimlar. %30,0
noktasi 5 Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Distk yik noktasi 1=%1
37.31  ULC asir1 ylik noktasi 1 | Asiri yik (Ustteki) egrisini, X eksenindeki karsiliklariyla %300,0
birlikte tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin (37.11
ULC hiz tablosu noktasi 1...37.15 ULC frekans tablosu
noktasi 5 veya 37.15 ULC frekans tablosu noktasi
5...37.20 ULC frekans tablosu noktasi 5) ilkini tanimlar.
Bes noktanin her birinde, duslik yik egrisi noktasi agiri
yuk noktasinin degerinden kiiglik veya bu degere esit
olmalidir. Bkz. parametre 37.21 ULC dlisiik ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 Asiri ylk noktasi. = %1
37.32  ULC agiri yiik noktasi 2 | Ikinci asir yiik noktasini tanimlar. %300,0
Bkz. parametre 37.31 ULC asir ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asir ylk noktasi. 1=%1
37.33  ULC agir yiik noktasi 3 | Ugiincii agin yiik noktasini tanimlar. %300,0
Bkz. parametre 37.31 ULC asir ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 Asiri ylk noktasi. 1=%1
37.34  ULC asiri ylik noktasi 4 | Dérdlncu asir yik noktasini tanimlar. %300,0
Bkz. parametre 37.31 ULC asin ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri ylk noktasi. 1=%1
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37.35  ULC asin yiik noktas! 5 | Besinci asir1 yik noktasini tanimlar. %300,0
Bkz. parametre 37.31 ULC asiri ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asir yUk noktasi. = %1
37.41  ULC asin yiik Sdricu, 37.03 ULC asiri yiik islemleri tarafindan segilen 20,0 s
zamanlayicisi eylemi gergeklestirmeden 6nce, izlenen sinyalin surekli
olarak asiri ylk egrisinin Gizerinde kalmasi gereken sureyi
tanimlar.
0,0...10000,0 s Zaman. 1=1s
37.42  ULC disgiik yiik Suriict, 37.04 ULC distik yiik islemleri tarafindan segilen | 20,0 s
zamanlayicisi eylemi gerceklestirmeden énce, izlenen sinyalin surekli
olarak dusUk yik egrisinin altinda kalmasi gereken sireyi
tanimlar.
0,0...10000,0 s Zaman. 1=1s
40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontroli igin parametre degerleri.
Siricu cikisi PID prosesi tarafindan kontrol edilebilir.
Proses PID kontroll etkinlestirildiginde, suricu referans
degerine proses geri bildirimini kontrol eder.
Proses PID igin iki farkli parametre grubu tanimlanabilir.
Ayni anda bir parametre grubu kullanimdadir. Birinci grup
40.07...40.50 parametrelerinden uyarlanir, ikinci grup 41
Proses PID grubu 2 grubundaki parametreler ile
tanimlanir. Kullanilacak grubu tanimlayan ikili kaynak
40.57 PID set1/set2 secimi parametresi ile segilir.
Ayrica, Kontrol zinciri semalari bélumdeki PID kontrol
zinciri gemalarina bakin.
40.01  Proses PID ¢ikigi Proses PID kontroll gikigini gosterir. 388. sayfadaki 0,00
gercek kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID kontroli ¢ikigl. 1=%1
%200000,00
40.02  Proses PID geri Kaynak segimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.70 | 0,00
bildirimi gergek Grup 1 geri bildirim fonksiyonu) ve filtreleme sonrasinda
proses geri bildirim degerini gdsterir. 388. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses geri bildirimi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
misteri birimleri birimi
40.03  Proses PID ayar Kaynak segimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.18 | 0,00
noktasi gercek Grup 1 ayar noktasi fonksiyonu), sinirlama ve rampa
sonrasinda proses PID ayar noktasi degerini gosterir. 388.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID kontroll i¢in ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimleri birimi
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40.04  Proses PID sapmasi Proses PID sapmasini gosterir. Varsayilan olarak, bu 0,00
gercek deger ayar noktasi - geri bildirime esittir, ancak sapma
40.31 Grup 1 sapma ters gcevirme parametresi ile ters
cevrilebilir. 376. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... PID sapmasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimleri birimi
40.05  Proses PID trim ¢ikisi | Proses PID trimlenmis referans ¢ikisini gosterir. Bkz. -
gercek kontrol zinciri semasi, sayfa 376.
Bu parametre salt okunurdur.
32768,0...32767,0 Proses PID trimlenmis referans. 1=
40.06  Proses PID durum Proses PID kontroliindeki durum bilgilerini gosterir. 0000h
word'li Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontrol( etkin.
1 Ayar noktasi 1 = Proses PID ayar noktasi dondurulmus.
dondurulmus
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmus.
3 PID uyku modu 1 = Uyku modu etkin.
4 Uyku ek suresi 1 = Uyku ek suresi etkin.
5 Trim modu 1 = Trim fonksiyonu etkin.
6 izleme modu 1 = Izleme fonksiyonu etkin.
7 Cikis Ust limiti 1 = PID ¢ikigi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikis alt limiti 1 = PID ¢ikigI 40.36 parametresi ile sinirlaniyor
9 Olii bant etkin 1 = Olii bant etkin (bkz. parametre. 40.39)
10 PID grubu 0 = Parametre grubu 1 kullanimda. 1 = Parametre grubu 2
kullanimda.
1 Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktas! etkin (bkz. parametreler. 40.16...40.23)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontrol( durum word'(. 1=
40.07  Proses PID ¢alisma Proses PID kontrollini etkinlestirir/devre digi birakir. Kapall
modu Not: Proses PID kontrolii sadece harici kontrolde
kullanilabilir; bkz. bolim Lokal ve harici kontrol konumlari
(sayfa 44).
Kapali Proses PID kontroli pasif. 0
Acik Proses PID kontroli etkin. 1
Siricu caligirken acik | Stirlict galisirken proses PID kontroll etkindir. 2
40.08  Grup 1 geri bildirim 1 | Proses geri bildiriminin birincil kaynagini secer. 387. Secilmedi
kaynagi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Segcilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 bigeklendirilen degeri 2
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 élgeklendirilen degeri 3

Olgeklendirildi
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Al1 ylizdesi 12.101 Al1 yiizde degeri 8
Al2 ylizdesi 12.102 Al2 ytiizde degeri 9
Geri bildirim depolama | 40.91 Geri bildirim veri depolama 10
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.09  Grup 1 geri bildirim 2 | Proses geri bildiriminin ikinci kaynagini seger. Ikinci Secilmedi
kaynagdi kaynak yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki girig
gerektirirse kullanilir.
Secimler igin, bkz. parametre 40.08 Grup 1 geri bildirim
1 kaynagi.
40.10  Grup 1 geri bildirim Proses geri bildiriminin 40.08 Grup 1 geri bildirim 1 In1
fonksiyonu kaynagi ve 40.09 Grup 1 geri bildirim 2 kaynagi
parametreleri ile segilen iki geri bildirim kaynagindan nasil
hesaplandigini tanimlar.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile garpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bolindr. 4
MIN(In1,In2) Iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) Iki kaynagin bilyiik olani. 6
AVE(In1,In2) Iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in kare koku. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare koku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) Kaynak 1'in karekoki + kaynak 2'nin karekokd. 1"
40.11  Grup 1 geri bildirim Proses geri bildirimi igin filtreleme siiresi sabitini tanimlar. | 0.000 s
filtre siiresi
0,000...30,000 s Geri bildirim filtreleme siiresi. 1=1s
40.14  Set 1 ayar noktasi 40.15 Set 1 gikig dlgeklendirme parametresi ile birlikte, 0,00
blgeklendirme proses PID kontrol zinciri igin bir genel élceklendirme
faktori tanimlar.
Oregin, proses ayar noktas! girisi Hz cinsinden oldugunda
oOlceklendirme faktoriinden yararlanilabilir, PID kontrol
cihazinin gikigi ise hiz kontrolde bir rpm degeri olarak
kullanilir. Bu durumda, bu parametre 50 olarak ve 40.15
parametresi 50 Hz'de nominal motor hizina ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin ¢ikisi = [40.15] olur,
sapma (ayar noktasi - geri bildirim) = [40.14] ve [40.32] =
1 oldugunda.
Not: Olggklendirme 40.14 ve 40.15 arasindaki orana
dayanir. Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 30 ile ayni
Olgeklendirmeyi olusturacaktir.
32768,00...32767,00 | Proses ayar noktasi bazinda. 1=1
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40.15  Set 1 ¢ikis Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi 6lgeklendirme. 1500,00;
olgeklendirme 1800,00
Calisma modu A : 95.20 b0
(bkz. par. 19.07) Olgeklendirme ( )
Hiz kontrol 46.01 Hiz 6lgeklendirme
Frekans kontroli ‘.1.6'02 Fi rel_(ans
Olgeklendirme
32768,00...32767,00 | Proses PID kontroll ¢ikisi bazinda. 1=1
40.16  Grup 1 ayar noktasi 1 | Proses PID ayar noktasinin birincil kaynagini seger. 387. | Segilmedi
kaynagi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Segcilmedi Yok.
Dahili ayar noktasi Dahili ayar noktasi. Bkz. parametre 40.19 Grup 1 dahili
ayar noktasi se¢1.
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri 3
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor
potansiyometresi potansiyometresinin ¢ikist).
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 élgeklendirilen degeri 10
Olgeklendirildi
Al1 yizdesi 12.101 Al1 yiizde degeri 1
Al2 yizdesi 12.102 Al2 yiizde degeri 12
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 13
(ref kaydedildi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 111) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Har1 referansi
X - K- =% - RN x Har2 referansi
— Etkin referans
—o—o—o-0-- - Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 14
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 117), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r.
frekans/hiz’moment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gergek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Har1 referansi
IRV SV x Har2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. . Pasif referans
‘ >t
Har1 -> Har2
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 19
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 20
Ayar noktasi veri 40.92 Ayar noktasi veri depolama 24
depolama
Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kaydedildi). 26

(ref kaydedildi)
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Entegre panel Yukarida bkz. Kontrol paneli (ref kopyalandi). 27
(ref kopyalandi)
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.17  Grup 1 ayar noktasi 2 | Proses ayar noktasinin ikinci kaynagini seger. ikinci Secilmedi
kaynagi kaynak yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki giris
gerektirirse kullanilir.
Secimler igin, bkz. parametre 40.16 Grup 1 ayar noktasi 1
kaynagi.
40.18  Grup 1 ayar noktasi 40.16 Grup 1 ayar noktas! 1 kaynagi ve 40.17 Grup 1 ayar | In1
fonksiyonu noktasi 2 kaynagi parametreleri ile secilen ayar noktasi
kaynaklari arasinda bir fonksiyon seger.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile garpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bolindr. 4
MIN(In1,In2) iki kaynag@in kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) Iki kaynagin bilyiik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynag@in ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in kare koku. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare koku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) Kaynak 1'in karekoki + kaynak 2'nin karekokd. 1"
40.19  Grup 1 dahili ayar 40.20 Grup 1 dahili ayar noktasi seg? ile birlikte, Secilmedi

noktasi se¢1

40.21...40.23 parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin
dahili ayar noktasini tanimlar.

Not: 40.16 Grup 1 ayar noktas! 1 kaynagi ve 40.17 Grup 1
ayar noktasi 2 kaynag parametreleri Dahili ayar noktasi
olarak ayarlanmaldir

qunak 40.19 par. | Kaynak 40.20 par. ile Dabhili ayar noktasi etkin
ile tanimlanir. tanimlanir.

0 0 Ayar noktasi kaynagi

1 0 1 (par. 40.21)

0 1 2 (par. 40.22)

1 1 3 (par. 40.23)
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
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Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.20  Grup 1 dabhili ayar 40.21...40.23 parametreleri ile tanimlanan Ug¢ dahili ayar | Segilmedi
noktasi se¢2 noktasindan kullanilan ayar noktasini 40.19 Grup 1 dahili
ayar noktasi se¢1 ile birlikte seger. 40.19 Grup 1 dabhili
ayar noktasi se¢1 parametresindeki tabloya bakin.
Segcilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.21  Grup 1 dabhili ayar Dahili proses set degeri 1. Bkz. parametre 40.19 Grup 1 | 0,00 PID
noktasi 1 dahili ayar noktasi se¢11. musteri
birimleri
-200000,00... Dahili proses set degeri 1. 1=1PID
200000,00 PID misteri
musteri birimleri birimi
40.22  Grup 1 dahili ayar Dahili proses set de@eri 2. Bkz. parametre 40.19 Grup 1 | 0,00 PID
noktasi 2 dahili ayar noktasi se¢1. musteri
birimleri
-200000,00... Dahili proses set degeri 2. 1=1PID
200000,00 PID misteri
musteri birimleri birimi
40.23  Grup 1 dabhili ayar Dahili proses set degeri 3. Bkz. parametre 40.19 Grup 1 | 0,00 PID
noktasi 3 dabhili ayar noktasi se¢1. musteri
birimleri
-200000,00... Dahili proses set degeri 3. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimleri birimi
40.24  Grup 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 0. Bkz. parametre 40.19 Grup 1 | 0,00 PID
noktasi 0 dahili ayar noktasi se¢1. musteri
birimleri
-200000,00... Dahili proses set degeri 0. 1=1PID
200000,00 PID misteri
musteri birimi birimi
40.26  Grup 1 ayar noktas! Proses PID kontrolii ayar noktasi i¢in bir minimum limit 0,00
min tanimlar.
-200000,00... Proses PID kontrolii ayar noktasi igin minimum limit. 1=1

200000,00
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40.27  Grup 1 ayar noktasi Proses PID kontroli ayar noktasi icin bir maksimum limit | 200000,00
maks tanimlar.
-200000,00... Proses PID kontroli ayar noktasi igin maksimum limit. 1=1
200000,00
40.28  Grup 1 ayar noktasi Ayar noktasinin %0'dan %100'e ¢ikmasi igin gegen 00s
artis zamani minimum slreyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi artig suresi. 1=
40.29  Grup 1 ayar noktasi Ayar noktasinin %100'den %0'a diigmesi icin gecen 0.0s
azalma zamani minimum sureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi azalma suresi. 1=1
40.30  Set 1 ayar noktas! Donar veya donma igin kullanilabilecek bir kaynak, proses | Segilmedi
donma etkin PID kontroll ayar noktasini tanimlar. Referans bir analog

girise bagli proses geri bildirimine dayandiginda ve
sensoriin servis iglemlerinin proses durdurulmadan
yapilmasi gerektiginde bu &zellik kullaniglidir.

1 = Proses PID kontroll ayar noktasi dondurulmus.
Ayrica bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme

Secilmedi Proses PID kontrolu ayar noktasi dondurulmamis. 0
Secildi Proses PID kontrolu ayar noktasi dondurulmus. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.31  Grup 1 sapma ters Proses PID kontrolu girisini ters gevirir. Cevrilmedi
cevirme 0 = Sapma gevrilmedi (Sapma = Ayar degeri - Geri bildirim) | (Ref - Fbk)
1 = Sapma cevrildi (Sapma = Geri bildirim - Ayar noktasi)
Ayrica bkz. bélim Proses PID kontrolii igin uyku ve ek
stire fonksiyonlari (sayfa 71).
Cevrilmedi (Ref - Fbk) | 0. 0
Cevrildi (Fbk - Ref) 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.32  Grup 1 kazanci Proses PID kontrol cihazi igin kazanci tanimlar. Bkz. 1,00

parametre 40.33 Grup 1 entegrasyon stiresi.

0,01...100,00 PID kontrol cihazi igin kazang. 100 =1
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40.33

Grup 1 entegrasyon
stiresi

Proses PID kontrol cihazi igin bir integral sliresi tanimlar.
Bu zaman, kontrol edilmekte olan prosesin tepki zamani
ile ayni buyUklik sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde
dengesizlik s6z konusu olur.

Hata/Kontrol cihazi gikisi
o
|

| = kontrol cihazi girisi (hata)
O = kontrol cihazi ¢ikis!

G = kazang

Ti = integral siresi

[ —
Ti

Zaman

Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi “I” bélimini devre
disi birakir ve PID kontrol cihazini bir PD kontrol cihazina
donustardr.

60,0 s

0,0...9999,0 s

integral siiresi.

1=1s

40.34

Grup 1 tdrev sdresi

Proses PID kontrol cihazinin tiirev siresini tanimlar.
Kontrol cihazi gikigi tirev bileseni asagidaki formile gore
iki ardisik hata degerine (Ex_4 ve Ex) dayanmaktadir:
PID TUREV SURESI x (Ek - Ex.1)/Ts,

Ts = 2 ms 6rnekleme siresi

E = Hata = Proses referansi — proses geri bildirimi.

0,000 s

0,000...10,000 s

Turev siresi.

1000=1s

40.35

Grup 1 tdrev filtre
stiresi

Proses PID kontrol cihazinin tiirev bilesenini diizlestirmek
icin kullanilan tek kutuplu filtrenin zaman sabitini tanimlar.

%
’ Filtrelenmemis sinyal
24

100

63 Filtrelenmis sinyal

— t
T

O=1x(1-¢'M)

| = filtre girisi (adim)

O = filtre ¢ikisi

t = zaman

T = filtreleme sire sabiti

00s

0,0...10,0 s

Filtre zaman sabiti.

10=1s
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40.36  Grup 1 ¢ikis min Proses PID kontrol cihazi ¢ikigi igin minimum limiti 0,00
tanimlar. Minimum ve maksimum limitleri kullanarak
calisma araligini sinirlamak miumkandr.
-200000,00... Proses PID kontroll ¢ikig! igin minimum limit. 1=1
200000,00
40.37  Grup 1 ¢cikis maks Proses PID kontroll gikigl icin maksimum limiti tanimlar. 100,00
Bkz. parametre 40.36 Grup 1 ¢ikis min.
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi gikisi igin maksimum limit. 1=1
200000,00
40.38  Set 1 ¢ikis donma Proses PID kontroli ¢ikisini dondurarak (veya dondurmak | Segilmedi
etkinlestirme icin kullanilabilecek bir kaynak tanimlayarak), gikisi
dondurma iglemi etkinlestiriimeden énceki degerde tutar.
Bu 6zellik 6rnegdin proses geri bildirimi saglayan bir
sensore proses durdurulmadan servis islemi yapiimasi
gerektiginde kullanilir.
1 = Proses PID kontrol cihazi gikisi dondurulmus
Ayrica bkz. parametre 40.30 Set 1 ayar noktasi donma
etkin.
Secilmedi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmamis. 0
Segcildi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmus. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
DI4 Dl4 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -




240 Parametreler

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
40.39  Set 1 6li bant araligi | Ayar noktasi civarinda bir 61U bant tanimlar. Proses geri 0,0
bildirimi 610 banda girdiginde, bir gecikme zamanlayicisi
baslar. Geri bildirim gecikmeden (40.40 Set 1 élii bant
gecikmesi) daha uzun sure 6lu bant dahilinde kalirsa, PID
kontrol cihazi ¢ikigi dondurulur. Geri bildirim degeri 610
banttan ¢iktiktan sonra normal ¢alisma devam eder.
40.39 Set 1 6lii bant .
araligi Y / \
Ayar noktasi ‘{ -
v / \
Geri Bildirim —/
PID kontrol _//47» - »
cihazi cikist N
PID kontrol cihazi
-~ ~ cikigl
dondurulmustur
40.40 Set 1 6li bant gecikmesi
Zaman
0......200000,0 Olii bant aralig. 1=
40.40  Set 1 6li bant Olii bant igin gecikme. Bkz. parametre 40.39 Set 1 6lii 0,0s
gecikmesi bant araligi.
0,0...3600,0s Ol bant bélgesi icin gecikme. 1=1s
40.43  Grup 1 uyku seviyesi | Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. Deger 0,0 ise, | 0,0
ayar 1 uyku modu devre digi birakilir.
Uyku fonksiyonu, motor hizini bu parametrenin degeriyle
karsilastirir. Motor hizi, 40.44 Grup 1 uyku gecikmesi,
tarafindan tanimlanan uyku gecikmesinden daha uzun bir
sire bu degerin altinda kalirsa, slirlicli uyku moduna
geger.
0,0...200000,0 Uyku start seviyesi. 1=
40.44  Grup 1 uyku gecikmesi | Uyku fonksiyonu gercekten etkinlestiriimeden 6nce, 60.0 s
istenmeyen uyku durumunu 6nlemek igin bir gecikme
tanimlar.
Uyku modu 40.43 Grup 1 uyku seviyesi tarafindan
etkinlestirildiginde gecikme zamanlayicisi baslar ve uyku
modu devre digi birakilinca resetlenir.
0,0...3600,0 s Uyku start gecikmesi. 1=1s
40.45  Grup 1 uyku uzatma Uyku ek slresi adimi igin bir ek sliresi zamani tanimlar. 0,0s
zamani Bkz. parametre 40.46 Grup 1 uyku uzatma adimi.
0,0...3600,0 s Uyku ek silire zamani. 1=1s
40.46  Grup 1 uyku uzatma Sirict uyku moduna girerken, 40.45 Grup 1 uyku uzatma | 0,0 PID
adimi zamani parametresi ile tanimlanan sure igin proses ayar | misteri
noktasi bu degerle artirilir. birimleri
Etkinse, siriici uyandiginda uyku ek siresi iptal edilir.
0,0...200000,0 PID Uyku ek siire adimi. 1=1PID
musteri birimleri musteri

birimi
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40.47  Grup 1 uyandirma Sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim arasinda 0,00 PID
sapmasi olacak sekilde uyanma seviyesini tanimlar. musteri
Sapma bu parametrenin degerini agtiginda ve uyanma birimleri
gecikmesi (40.48 Grup 1 uyandirma gecikmesi) slresince
bu sekilde kalirsa, stricl uyanir.
Ayrica bkz. parametre 40.31 Grup 1 sapma ters gevirme.
-200000,00... Uyanma seviyesi (sapma proses ayar noktasi ve geri 1=1PID
200000,0 PID musteri | bildirim arasinda olacak sekilde). musteri
birimleri birimi
40.48  Grup 1 uyandirma Istenmeyen uyandirma durumlarini 6nlemek {izere, uyku | 0,50 s
gecikmesi fonksiyonu igin bir uyandirma gecikmesi tanimlar. Bkz.
parametre 40.47 Grup 1 uyandirma sapmasi.
Sapma uyanma seviyesini (40.47 Grup 1 uyandirma
sapmasi) astiginda gecikme zamanlayicisi baslar ve
sapma uyanma seviyesinin altina diistiigiinde resetlenir.
0,00...60,00 s Uyanma gecikmesi. 1=1s
40.49  Grup 1 izleme modu izleme modunu etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir Segilmedi
kaynak secer). Izleme modunda, 40.50 Grup 1 izleme ref
secimi ile segilen deger PID kontrol cihazi gikigi yerine
geger. Ayrica bkz. bolim /zleme, (sayfa 73).
1 = Izleme modu devrede
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Di4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti 24
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti 25
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti 26
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.50  Grup 1 izleme ref izleme modu igin deger kaynagini seger. Bkz. parametre | Segilmedi
segimi 40.49 Grup 1 izleme modu.
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri 1
Al2 dlgeklendirilmig 12.22 Al2 6lgeklendirilen degeri. 2

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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40.51  Set 1 trim modu Trim fonksiyonunu etkinlestirir ve dogrudan ve oransal Kapall
trimleme arasindan birini (ya da her ikisinin bir
kombinasyonunu) secer. Trimleme kullanarak striicl
referansina (ayar noktasi) bir duzeltici faktéra uygulamak
mimkindir. Cikis, trimleme sonrasinda 40.05 Proses
PID trim ¢ikigi gergek parametresi olarak kullanilabilir.
376. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Kapali Trim fonksiyonu pasiftir. 0
Direk Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori, maksimum hiz, | 1
moment veya frekansa baghdir; bunlarin arasindaki segim
40.52 Set 1 trim se¢imi parametresi ile yapilr.
Oransal Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori 40.53 Set 1 2
trimlenmis ref isareti parametresi ile segilen referansa
baglidir.
Birlesik Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori hem Direk hem | 3
de Oransal modlarinin bir kombinasyonudur; her birinin
orani 40.53 Set 1 trim orani parametresi ile tanimlanir.
40.52  Set 1 trim se¢imi Trimlemenin hizi, torku ya da frekans referansini Hiz
diizeltmek igin mi kullanilacagini seger.
Moment Tork referans trimleme. 1
Hiz Hiz referans trimleme. 2
Frekans Frekans referans trimleme. 3
40.53  Set 1 trimlenmis ref Trim referansi igin sinyal kaynagini seger. Secilmedi
isareti
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 131). 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 2
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 102). | -
40.54  Set 1 trim orani 40.51 Set 1 trim modu parametresi Birlesik olarak 0,000
ayarlandiginda, dogrudan ya da oransal trim
kaynaklarinin nihai trimleme faktorli Gzerindeki etkisini
tanimlar.
0,000 = %100 oransal
0,500 = %50 oransal, %50 dogrudan
1,000 = %100 dogrudan
0,000 ... 1,000 Trim karigtirma. 1=
40.55  Set 1 trim carpani Trimleme faktoru igin bir garpan tanimlar. Bu deger 40.57 | 1,000
Set 1 trim modu parametresinin sonucu ile garpilir. Daha
sonra, ¢arpim sonucu 40.56 Set 1 trim kaynagi
parametresinin sonucu ile carpiimak tzere kullanilir.
-100,000 ... 100,000 Trimleme faktoru igin garpan. 1=1
40.56  Set 1 trim kaynagi Trimlenecek referansi seger. PID ¢ikisi
PID ref PID ayar noktasi. 1
PID ¢ikisl PID kontrol cihazi ¢ikisi. 2
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40.57  PID set1/set2 sec¢imi Proses PID parametre grubu 1 (parametre 40.07...40.50) | PID ayar 1
ya da 2'nin (grup 41 Proses PID grubu 2) kullanilacagini
tanimlayan kaynagdi seger.
0 = PID grubu 1 kullanimda
1= PID grubu 2 kullanimda
PID ayar 1 PID grup 1. 0
PID ayar 2 PID grup 2. 1
DI1 DI1 dijital girisi (710.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

40.58  Ayar 1 artis 6nleme PID grubu 1 igin PID integral payi artigini 6nleme Hayir
Hayir Artis 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikisinin maksimum degerine ulasildiysa PID integral | 1

pay! arttirimaz. Bu parametre PID grubu 1 i¢in gecerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiginda PID 2
integral pay arttirlmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanihr. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.
Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID 3
integral pay arttirlmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanihr. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.

40.59  Ayar 1 azalma énleme | PID grubu 1 igin PID integral pay1 azalmasini 6nleme Hayir
Hayir Azalma 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikiginin minimum degerine ulasildiysa PID integral 1

pay! azaltilmaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiinda PID 2
integral payi azaltilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.
Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID 3
integral pay! azaltilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.

40.60 Ayar 1 PID Proses PID ayar 1 etkinlestirmenin kaynagini seger. Actk
etkinlestirme kaynagi
Kapali Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi Kapali. 0
Acik Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi Agik. 1
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Ext1/Ext2 segimini Secim 19.11 Ext1/Ext2 sec¢imi parametresinin degerini 2
izler izler.
Ext2 kontrol konumuna degistirerek Proses PID ayar 1
etkinlestirilir.
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (170.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 102). -
40.61  Ayar noktasi Gergek ayar noktasi 6lgeklendirme. Bkz. parametre 40.74 | 0,00
olgeklendirme gergek | Set 1 ayar noktasi élgeklendirme.
-200000,00... Olgeklendirme. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.62  PID dahili ayar noktas: | Dahili ayar noktasi degerini gosterir. 387. sayfadaki 0,00 PID
gercek kontrol zinciri semasina bakin. Uinite 1
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID dabhili ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
mUsteri birimi birimi
40.65  Trim otomatik PID trim otomatik baglantisini etkinlestirir ve 40.05 Proses | Devre disi
baglantisi PID trim ¢ikisi gergek PID trimini, 40.52 Set 1 trim segimi
trim segimi parametresine bagli olarak hiz, moment veya
frekans zincirlerine baglar.
Bkz. kontrol zinciri semasi, sayfa 387.
Devre digi PID trim otomatik baglantisini devre digi birakir. 0
Devrede PID trim otomatik baglantisini etkinlestirir. 1
40.79  Ayar 1 birimleri Proses PID ayar noktasi, geri bildirim ve sapma igin 150
kullanilan birimleri seger.
Kullanict metni Kullanici tarafindan diizenlenebilir metin. Kullanici metni | 0
varsayilani: “PID unit 1”.
% Yiizde. 4
bar Bar. 74
kPa Kilopaskal. 75
Pa Paskal, 77
psi Pound/ing kare. 76
CFM Fit kiip/dakika. 26
inH,0 ing - su. 58
°C Santigrat. 150
°F Fahrenhayt. 151
mbar Milibar. 44
m3/h Metre kip/saat. 78
dm3h Desimetre kiip/saat. 21
I/sn Litre/saniye 79
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I/dak Litre/dakika. 37
I/s Litre/saat. 38
m3/sn Metre kip/saniye. 88
m3/dak Metrekup/dakika. 40
kmd/s Kilometre kip/saat. 131
galls Galon/saniye. 47
ft3/sn Fit kiip/saniye. 50
ft3/dak Fit kiip/dakika. 51
ft3/s Fit kiip/saat. 52
ppm Partikul/milyon. 34
inHg Civa ingi. 29
kCFM Bin fit kiip/saat. 126
WC'de ing su siitunu. 65
gpm Galon/dakika. 80
gal/dak Galon/dakika. 48
wg'de Ing - su. 59
MPa Mega paskal. 94
ftwC Fit su sttunu. 125
40.80  Ayar 1 PID ¢ikis min Ayar 1 PID ¢ikigi minimum kaynagini seger. Ayar 1 ¢ikisi
kaynagdi min
Yok Yok. 0
Ayar 1 ¢ikisi min 40.36 Grup 1 ¢ikis min. 1
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 102). -
40.81  Ayar 1 PID ¢ikis maks | Ayar 1 PID gikisi maksimum kaynagini seger. Ayar 1 ¢ikigi
kaynagi maks
Yok Yok. 0
Ayar 1 ¢ikisi maks 40.37 Grup 1 ¢ikis maks 1
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 102). |-
40.89  Ayar 1 ayar noktasi Parametre 40.18 Grup 1 ayar noktasi fonksiyonu 1,00
carpani tarafindan belirtilen fonksiyonun sonucunun garpilacagi
carpani tanimlar.
-200000,00... Carpan. 1=1
200000,00
40.90 Ayar 1 geri bildirim Parametre 40.10 Grup 1 geri bildirim fonksiyonu 1,00
carpani tarafindan belirtilen fonksiyonun sonucunun garpilacagi
carpani tanimlar.
-200000,00... Carpan. 1=1

200000,00
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40.91  Geri bildirim veri Proses geri bildirim degerini almak igin (6r. dahili 0,00
depolama haberlesme arabirimi izerinden) depolama parametresi.
Deger siriicllye Modbus G/G verileri olarak gonderilebilir.
S6z konusu verilerin hedef segim parametresini
(58.101...58.114) Geri bildirim veri depolama olarak
ayarlayin. 40.08 Grup 1 geri bildirim 1 kaynagi (veya
40.09 Grup 1 geri bildirim 2 kaynagi) parametresinde Geri
bildirim depolama 6gesini segin.
-327,68 ... 327,67 Proses geri bildirimi i¢in depolama parametresi. 100 =1
40.92  Ayar noktasi veri Proses ayar noktasi degerini almak igin (6r. dahili 0,00
depolama haberlesme arabirimi tizerinden) depolama parametresi.
Deger sirlciuye Modbus G/C verileri olarak génderilebilir.
S6z konusu verilerin hedef segim parametresini
(58.101...58.114) Ayar noktasi veri depolama olarak
ayarlayin. 40.16 Grup 1 ayar noktas! 1 kaynagi (veya
40.17 Grup 1 ayar noktasi 2 kaynagi) parametresinde
Ayar noktasi veri depolama 6gesini segin.
-327,68 ... 327,67 Proses ayar noktasi igin depolama parametresi. 100 =1
40.96  Proses PID ¢ikist % 40.01 Proses PID geri bildirimi gergek parametresinin %0,00
Olgeklendiriimis sinyal yiizdesi.
-%100,00...%100,00 | Yizde. 100 = %1
40.97  Proses PID geri 40.02 Proses PID geri bildirimi gergek parametresinin %0,00
bildirimi % Olgeklendiriimis sinyal ylizdesi.
-%100,00...%100,00 | Yizde. 100 = %1
40.98  Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek parametresinin %0,00
noktast % oOlgeklendiriimis sinyal yiizdesi.
-%100,00...%100,00 | Yizde. 100 = %1
40.99  Proses PID sapmasi % | 40.04 Proses PID sapmasi gercek parametresinin %0,00
Olgeklendiriimis sinyal yizdesi.
-%100,00...%100,00 | Yizde. 100 = %1
41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontroli igin ikinci bir parametre degeri grubu.
Bu grup ve birinci grup (parametre grubu 40 Proses PID
grubu 1) arasindaki se¢im 40.57 PID set1/set2 sec¢imi
parametresi ile yapilhr.
Ayrica 40.01...40.06 parametrelerine ve 387 ve 388
sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
41.08  Grup 2 geri bildirim 1 | Bkz. parametre 40.08 Grup 1 geri bildirim 1 kaynagi. Secilmedi
kaynagi
41.09  Grup 2 geri bildirim 2 | Bkz. parametre 40.09 Grup 1 geri bildirim 2 kaynagi. Secilmedi
kaynagi
41.10  Grup 2 geri bildirim Bkz. parametre 40.10 Grup 1 geri bildirim fonksiyonu. In1
fonksiyonu
41.11  Grup 2 geri bildirim Bkz. parametre 40.11 Grup 1 geri bildirim filtre sdiresi. 0,000 s
filtre siresi
41.14  Set 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi 6lgeklendirme. 0,00
dlceklendirme
41.15  Set 2 ¢ikis Bkz. parametre 40.15 Set 1 ¢ikis dlgeklendirme. 1500,00;
blgeklendirme 1800,00
(95.20 b0)
41.16  Grup 2 ayar noktasi 1 | Bkz. parametre 40.16 Grup 1 ayar noktas! 1 kaynagi. Secilmedi

kaynagi
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41.17  Grup 2 ayar noktasi 2 | Bkz. parametre 40.17 Grup 1 ayar noktasi 2 kaynagi. Secilmedi
kaynagdi
41.18  Grup 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.18 Grup 1 ayar noktasi fonksiyonu. In1
fonksiyonu
41.19  Grup 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.19 Grup 1 dahili ayar noktas! sec¢1. Secilmedi
noktasi sec¢1
41.20  Grup 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.20 Grup 1 dahili ayar noktasi seg2. Secilmedi
noktasi se¢2
41.21  Grup 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.21 Grup 1 dahili ayar noktasi 1. 0,00 PID
noktasr 1 mdusteri
birimleri
41.22  Grup 2 dabhili ayar Bkz. parametre 40.22 Grup 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00 PID
noktasi 2 musteri
birimleri
41.23  Grup 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.23 Grup 1 dahili ayar noktasi 3. 0,00 PID
noktasi 3 musteri
birimleri
41.24  Grup 2 dahili ayar 40.24 Grup 1 dahili ayar noktasi 0. 0,00 PID
noktasi 0 mdusteri
birimleri
41.26  Grup 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.26 Grup 1 ayar noktasi min. 0,00
min
41.27  Grup 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.27 Grup 1 ayar noktasi maks. 200000,00
maks
41.28  Grup 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.28 Grup 1 ayar noktasi artis zamani. 0,0s
artis zamani
41.29  Grup 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.29 Grup 1 ayar noktasi azalma 0,0s
azalma zamani zamani.
41.30  Set 2 ayar noktas! Bkz. parametre 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin. Secilmedi
donma etkin
41.31  Grup 2 sapma ters Bkz. parametre 40.31 Grup 1 sapma ters gevirme. Cevrilmedi
cevirme (Ref - Fbk)
41.32  Grup 2 kazanci Bkz. parametre 40.32 Grup 1 kazanci. 1,00
41.33  Grup 2 entegrasyon Bkz. parametre 40.33 Grup 1 entegrasyon sliresi. 60,0 s
stresi
41.34  Grup 2 tiirev sliresi Bkz. parametre 40.34 Grup 1 tiirev sliresi. 0,000 s
41.35  Grup 2 tiirev filtre Bkz. parametre 40.35 Grup 1 tiirev filtre stiresi. 0,0s
siresi
41.36  Grup 2 ¢ikis min Bkz. parametre 40.36 Grup 1 ¢ikis min. 0,00
41.37  Grup 2 ¢ikis maks Bkz. parametre 40.37 Grup 1 ¢ikis maks. 100,00
41.38  Set 2 ¢ikig donma Bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
etkinlestirme
41.39  Set 2 6lii bant araligi | Bkz. parametre 40.39 Set 1 6l bant araligi. 0,0
41.40  Set 2 6li bant Bkz. parametre 40.40 Set 1 6l bant gecikmesi. 0,0s
gecikmesi
41.43  Grup 2 uyku seviyesi | Bkz. parametre 40.43 Grup 1 uyku seviyesi. 0,0
41.44  Grup 2 uyku gecikmesi | Bkz. parametre 40.44 Grup 1 uyku gecikmesi. 60,0 s
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41.45  Grup 2 uyku uzatma Bkz. parametre 40.45 Grup 1 uyku uzatma zamani. 0,0s
zamani
41.46  Grup 2 uyku uzatma Bkz. parametre 40.46 Grup 1 uyku uzatma adimi. 0,0 PID
adimi musteri
birimleri
41.47  Grup 2 uyandirma Bkz. parametre 40.47 Grup 1 uyandirma sapmasi. 0,00 PID
sapmasi musteri
birimleri
41.48  Grup 2 uyandirma Bkz. parametre 40.48 Grup 1 uyandirma gecikmesi. 0,50 s
gecikmesi
41.49  Grup 2 izleme modu Bkz. parametre 40.49 Grup 1 izleme modu. Secilmedi
41.50  Grup 2 izleme ref Bkz. parametre 40.50 Grup 1 izleme ref segimi. Secilmedi
segimi
41.51  Set 2 trim modu Bkz. parametre 40.51 Set 1 trim modu. Kapali
41.52  Set 2 trim se¢imi Bkz. parametre 40.52 Set 1 trim segimi. Hiz
41.53  Set 2 trimlenmis ref Bkz. parametre 40.53 Set 1 trimlenmis ref igareti. Secilmedi
isareti
41.54  Set 2 trim orani Bkz. parametre 40.54 Set 1 trim orani. 0,000
41.55  Set 2 trim garpani Bkz. parametre 40.55 Set 1 trim ¢arpani. 1,000
41.56  Set 2 trim kaynagi Bkz. parametre 40.56 Set 1 trim kaynagi. PID g¢ikigi
41.56  Ayar 2 artig 6nleme Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis 6nleme. Hayir
41.59  Ayar 2 azalma énleme | Bkz. parametre 40.59 Ayar 1 azalma énleme. Hayir
41.60 Ayar2 PID Bkz. parametre 40.60 Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi. Acik
etkinlestirme kaynagi
41.79  Ayar 2 birimleri Bkz. parametre 40.79 Ayar 1 birimleri. 150
41.80  Ayar 2 PID gikis min Ayar 2 PID ¢ikigl minimum kaynagini secer. Ayar2 gikisi
kaynagi min
Yok Yok. 0
Ayar2 ¢ikigl min 41.36 Grup 2 ¢ikis min. 1
41.81  Ayar 2 PID ¢ikis maks | Ayar 2 PID ¢ikisi maksimum kaynagini seger. Ayar2 gikisi
kaynagi maks
Yok Yok. 0
Ayar2 ¢ikisi maks 40.47 Grup 2 ¢ikis maks 1
41.89  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.89 Ayar 1 ayar noktasi ¢arpani. 1,00
carpani
41.90  Ayar 2 geri bildirim 41.10 Grup 2 geri bildirim fonksiyonu parametresinin 1,00

carpani

formidillerinde kullanilan k c¢arpanini tanimlar. Bkz.
parametre 40.90 Ayar 1 geri bildirim garpani.
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44 Mekanik fren kontrolii | Mekanik fren kontrolii konfigiirasyonu.

44.01  Fren kontrol durumu Mekanik fren kontroll durum word'lini gosterir. 0000h
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Bilgi
0 Acma komutu Fren aktuatéri kapatma/agma komutu (0 = kapali, 1 = agik). Bu biti
istenen cikisa baglar.

1 Acma momenti 1 = Surlcu lojiginden agma momenti talep edildi

talebi
2 Durdurulan 1 = Surlcu lojiginden tutma talep edildi

konumda tutma

talebi
3 Durdurulan 1 = Surlcu lojiginden sifir hiza digsme talep edildi

konuma rampa
4 Devrede 1 = Fren kontrolu devrede
5 Kapali 1 = Fren kontroli mantigi FREN KAPALI durumunda
6 Acma 1 = Fren kontroli mantigi FREN ACMA durumunda
7 AGIk 1 = Fren kontroli manti§i FREN ACIK durumunda
8 Kapanma 1 = Fren kontroli manti§i FREN KAPATMA durumunda
9...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Mekanik fren kontrolt durum word'a. 1=1

44.06  Fren kontrolii Mekanik fren kontrol lojigini etkinlestirir/devre disi birakir | Segilmedi
etkinlestirme (ya da etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak seger).
0 = Fren kontrolu pasif
1 = Fren kontrolu etkin

Segilmedi Fren kontrolu fonksiyonu devre digi birakilir. 0
Segildi Fren kontrolu fonksiyonu etkinlestirilir. 1
DI DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. x 29
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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44.08

Fren acma gecikmesi

Fren agma gecikmesini, yani dahili fren agma komutu ile
motor hiz kontroliin birakiimasi arasindaki gecikmesini
tanimlar. Strticti motoru miknatisladiginda gecikme
zamanlayicisi baglar. Zamanlayicinin baglamasiyla es
zamanli olarak fren kontrol lojigi fren kontrol ¢ikigini
enerjilendirir ve fren acilmaya baslar.

Bu parametreyi fren ureticisi tarafindan belirtilen mekanik
agma gecikmesi degerine ayarlayin.

0,00 s

0,00...5,00s

Fren agma gecikmesi.

100=1s

44.13

Fren kapatma
gecikmesi

Bir kapatma komutu (fren kontrol gikisi enerjisinin
kesildigi) ve suriiciniin modilasyonu durdurdugu zaman
arasinda bir gecikme belirler. Bu, fren gergekten
kapanincaya kadar enerji verilmis durumda ve kontrol
altinda tutmak igindir.

Bu parametreyi, frenin mekanik olugsma siresi gibi fren
Ureticisi tarafindan belirtilen degere ayarlayin.

0,00s

0,00...60,00 s

Fren kapatma gecikmesi.

100=1s

44.14

Fren kapatma seviyesi

Bir mutlak deger olarak fren kapatma hizini tanimlar.
Motor bu diizeye yavasladiktan sonra, bir kapatma
komutu verilir.

10,00 rpm

0,00...1000,00 rpm

Fren kapatma hizi.

Bkz. par.
46.01

45 Enerji verimliligi

Enerji tasarrufu hesaplayicilari ayarlari.
Ayrica bkz. bolim Enerji tasarrufu hesaplayicilari (sayfa 95).

45.01

Tasarruf edilen GW
saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla GWh cinsinden
tasarruf edilen enerji. 45.02 Tasarruf edilen MW saat
arttiginda, bu parametre de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).

0...65535 GWh

GWh cinsinden eneriji tasarrufu.

1=1GWh

45.02

Tasarruf edilen MW
saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla MWh cinsinden
tasarruf edilen enerji. 45.03 Tasarruf edilen kW saat
arttiginda, bu parametre de artar.

Bu parametre arttiginda, 45.01 Tasarruf edilen GW saat
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).

0...999 MWh

MWh cinsinden enerji tasarrufu.

1=1MWh

45.03

Tasarruf edilen kW
saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden
tasarruf edilen enerji.

Sirtctnin dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor
tarafindan surictye génderilen enerjinin timanin 1siya
doénustirilecedi varsayilir, ancak hesaplama hizin kontrol
edilmesiyle saglanan tasarruflar kaydetmeye devam
eder. Kiyici devre digi birakilirsa, motordan saglanan
rejeneratif enerji de burada kaydedilir.

Bu parametre arttiginda, 45.02 Tasarruf edilen MW saat
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).

0,0...999,9 kWh

kWh cinsinden eneriji tasarrufu.

10 =1kWh
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45.04  Enerji tasarrufu Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden -
tasarruf edilen enerji.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0,0... kWh cinsinden enerji tasarrufu. 1=1kWh
214748364,7 kWh
45.05  Tasarruf edilen para Dogrudan motor bagdlantisina kiyasla buylk miktarda -
x1000 parasal tasarruflar géruntller. 45.06 Tasarruf edilen para
parametresi arttiginda, bu parametre artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0...4294967295 bin Blyuk miktarda parasal tasarruf. 1 =1 birim
45.06  Tasarruf edilen para Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. | -
Bu deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin
yUrurlikteki enerji tarifesi (45.14 Tarife segimi) ile
carpiimasiyla hesaplanir.
Bu parametre arttiginda, 45.05 Tasarruf edilen para x1000
parametresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0,00...999,99 birim Parasal tasarruflar. 1 =1 birim
45.07  Parasal tasarruf Dogrudan motor bagdlantisina kiyasla parasal tasarruflar. | -
Bu deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin
yurarlukteki enerji tarifesi (45.14 Tarife secimi) ile
carpiimasiyla hesaplanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0,00... Parasal tasarruflar. 1 =1 birim
21474836,47 birim
45.08  Kiloton cinsinden CO2 | Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik kiloton -
azalmasi cinsinden CO, emisyonlarinda azalma. 45.09 Ton
cinsinden CO2 azalmasi parametresi arttiginda, bu
parametre de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0...65535 metrik CO, emisyonlarinda metrik kiloton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
kiloton kiloton
45.09  Ton cinsinden CO2 Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton -
azalmasi cinsinden CO, emisyonlarinda azalma. Bu deger, MWh
cinsinden tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 dénlistiirme
faktorii parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5
metrik ton/MWh) ¢arpimiyla hesaplanir.
Bu parametre arttiginda, 45.08 Kiloton cinsinden CO2
azalmasi parametresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme)
0,0 ... 999,9 metrik ton | CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1 =1 metrik

ton
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45.10  Tasarruf edilen toplam | Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton -
co2 cinsinden CO, emisyonlarinda azalma. Bu deger, MWh
cinsinden tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 déndistiirme
faktérii parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5
metrik ton/MWh) carpimiyla hesaplanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).
0,0... CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
214748364,7 metrik ton
ton
45.11  Enerji optimize edici Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi Pasif
birakir. Fonksiyon, strlici nominal ylkun altinda
calisirken toplam enerji tiiketimini ve motor sesi diizeyini
azaltacak sekilde motor akisini optimize eder. Toplam
verim (motor ve sirici), yik momentine ve hiza bagh
olarak %1...20 arasinda arttirlabilir.
Not: Sabit miknatisli motorda veya senkron reltiktans
motorda, enerji optimizasyonu bu parametreden bagimsiz
olarak her zaman etkindir.
Pasif Enerji optimizasyonu devre digI. 0
Devrede Enerji optimizasyonu etkin. 1
45.12  Enerji tarifesi 1 Enerji tarifesi 1'i (enerji fiyati/kWh) tanimlar. 45.14 Tarife | 1,000 birim
secimi parametresinin ayarina bagl olarak, parasal
tasarruf hesaplanirken referans olarak bu deger ya da
45.13 Enerji tarifesi 2 kullanilir.
Not: Secim esnasinda tarifeler salt okunurdur ve geriye
donik olarak gegerli degildir.
0,000... Enerji tarifesi 1. -
4294967,295 birim
45.13  Enerji tarifesi 2 Enerji tarifesi 2'yi (enerji fiyati/kWh) tanimlar. 2,000 birim
Bkz. parametre 45.12 Enerji tarifesi 1.
0,000... Enerji tarifesi 2. -
4294967,295 birim
45.14  Tarife segimi Kullanilacak olan 6nceden tanimli enerji tarifesini seger Enedrji tarifesi
(ya da bunu segen bir kaynak tanimlar). 1
0 = 45.12 Enerji tarifesi 1
1 = 45.13 Enerji tarifesi 2
Eneriji tarifesi 1 0. 0
Eneriji tarifesi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (70.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
45.18  CO2 dbnlstirme Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina 0,500
faktori dénustariimesi igin bir faktor tanimlar (kg/kWh veya tn/MWh
tn/MWh). Ornegin:
45.10 Tasarruf edilen toplam CO2 = 45.02 Tasarruf edilen
kW saat x 45.18 CO2 déndistiirme faktorii (tn/MWh).
0,000 ... Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina 1=1tn/MWh
65,535 tn/MWh donUstirilmesi igin faktor.
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45.19  Glg karsilagtirma Motorun dogrudan hat Gzerine baglandiginda ve 0.00 kW
uygulama galisirken absorbe ettigi gercek giic. Bu deger
enerji tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanilir.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu
degerin dogruluguna dogrudan baglidir. Buraya higbir sey
girilmemesi durumunda, hesaplama nominal motor
glcund kullanir, ancak bu durumda birgok motor plaka
guc degerini absorbe etmediginden, raporlanan enerji
tasarruflari yiiksek olabilir.
0,00...100000,00 kW | Motor giicii. 1=1kW
45.21  Enerji hesaplamalari 45.01...45.10 tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Tamam
resetleme
Tamam Sifirlama talebi yok (normal galisma) veya sifilama 0
tamamlandi.
Reset Tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Deger otomatik 1
olarak Tamam durumuna déner.
45.24  Saatlik tepe gii¢ degeri | Son saatteki, yani, surliciye gii¢ verildikten sonraki en 0.00 kW
son 60 dakikadaki tepe gliciniin degeri.
Saatlik tepe son 10 dakika iginde bulunmadigi siirece
parametre her 10 dakikada bir glincellenir. Bu durumda
degerler hemen gésterilir.
-3000,00 ... Tepe gug degeri. 10 =1kW
3000,00 kW
45.25  Saatlik tepe gli¢ Son saat boyunca tepe gui¢ dederinin zamani. 00:00:00
zamani
Zaman. -
45.26  Saatlik toplam enerji Son saatteki, yani, en son 60 dakikadaki toplam enerji 0,00 kWh
(sifirlanabilir) tuketimi.
Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
-3000,00 ... Toplam enerji. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Ginliik tepe glic Gegerli glinlin gece yarisindaki tepe guclin degeri. 0,00 kW
degeri (sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifirama yapabilirsiniz.
-3000,00 ... Tepe gug degeri. 10 =1kW
3000,00 kW
45.28  Glnliik tepe gli¢ Gegerli gliniin gece yarisindaki tepe guiclin zamani. 00:00:00
zamani
Zaman. -
45.29  Ginlik toplam enerji | Gegerli giniin gece yarisindaki toplam eneriji tiketimi. 0,00 kWh
(sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
-30000,00 ... Toplam enerji. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.30  Son giin toplam enerji | Onceki giindeki, yani, énceki giiniin gece yarisiyla gegerli | 0,00 kWh
glniln gece yarisi arasindaki toplam enerji tiketimi.
-30000,00 ... Toplam enerji. 1=1kWh

30000,00 kwWh
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45.31  Aylik tepe glic degeri | Gegerli aydaki, yani, gegerli ayin ilk giniiniin gece 0,00 kW
(sifirlanabilir) yarisindan beri tepe gtictin degeri.
Degeri sifira ayarlayarak sifilama yapabilirsiniz.
-3000,00 ... Tepe gli¢ degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.32  Aylik tepe glic tarihi Gegerli ay boyunca tepe gliciin tarihi. 1/1/1980
1/1/1980...6/5/2159 Tarih. -
45.33  Aylik tepe glic zamani | Gegerli ay boyunca tepe gliciin saati. 00:00:00
Zaman. -
45.34  Aylik toplam enerji Gegerli ayin basindan beri toplam eneriji tiiketimi. 0,00 kWh
(sifirlanabilir) Degeri sifira ayarlayarak sifirlama yapabilirsiniz.
-1000000,00 ... Toplam enerji. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Son ay toplam enerji Onceki aydaki, yani, énceki ayin ilk giiniiniin gece 0,00 kWh
yarisiyla gegerli ayin ilk giiniiniin gece yarisi arasindaki
toplam enerji tiketimi.
-1000000,00 ... 0,01 =1kWh
1000000,00 kWh
45.36  Omiir boyu tepe gii¢ SirGcunun émri boyunca tepe giicin degeri. 0,00 kW
degeri
-3000,00 ... Tepe gli¢ degeri. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.37  Omiir boyu tepe gii¢ Sirtctnin émri boyunca tepe glicin tarihi. 1/1/1980
tarihi
Tarih. -
45.38  Omiir boyu tepe gii¢ Sirtcinin émri boyunca tepe gliciiniin saati. 00:00:00
zamani
Zaman. -
46 izleme/('il(;eklendirme Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel
ayarlari Olgeklendirme ayarlari.
46.01  Hiz élgeklendirme Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksimum | 1500,00 rpm

hiz deg@erini ve yavaglama rampasi oranini tanimlamak icin
kullanilan baslangi¢ hizi degerini tanimlar (bkz. 23 Hiz
referansi rampasi parametre grubu). Bu nedenle hizin
hizlanma ve yavaglama rampasi zamanlari bu deger ile
iligkilidir (30.12 Maksimum hiz parametresiyle degil).
Ayrica hiza iligkin parametrelerin 16 bitlik
oOlgeklendirmesini tanimlar. Bu parametrenin degeri, or.
Field bus iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.

0,10...30000,00 rpm

Hizlanma/yavaslama terminal/baslangi¢ hizi.

1=1rpm
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46.02  Frekans 6lgeklendirme | Hizlanma rampasini tanimlamak icin kullanilan 50,00 Hz
maksimum frekans degerini ve yavaslama rampasi
oranini tanimlamak i¢in kullanilan baslangig frekansi
degerini tanimlar (bkz. 28 Frekans referans zinciri
parametre grubu). Bu nedenle frekans hizlanma ve
yavaslama rampasi zamanlari bu deger ile ilikilidir (30.74
Maksimum frekans parametresiyle degil).
Ayrica frekansa iliskin parametrelerin 16 bitlik
Olceklendirmesini tanimlar. Bu parametrenin degeri, 6r.
haberlesme iletisiminde
20000 degerine karsilik gelir.
0,10...1000,00 Hz Hizlanmal/yavaslama terminal/baslangig frekansi. 10=1Hz
46.03  Moment lgeklendirme | Moment parametrelerinin 16 bitlik 6lgeklendirilmesini %100,0
tanimlar. Bu parametrenin degeri (nominal motor
momentinin yuzdesi olarak), 6r. haberlesme iletisiminde
10000 degerine karsilik gelir.
%0,1...%1000,0 Haberlesmede 10000'e karsilik gelen moment. 10 = %1
46.04  Glg 6lgeklendirme Gl parametrelerinin 16 bitlik 6lceklendirilmesini tanimlar. | 1000,00
Bu parametrenin degeri, 6r. haberlesme iletisiminde
10000 degerine karsilik gelir. Birim, 96.16 Birim sec¢imi
parametresi ile segilir.
0,10...30000,00 Haberlesmede 10000'e karsilik gelen gug. 1 =1 birim
46.05 Akim dlgeklendirme Akim parametrelerinin 16 bitlik 6lgeklendirilmesini 10000 A
tanimlar. Bu parametrenin degeri haberlesme,
master/follower vb. iletisiminde 10000 degerine karsilik
gelir.
0...30000 A Haberlesmede 10000'e karsilik gelen akim. 1=1A
46.06  Hiz ref sifir Haberlesmeden (ya dahili haberlesme arabirimi ya da 0,00 rpm
blgeklendirme arabirim FBA A) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir
hiz tanimlar. Ornegin, 500 ayarinda, 0...20000 haberlesme
referans araligi 500...[46.07] rpm hiza karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00 ... 30000,00 rpm | Minimum haberlesme referansina karsilik gelen hiz. 1=1rpm
46.07  Frekans ref sifir Haberlesmeden (ya dahili haberlesme arabirimi ya da 0,00 Hz
6lgceklendirme arabirim FBA A veya FBA B) alinan bir sifir referansa
karsilik gelen bir frekans tanimlar. Omegin, 30 ayarinda,
0...20000 haberlesme referans arahgi 30...[46.02] Hz
frekansa karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00 ... 1000,00 Hz Minimum haberlesme referansina karsilik gelen hiz. 10=1Hz
46.11  Filtre siiresi motor hizi | 01.01 Kullanilan motor hizi sinyalleri icin bir filtre sliresi 500 ms
tanimlar.
2...20000 ms Motor hiz sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.12  Filtre siresi ¢ikis 01.06 Cikis frekansi sinyali igin bir filtre stiresi tanimlar. 500 ms
frekansi
2...20000 ms Cikis frekans sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.13  Filtre siiresi motor 01.10 Motor momenti sinyali igin bir filtre stresi tanimlar. | 100 ms
momenti
2...20000 ms Motor moment sinyali filtre suresi. 1=1ms
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46.14  Filtre sdresi glicl

01.14 Cikis glicii sinyali icin bir filtre suresi tanimlar.

100 ms

2...20000 ms

Cikis guicu sinyali filtre siresi.

1=1ms

46.21  Hiz gecikmesinde

Sirdcunun hiz kontrol icin “ayar noktasinda” limitlerini
tanimlar.

Referans (22.87 Gergek hiz referansi 7) ile hiz (24.02
Kullanilan hiz geri bildirimi) arasindaki fark 46.21 Hiz
gecikmesinde degerinden kiiglkse, stirlicti “ayar
noktasinda” kabul edilir. Bu, 06.711 Ana durum word'ii
parametresinin 8. biti ile gosterilir.

24.02 (rpm)
A
—— 22.87 + 46.21 (rpm)

Sirlcl ayar nokta-
sinda
(06.11bit8=1) —— 22.87-46.21 (rpm)

—— 22.87 (rpm)

—— O rpm

50,00 rpm

0,00...30000,00 rpm

Hiz kontroliinde “ayar noktasinda” gdsterimi igin limit.

Bkz. par.
46.01

46.22  Frekans gecikmesinde

Sirucunin frekans kontroll igin “ayar noktasinda”
limitlerini tanimlar. Referans (28.96 Frekans ref rampa
girisi) ve gergek frekans (01.06 Cikis frekansi) arasindaki
mutlak fark 46.22 Frekans gecikmesi parametresinden
kiiguk oldugunda, siiriicti “ayar noktasinda” kabul edilir.
Bu, 06.11 Ana durum word’ii bit 8 ile gosterilir.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Sirucl ayar nokta- 28.96 (Hz)
sinda
(06.11 bit 8 = 1) 28.96 - 46.22 (Hz)

0 Hz

2,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Frekans kontrollinde “ayar noktasinda” gésterimi igin limit.

Bkz. par.
46.02
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46.23  Moment gecikmesinde | Strictinin moment kontroli igin “ayar noktasinda” %5,0
limitlerini tanimlar. Referans (26.73 Gergek moment
referansi 4) ile gergek moment (01.10 Motor momenti)
arasindaki fark 46.23 Moment gecikmesinde dederinden
kiiguk oldugunda, siriici “ayar noktasinda” kabul edilir.
Bu, 06.11 Ana durum word'ii bit 8 ile gosterilir
01.10 (%)
26.73 + 46.23(%)
Siricu ayar nokta- 26.73 (%)
sinda ’
(06.11bit8 = 1) 26.73 - 46.23 (%)
%0
%0,0...%300,00 Moment kontroliinde “set degerde” gésterimi igin limit. Bkz. par.
46.03
46.31  Hiz limitinin Gizerinde | Hiz kontroliinde “limitin Gstlinde” gésterimi icin tetikleme | 1500,00 rpm
dlzeyini tanimlar. Bu, 06. 17 parametresi ve 06.17
parametresi 10. bit ile gdsterilir. Gergek hiz limiti
astiginda, 06.17 Sdriicti durum word'ti 2 10. biti ayarlanir.
0,00...30000,00 rpm Hiz kontrol igin “limitin Ustiinde” gdsterimi tetikleme Bkz. par.
diizeyi. 46.01
46.32  Frekans limitinin Frekans kontroliinde “limitin Ustiinde” gosterimi igin 50,00 Hz
lizerinde tetikleme diizeyini tanimlar. Bu, 06.77 parametresi ve
06.17 parametresi 10. bit ile gosterilir. Gergek frekans
limiti astiginda, 06.17 Siiriicli durum word'ii 2 10. biti
ayarlanir.
0,00...1000,00 Hz Frekans kontrolu igin “limitin Ustiinde” gosterimi tetikleme | Bkz. par.
diizeyi. 46.02
46.33  Moment limitinin Moment kontroliinde “limitin Ustiinde” gésterimi igin %300,0
tizerinde tetikleme diizeyini tanimlar. Bu, 06.71 parametresi ve 06.17
parametresi 10. bit ile gdsterilir. Gergek moment limiti
astiginda, 06.17 Siriicii durum word'ii 2 10. biti ayarlanir.
%0,0...%1600,0 Moment kontroli igin “limitin Gzerinde” gosterimi tetikleme | Bkz. par.
diizeyi. 46.03
46.41  kWh pals 50 ms boyunca “kWh pals” i¢in tetikleme diizeyini tanimlar | 1,000 kWh
blgeklendirme Palsin gikisi 05.22 Teghis word'(i 3 parametresinin 9.
bitidir.
0,001... Tetikleme diizeyinde “kWh pals”. 1=1kWh

1000,000 kWh
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47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
Farkli data tipleri icin farkli depolama parametreleri
olduguna dikkat edin.
Ayrica bkz. bélim Veri depolama parametreleri (sayfa 98).
47.01  Veridepolama 1 Veri depolama parametresi 1. 0,000
real32 47.01...47.04 parametreleri, diger parametrelerin kaynak
degerleri olarak kullanilabilecek gergek 32 bit sayilardir.
-2147483,008... 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. -
2147483,008
47.02  Veridepolama 2 Veri depolama parametresi 2. 0,000
real32 Ayni zamanda, bkz. parametre 47.01.
-2147483,008... 32-bit gercek (kayan nokta) sayi. -
2147483,008
47.03  Veridepolama 3 Veri depolama parametresi 3. 0,000
real32 Ayni zamanda, bkz. parametre 47.01.
-2147483,008... 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. -
2147483,008
47.04  Veri depolama 4 Veri depolama parametresi 4. 0,000
real32 Ayni zamanda, bkz. parametre 47.01.
-2147483,008... 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. -
2147483,008
47.11  Veri depolama 1 int32 | Veri depolama parametresi 9. 0
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.12  Veri depolama 2 int32 | Veri depolama parametresi 10. 0
-2147483648 ... 32 bit tamsay. -
2147483647
47.13  Veri depolama 3 int32 | Veri depolama parametresi 11. 0
-2147483648 ... 32 bit tamsayi. -
2147483647
47.14  Veri depolama 4 int32 | Veri depolama parametresi 12. 0
-2147483648 ... 32 bit tamsayi. -
2147483647
47.21  Veridepolama 1 int16 | Veri depolama parametresi 17. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.22  Veridepolama 2 int16 | Veri depolama parametresi 18. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.23  Veridepolama 3 int16 | Veri depolama parametresi 19. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.24  Veri depolama 4 int16 | Veri depolama parametresi 20. 0

-32768...32767

16 bitlik veri.
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49 Panel port iletisimi

Suriicu Uzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari.

49.01

Nod kimlik numarasi

Surtcundn nod kimligini tanimlar. Aga bagl tum cihazlar
benzersiz bir nod kimligine sahip olmaldir.

Not: Aga baglanan surlculer igin, kimlik 1'in yedek/yeni
surlcduler igin ayrilmasi tavsiye edilir.

Not: Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol initesi
yeniden baglatildiktan veya yeni ayarlar 49.06 Ayarlari
tazele parametresi ile onaylandiktan sonra gegerli olur.

1...32

Nod kimligi.

1=1

49.03

Haberlesme hizi

Baglantinin aktarim hizini tanimlar.

Not: Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol initesi
yeniden baglatildiktan veya yeni ayarlar 49.06 Ayarlari
tazele parametresi ile onaylandiktan sonra gegerli olur.

115,2 kbps

38,4 kbps

38,4 kbit/s.

57,6 kbps

57,6 kbit/s.

86,4 kbps

86,4 kbit/s.

115,2 kbps

115,2 kbit/s.

230,4 kbps

230,4 kbit/s.

49.04

lletisim kaybi siiresi

Kontrol paneli (ya da bilgisayar yazilimi) iletisimi igin bir
zaman agimi ayarlar. Bir iletisim kesintisi zaman
asimindan uzun siirerse, 49.05 lletisim kaybi eylemi
parametresi ile belirtiien eylem gergeklestirilir.

Not: Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol initesi
yeniden baglatildiktan veya yeni ayarlar 49.06 Ayarlari
tazele parametresi ile onaylandiktan sonra gegerli olur.

00s

0,3...3000,0 s

Panel/bilgisayar yazilimi iletisimi zaman agimi.

10=1s

49.05

lletisim kaybi eylemi

Surticuniin kontrol paneli (veya bilgisayar yazilimi) iletisim
kesintisine nasil tepki verecegini seger.

Not: Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi
yeniden baglatildiktan veya yeni ayarlar 49.06 Ayarlari
tazele parametresi ile onaylandiktan sonra gegerli olur.

Hata

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Surtici 7081 Kontrol paneli kaybi hatasi tetikler.

Son hiz

Suriict bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
siricinin galistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms disik
gegcisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
calismaya devam etmenin guvenli oldugundan
emin olun.

Guvenli hiz ref

Suriict bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
calismaya devam etmenin givenli oldugundan
emin olun.
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49.06  Ayarlari tazele 49.01...49.05 parametrelerinin ayarlarini gegerli kilar. Tamam
Not: Yenileme iglemi bir iletisim kesintisine neden olabilir,
bu nedenle siriiciinin yeniden baglanmasi gerekebilir.
Tamam Yenileme tamamlandi ya da talep edilmedi. 0
Yapilandir 49.01...49.05 parametrelerini yeniler. Deger otomatik 1
olarak Tamam durumuna déner.
49.19  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 1’de | Auto
g6rindmd 1 gbrintllenen parametreleri seger.
Otomatik Fabrika varsayilan parametrelerini gosterir. 0
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi 1
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi 4
Motor nominal degerin | 071.08 Motor nom motor akimi % 5
motor akimi %
Motor momenti 01.10 Motor momenti 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi 7
Cikis giict 01.14 Cikis glici 8
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girisi 10
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi 12
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa gikisi 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek 16
Sicaklik sensori 1 Cikis sicaklik sensori 1'e bir etkinlestirme akimi 20
etkinlestirme gondermek icin kullanilir. Bkz. 35.11 Temperature 1
source parametresi. Ayrica bkz. bolum Motor termik
korumasi, (sayfa 90).
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi 26
motor hizi
Mutlak motor hizi % 01.62 Mutlak motor hizi % 27
Mutlak ¢ikis frekansi 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi 28
Mutlak motor momenti | 01.64 Mutlak motor momenti 30
Mutlak ¢ikis giict 01.66 Mutlak ¢ikis gticii 31
Mutlak motor gafti 01.68 Mutlak motor safti glici 32
guicu
Harici PID1 gikisi 71.01 Harici PID gergek degeri 33
AO1 veri depolama 13.91 AO1 veri depolama. 37
Diger
49.20  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 2de | Otomatik
gorinimui 2 goruntllenen parametreleri seger.
Secim igin, bkz. parametre 49.79.
49.21  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 3de | Otomatik

gorinimi 3

goérintllenen parametreleri seger.
Secim igin, bkz. parametre 49.19.
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49.30  Temel panel menti Entegre ya da Temel panelde (ACS-BP-S) ana seviye 0000h
gizleme mendilerini gizleyecek parametre.
Degerler:
0 = Meni gorinir
1 = Mend gizli
Bit Deger
0 Motor verileri
1 Motor kontroli
2 Kontrol makrolari
3 Teshisler
4 Rezerve
5 Parametreler
6...15 Rezerve
0000h...FFFFh 1=1
49.219 Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 4de | Otomatik
gértinimu 4 gorintulenen parametreleri seger.
Secimler igin, bkz. parametre 49.79.
49.220 Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 5de | Otomatik
gortindmu 5 goérintulenen parametreleri seger.
Secimler igin, bkz. parametre 49.79.
49.221 Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panel (ACS-BP-S) Ana gériiniim 6de | Otomatik
goriindmti 6 goriintilenen parametreleri seger.
Segimler igin, bkz. parametre 49.79.
58 Dahili haberlesme Dahili haberlesme (EFB) arabirimi yapilandirmasi.
Bkz. Dabhili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
haberlesme kontrolii bolima.
58.01  Protokol etkinlegtir Dahili haberlesme arabirimini etkinlestirir/devre disi birakir | Yok
ve kullanilacak protokoll seger.
Yok Yok (iletisim devre dis1). 0
Modbus RTU Dahili haberlesme arabirimi etkinlestirildi ve Modbus RTU | 1
protokolini kullaniyor.
58.02  Protokol kimligi Protokol kimligini ve revizyonu gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Protokol kimligi ve revizyon. 1=1
58.03  Nod adresi Surticunin haberlesme baglantisindaki nod adresini 1
tanimlar.
1...247 degerlerine izin verilir. Ayni adrese sahip iki
cihazin gevrimigi olmasina izin veriimez.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Unitesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
lletisim kontrolii (Ayariari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.
0...255 Nod adresi (1...127 degerlerine izin verilir). 1=1




262 Parametreler

Sessiz mod bu parametrenin Ayarlari tazele segimini
etkinlestirerek sonlandirilabilir.

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
58.04  Haberlesme hizi Haberlesme barasinin transfer hizini seger. 19,2 kbps
Otomatik tespit segimi kullanilirken, baranin parite ayari
bilinmeli ve 58.05 Parite parametresinde
yapilandiriimalidir. 58.04 Haberlesme hizi parametresi
Otomatik tespit olarak ayarlandiginda, EFB ayarlari 58.06
parametresi ile yenilenmelidir. Bara bir sire izlenir ve
tespit edilen iletisim hizi bu parametrenin degeri olarak
ayarlanir.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi
yeniden baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
Iletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.
Otomatik tespit iletisim hizi otomatik olarak algilandi. 0
4,8 kbps 4,8 kbit/s. 1
9,6 kbps 9,6 kbit/s. 2
19,2 kbps 19,2 kbit/s. 3
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 4
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 5
76,8 kbps 76,8 kbit/s. 6
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 7
58.05 Parite Parite bitinin tipini ve stop bitlerinin sayisini seger. 8CIFT 1
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol initesi
yeniden baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
lletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.
8 HICBIRI 1 Sekiz veri biti, parite biti yok, bir stop biti. 0
8 HICBIRI 2 Sekiz veri biti, parite biti yok, iki stop biti. 1
8CIFT1 Sekiz veri biti, Gift parite biti, bir stop biti. 2
8TEK 1 Sekiz veri biti, tek parite biti, bir stop biti. 3
58.06 lletigsim kontrolii Kullanimdaki degistiriimis EFB ayarlarini alir veya sessiz | Devrede
modu etkinlestirir.
Devrede Normal galisma. 0
Ayarlar tazele Avyarlari yeniler (Modbus parametreleri 58.07...58.05,
58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34) ve kullanimdaki
degistirilmis EFB yapilandirma ayarlarini alir.
Devrede 6gesine otomatik olarak geri doner.
Sessiz mod Sessiz modu etkinlestirir (higbir mesaj aktarilmaz). 2
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58.07 lletisim tanilamasi EFB haberlesme durumunu gérintuler. -
Bu parametre salt okunurdur.
Adin yalnizca hata mevcutken (bit degeri 1) gérianar
oldugunu unutmayin.
Bit Adi Aciklama
0 Baslat basarisiz 1 = EFB baslatma basarisiz oldu
1 Addr Konfig hatasi 1 = Protokol nod adresine izin vermedi
2 Sessiz mod 1 = Sirtcunin iletmesine izin verilimez
0 = Siriclnun iletmesine izin verilir
3 Otomatik baudlama
4 Kablo hatasi 1 = Hatalar tespit edildi (A/B kablolari muhtemelen degistirildi)
5 Parite hatasi 1 = Hata tespit edildi: 58.04 ve 58.05 parametrelerini kontrol edin
6 Haberlesme hizi hatasi|1 = Hata tespit edildi: 58.05 ve 58.04 parametrelerini kontrol edin
7 Bara faaliyeti yok 1 = Son 5 saniye iginde 0 bayt alindi
8 Paket yok 1 = Son 5 saniye icinde 0 paket (herhangi bir cihaza
adreslenmisg) tespit edildi
9 Gurllti veya 1 = Hatalar tespit edildi (parazit veya hattaki ayni adreste baska
adresleme hatasi bir cihaz)
10 lletisim kaybi 1 = Zaman agimi iginde suruicliye adreslenmis O paket alindi
(58.16)
11 CW/Ref kaybi 1 = Zaman asimi icinde higbir kontrol word'li veya referans
alinmadi (58.16)
12 Etkin degil Rezerve
13 Protokol 1 Rezerve
14 Protokol 2 Rezerve
15 Dahili hata 1 = Dabhili hata algilama
0000h...FFFFh EFB iletisim durumu. 1=1
58.08  Alinan paket Suricuye adreslenen gegerli paketlerin sayisini gosterir. | -
Normal ¢alisma sirasinda sayi sabit bir bigimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basili tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Surlcuye adreslenen alinmis paketlerin sayisini gésterir. |1 =1
58.09  Aktarilan paketler Suricu tarafindan aktarilan gegerli paketlerin sayisini -
gobsterir. Normal galisma sirasinda say!1 sabit bir bigimde
artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basili tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Aktarilan paketlerin sayisi. 1=1
58.10  Tim paketler Baradaki herhangi bir cihaza adreslenen gegerli paketlerin | -
sayisini gésterir. Normal calisma sirasinda, bu sayi
surekli artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basil tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Alinan tiim paketlerin sayisi. 1=1




264 Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Varsayilan
FbEq 16

58.11

UART hatalari

Siricu tarafindan alinan karakter hatalarinin sayisini
gosterir. Sayidaki artis, barada bir konfiglirasyon
sorununu gosterir.

Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basil tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

UART hatalarinin sayisi

58.12

CRC hatalari

Sirici tarafindan alinan CRC hatali paketlerin sayisini
gosterir. Sayidaki artis, barada bir paraziti gosterir.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basil tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

CRC hatalarinin sayisi

1=

58.14

lletisim kaybi eylemi

SirGcunun bir EFB iletisim kesilmesine nasil tepki
verecegini seger. EFB'den sadece referans geliyorsa ve
iletisim kaybolduysa suriicli hata agmaz.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
Iletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

Ayrica bkz. parametreler 58.15 lletisim kaybi modu ve
58.16 lletisim kaybi siiresi.

Hata

Eylem yok

Eylem olmadi (izleme devre disi birakildi).

Hata

Surlici 6681 EFB iletisim kaybi hatasi tetikler. Bu sadece,
o anda etkin olan kontrol konumundaki kontrol EFB'den
beklendiginde gelir.

Son hiz

Siirtct bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve
hizi, stricinun galistig seviyede dondurur. Hiz 850 ms
dusik gegigli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas
alinarak belirlenir. Bu yalnizca, EFB'den kontrol
beklendiginde meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
¢alismaya devam etmenin giivenli oldugundan
emin olun.

Guvenli hiz ref

Sirucu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve
hizi, 22.41 Giivenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Glivenli frekans ref) ile
tanimlanan hiza ayarlar. Bu yalnizca, EFB'den kontrol
beklendiginde meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
calismaya devam etmenin givenli oldugundan
emin olun.

Her zaman hata

Surlici 6681 EFB iletisim kaybi hatas! tetikler. Suriict
EFB baslatmanin/durdurun veya referansin kullaniimadigi
kontrol konumunda bile gergeklesebilir.

Uyari

Surlict bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur. Bu

EFB'den higbir kontrol beklenmese de meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda
galismaya devam etmenin giivenli oldugundan
emin olun.
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58.15  lletisim kaybir modu Hangi mesaj tiplerinin bir EFB iletisim kaybi tespit edince | Cw / Ref1/
zaman asimi sayacini sififayacagini tanimlar. Ref2

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Unitesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
Iletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

Ayrica bkz. parametreler 58.14 lletisim kaybi eylemi ve
58.16 lletisim kaybi sliresi.

Herhangi bir mesaj Sirtcuye adreslenen herhangi bir mesaj zaman asimini 1
sifirlar.
Cw / Ref1/ Ref2 Kontrol word'linlin veya bir referansin yazimi zaman 2

asimini sifirlar.

58.16 lletisim kaybi siiresi EFB iletisimi igin bir zaman asimi ayarlar. Bir iletisim 3.0s

kesintisi zaman asimindan uzun siirerse, 58.14 lletisim

kaybi eylemi parametresi ile belirtilen eylem

gergeklestirilir.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Unitesi

yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06

lletisim kontrolii (Ayariari tazele) parametresi tarafindan

onaylandiklarinda gegerli olur.

Ayrica bkz. parametre 58.15 lletisim kaybi modu.

Notlar:

+ Gug vermenin ardindan 30 saniyelik bir baglatma
gecikmesi olur. Gecikme sirasinda iletisim kesintisi
izleme devre digi birakilir (ama iletisim etkin olabilir).

0,0...6000,0 s EFB iletisim zaman agimi. 1=

58.17  Génderim gecikme Protokol tarafindan zorlanan herhangi bir sabit gecikmeye | 0 ms
ek olarak minimum bir tepki gecikmesi tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
lletisim kontrolii (Ayariari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

0...65535 ms Minimum tepki gecikmesi. 1=1

58.18  EFB kontrol word'ii Siricuden Modbus kontrol cihazina génderilen -
islenmemis (degistiriimemis) durum word'ini gorintdler.
Hata giderme amaciyla.

Bu parametre salt okunurdur.

0...FFFFFFFFh Kontrol cihazindan sirticiiye gdnderilen kontrol word'ii. 1=1

58.19  EFB durum word'ii Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) -
durum word'in{i gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

0...FFFFFFFFh Siricuden kontrol cihazina gdnderilen durum word'G. 1=1
58.25  Kontrol profili Protokol tarafindan kullanilan haberlesme profilini ABB
tanimlar. Stiriiciileri

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol Unitesi
yeniden baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
lletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

ABB Sirictleri ABB Siruculeri kontrol profili (16 bit kontrol word'lyle)

DCU Profili DCU kontrol profili (16 veya 32 bit kontrol word'l ile)
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58.26  EFB ref1 tipi Dahili haberlesme arabirimi Gzerinden alinan referans 1'in | Hiz veya
tipini ve dlgeklendirmesini seger. frekans
Olgeklendirilmis referans 03.09 EFB referansi 1 ile
gorantilenir.
Hiz veya frekans Tip ve dlgeklendirme etkin olan ¢alisma moduna gére 0
otomatik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu .
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Moment kontroli Hiz
Frekans kontrol{ Frekans
Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans. 2
Olgeklendirme: 1 = 100.
Moment Moment referansi Olgeklendirme, 46.03 Moment 3
6lgeklendirme parametresi ile tanimlanir.
Hiz Hiz referansi. Olceklendirme, 46.01 Hiz éigeklendirme 4
parametresi ile tanimlanir.
Frekans Frekans referansi Olgeklendirme, 46.02 Frekans 5
Olgeklendirme parametresi ile tanimlanir.
58.27  EFB ref2 tipi Dahili haberlesme arabirimi Gzerinden alinan referans Hiz veya
2'nin tipini ve 6lgeklendirmesini secer. frekans
Olgeklendirilmis referans 03.10 EFB referansi 2 ile
g6rantilenir.
58.28  EFB act1 tipi Dahili haberlegsme arabirimi Gzerinden haberlesme agina | Hiz veya
gbnderilecek olan gergek deger 1'in tipini/kaynagini ve frekans
Olgeklendiriimesini seger.
Hiz veya frekans Tip ve 6lgeklendirme etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde segilir:

Calisma modu
(bkz. par. 19.07)

Gergek 1 tipi (kaynak)

Olgeklendirme

Hiz kontrol Hiz
. (01.01 Kullanilan motor | 46.01 Hiz digeklendirme
Moment kontroll
hizi)
Frekans kontroli Frekans 46.02 Frekans
(01.06 Cikis frekansi) Olgeklendirme

Seffaf

58.31 EFB act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 1
segilen deger gercek deger 1 olarak gonderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

58.31 EFB act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 2
secilen deger 100 = 1 birimde 16 bit 6lgceklendirme gergek
deger 1 olarak gonderilir (6r. tam sayi ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gergek deg@er 1 olarak génderilir. 3
Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
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Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak 4
gonderilir. Olgeklendirme, 46.01 Hiz éigeklendirme
parametresi ile tanimlanir.
Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 1 olarak génderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
58.29  EFB act2 tipi Dahili haberlesme arabirimi Gzerinden haberlesme agina | Seffaf
gonderilecek olan gergek deger 2'nin tipini’kaynagini ve
Olgeklendirilmesini seger.
Hiz veya frekans Tip/kaynak ve 6lgeklendirme, o anda etkin olan galisma 0
moduna gore otomatik olarak su sekilde segilir:
Galsma modu Gergek 1 tipi (kaynak) Olgeklendirme
(bkz. par. 19.01)
Hiz kontrol Hiz . .
Moment kontrolii (01.01 Kullanilan motor hizi) 46.01 Hiz dlgekiendirme
Frekans kontrolii Frekans 46.02 Frekans
(01.06 Cikig frekansi) blgceklendirme
Seffaf 58.32 EFB act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 1
secilen deger gercek deger 2 olarak génderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit élgekleme 1 = 1 birimdir).
Genel 58.32 EFB act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 2
segilen deger 100 = 1 birimde 16 bit dlgeklendirme gergek
deger 2 olarak gonderilir (6r. tam sayi ve iki basamak).
Moment 01.10 Motor momenti gergek degder 2 olarak génderilir. 3
Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirmeg
parametresi ile tanimlanir.
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak 4
gonderilir. Olgeklendirme, 46.01 Hiz élgeklendirme
parametresi ile tanimlanir.
Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deg@er 2 olarak génderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
58.31  EFB act1 seffaf 58.28 EFB act1 tipi parametresi Seffaf olarak Secilmedi
kaynagi ayarlandiginda, gercek deger 1'in kaynagini seger.
Secilmedi Yok. 0
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
58.32  EFB act2 seffaf 58.29 EFB act2 tipi parametresi, Seffaf olarak Secilmedi
kaynagi ayarlandiginda, gercek deger 1'in kaynagini seger.
Secilmedi Yok. 0
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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58.33

Adresleme modu

Parametreler ile 400101...465535 Modbus kayit
araligindaki parametreler arasindaki eslemeyi tanimlar.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
lletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

Mod 0

Mod 0

16 bit degerler (gruplar 1...99. dizinler 1...99 ):

Kayit adresi = 400000 + 100 x parametre grubu +
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 +
2200 + 80 = 402280 kaydina eslenir.

32 bit degerler (gruplar 1...99, dizinler 1...99 ):

Kayit adresi = 420000 + 200 x parametre grubu + 2 x
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 420000 +
4400 + 160 = 424560 kaydina eslenir.

Mod 1

16 bit degerler (gruplar 1...255, dizinler 1...255 ):

Kayit adresi = 400000 + 256 x parametre grubu +
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 +
5632 + 80 = 405712 kaydina eslenir.

Mod 2

32 bit degerler (gruplar 1...127, dizinler 1...255 ):

Kayit adresi = 400000 + 512 x parametre grubu + 2 x
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 +
11264 + 160 = 411424 kaydina eslenir.

58.34

Word sirasi

32 bit parametrelerinin 16 bit kayitlarinin hangi sirayla
aktarilacagini secer.

Her bir kayit igin, birinci bayt yliksek deger baytini ve ikinci
bayt diistik deder baytini igerir.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol initesi
yeniden baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06
Iletisim kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan
onaylandiklarinda gegerli olur.

LO-HI

HI-LO

Birinci kayit yliksek deger word'lini ve ikinci kayit disuk
deger word'lnu icerir.

LO-HI

Birinci kayit duslik deger word'inii ve ikinci kayit yliksek
deger word'Unu icerir.

58.101

Veri G/C 1

Modbus master'in, Modbus kayit 1'e (400001) ait kayit
adresinden okudugunda veya bu adrese yazdijinda
eristigi strlicideki adresi tanimlar.

Master veri tipini tanimlar (giris veya ¢ikis). Deger, iki adet
16 bit word'den olusan Modbus kasasinda aktarilir. Deger
16 bit ise, LSW'de (en 6nemsiz word) aktarilir. Deger

32 bit ise, bunun igin bir sonraki parametre de ayrilir ve
None olarak ayarlanmalidir.

CW 16bit

Yok

Eslesme yok, kayit her zaman sifir.

CW 16bit

ABB Siirtictileri, CiA402 ve Seffaf 16 profilleri: 16 bit
kontrol word'li; DCU Profili: DCU kontrol word'liniin daha
dusik 16 bitleri

Ref1 16bit

Referans REF1 (16 bit)

Ref2 16bit

Referans REF2 (16 bit)

SW 16bit

ABB Siirtictileri profili: 16 bit ABB siriicileri durum word'(;
DCU Profili: DCU durum word'linlin daha diisiik 16 bitleri

Act1 16bit

Gercek deger ACT1 (16 bit)

Act2 16bit

Gercek deger ACT2 (16 bit)

CW 32bit

Kontrol Word'li (32 bit)
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Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'(i (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
CW2 16bit ABB Siiriiciileri profili: kullanilmaz; DCU Profili: DCU 21
kontrol word'iniin daha yUksek 16 bitleri
SW2 16bit ABB Siiriicdileri profili: kullanilmaz / her zaman sifir; DCU | 24
Profili: DCU durum word'lniin daha yiiksek 16 bitleri.
RO/DIO kontrol word'li | 70.99 RO/DIO kontrol word'ii parametresi. 31
AO1 veri depolama 13.91 AO1 veri depolama parametresi. 32
Geri bildirim veri 40.91 Geri bildirim veri depolama parametresi. 40
depolama
Ayar noktasi veri 40.92 Ayar noktasi veri depolama parametresi 41
depolama
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
58.102 Data G/C 2 Modbus master’in, kayit adresi 400002'den okudugunda veya | Ref1 16bit

bu adrese yazdiginda, eristigi strliciideki adresi tanimlar.
Segimler i¢in, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.103 Data G/C 3 Modbus master’in, kayit adresi 400003'den okudugunda veya | Ref2 16bit
bu adrese yazdiginda, eristidi strliclideki adresi tanimlar.
Secimler icin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.104 Data G/C 4 Modbus master’in, kayit adresi 400004'den okudugunda veya | SW 16bit
bu adrese yazdiginda, eristidi surliclideki adresi tanimlar.
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.105 Data G/C 5 Modbus master'in, kayit adresi 400005'den okudugunda veya | Act1 16bit
bu adrese yazdiginda, eristigi surlicideki adresi tanimlar.
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.106 Data G/C 6 Modbus master'in, kayit adresi 400006'den okudugunda veya | Act2 16bit
bu adrese yazdiginda, eristigi surlicideki adresi tanimlar.
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.107 Data G/C7 Modbus kayit adresi 400007 igin parametre segici. Yok
Secimler icin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.108 Data G/C 8 Modbus kayit adresi 400008 igin parametre segici. Yok
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.109 Data G/C 9 Modbus kayit adresi 400009 igin parametre segici. Yok
Secimler icin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.110 Data G/C 10 Modbus kayit adresi 400010 igin parametre segici. Yok
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.111 Data G/C 11 Modbus kayit adresi 400011 icin parametre segici. Yok
Secimler icin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.112 Data G/C 12 Modbus kayit adresi 400012 igin parametre segici. Yok
Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.113 Data G/C 13 Modbus kayit adresi 400013 igin parametre segici. Yok
Secimler icin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.

58.114 Data G/C 14 Modbus kayit adresi 400014 igin parametre segici. Yok

Secimler igin, bkz. parametre 58.101 Veri G/C 1.
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71 Harici PID1

Harici PID'nin yapilandirmasi.

71.01  Harici PID gergek Bkz. parametre 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek. -
degeri
71.02  Geri bildirim gergek Bkz. parametre 40.02 Proses PID geri bildirimi gercek. -
degeri
71.08  Ayar noktasi gergek Bkz. parametre 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek. -
degeri
71.04  Sapma gergek degeri | Bkz. parametre 40.04 Proses PID sapmasi gergek. -
71.06  PID durum word'ii Proses harici PID kontroltindeki durum bilgilerini gosterir. | -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontroli etkin.
1 Rezerve
2 Cikis dondurulmus (1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi donduruimus. 77.38 Cikis
donma etkin parametresi DOGRU ise veya 6li bant fonksiyonu
etkinse (9. bit ayarlanmigsa) bit ayarlanmistir.
3...6 Rezerve
7 Cikig ust limiti 1 = PID ¢ikigi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikis alt limiti 1 = PID ¢ikigl 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Olii bant etkin 1 = Olii bant etkin
10...11 |Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktas! etkin (bkz. par. 40.16...40.16)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontrolli durum word'ii. 1=1
71.07  PID g¢alisma modu Bkz. parametre 40.07 Proses PID galisma modu. Kapall
71.08  Geri bildirim 1 kaynagi | Bkz. parametre 40.08 Grup 1 geri bildirim 1 kaynagi. Segilmedi
71.11  Geri bildirim filtre Bkz. parametre 40.11 Grup 1 geri bildirim filtre sdresi. 0,000 s
stiresi
71.14  Ayar noktasi 71.15 Cikis digeklendirme parametresi ile birlikte, proses | 1500,00
blgeklendirme PID kontrol zinciri igin bir genel dlgeklendirme faktori
tanimlar. Ornegin, proses ayar noktasi girisi Hz cinsinden
oldugunda 6lgeklendirme faktoriinden yararlanilabilir, PID
kontrol cihazinin ¢ikigi ise hiz kontrolde bir rpm degeri
olarak kullanilir. Bu durumda, bu parametre 50 olarak ve
71.15 parametresi 50 Hz'de nominal motor hizina
ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin gikisi = [771.15], sapma
(ayar noktasi - geri bildirim) = [71.14] ve [71.32] =1
oldugunda.
Not: Olgg_klendirme 71.14 ve 71.15 arasindaki orana
dayanir. Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 3 ile ayni
Olgeklendirmeyi olusturacaktir.
-200000.00... Proses ayar noktasi tabani. 1=1
200000,00
71.15  Cikis élceklendirme Bkz. parametre 71.14 Ayar noktasi dlgeklendirme. 1500,00
-200000.00... Proses PID kontrolu ¢ikigi bazinda. 1=

200000,00
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71.16  Ayar noktas! 1 kaynagi | Bkz. parametre 40.16 Grup 1 ayar noktasi 1 kaynagi. Secilmedi
71.19  Dahili ayar noktasi se¢1 | Bkz. parametre 40.19 Grup 1 dabhili ayar noktasi se¢1. Secilmedi
71.20  Dahili ayar noktasi se¢2 | Bkz. parametre 40.20 Grup 1 dabhili ayar noktasi se¢2. Secilmedi
71.21  Dadhili ayar noktasi 1 Bkz. parametre 40.21 Grup 1 dahili ayar noktasi 1. 0,00 PID
misteri birimi
71.22  Dadhili ayar noktasi 2 Bkz. parametre 40.22 Grup 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00 PID
musteri birimi
71.23  Dabhili ayar noktasi 3 | Bkz. parametre 40.23 Grup 1 dahili ayar noktasi 3. 0,00 PID
musteri birimi
71.26  Ayar noktasi min Bkz. parametre 40.26 Grup 1 ayar noktasi min. 0,00
71.27  Ayar noktasi maks Bkz. parametre 40.27 Grup 1 ayar noktasi maks. 200000,00
71.31  Sapma gevirme Bkz. parametre 40.31 Grup 1 sapma ters gevirme. Cevrilmedi
(Ref - Fbk)
71.32  Kazang Bkz. parametre 40.32 Grup 1 kazanci. 1,00
71.33  Integral siiresi Bkz. parametre 40.33 Grup 1 entegrasyon sliresi. 60,0 s
71.34  Tiirev sliresi Bkz. parametre 40.34 Grup 1 tiirev siiresi. 0,000 s
71.35  Tiirev filtre siiresi Bkz. parametre 40.35 Grup 1 tiirev filtre sliresi. 0,0s
71.36  Cikis min Bkz. parametre 40.36 Grup 1 ¢ikis min. -200000.00
71.37  Cikis maks Bkz. parametre 40.37 Grup 1 ¢ikis maks. 200000,00
71.38  Cikis donma etkin Bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
71.39  Olii bant araligi Kontrol programi 71.04 Sapma gergek degeri 0,0

parametresinin mutlak degerini bu parametre tarafindan
tanimlanan 6lu bant araligiyla karsilastirir. Mutlak deger
71.40 Olii bant gecikmesi parametresi tarafindan
tanimlanan stire boyunca 6lii bant araligi igindeyse, PID
6ll bant modu etkinlegtirilir ve 71.06 PID durum word'ii 9.
biti Olii bant etkin olarak ayarlanir. Sonra PID'nin ¢ikis!
dondurulur ve 71.06 PID durum word'ii 2. biti Cikis
dondurulmus olarak ayarlanir.

Mutlak deg@er 61l bant araligina esit veya daha blyiikse,
PID 614 bant modu devre digi birakilr.

0,0...200000,0 Aralik 1=1

71.40  Olii bant gecikmesi Olii bant fonksiyonu igin 61U bant gecikmesini tanimlar. 0,0s
Bkz. parametre 71.39 Olii bant araligi.

0,0...3600,0 s Gecikme 1=1s
71.58  Artis énleme Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis énleme. Hayir
71,69  Azalma 6nleme Bkz. parametre 40.59 Ayar 1 azalma 6nleme. Hayir
71.62 Dahilikayar noktasi Bkz. parametre 40.62 PID dabhili ayar noktas! gercek. -

gerge

71.79  Harici PID birimleri Bkz. parametre 40.79 Ayar 1 birimleri. 4
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95 Donanim
konfigiirasyonu

Donanimla ilgili gesitli ayarlar.

95.01

Besleme gerilimi

Besleme gerilimi araligini secger. Bu parametre, siirlicl
tarafindan besleme sebekesinin nominal gerilimini
belirlemek igin kullanilir. Bu parametre ayrica sirticinin
akim degerleri ve DC gerilim kontrol fonksiyonlarini (agma
ve fren kiyici etkinlestirme limitleri) etkiler.
UYARI! Yanlig ayarlanmasi durumunda motor
kontrolsiiz bir sekilde hizlanabilir ya da fren kiyici
veya direncine asiri yiklenme olabilir.
Not: Gosterilen segimler strlicinin donanimina gére
degisir. llgili stirict icin tek bir gerilim arahigr gegerli
olmasi durumunda, bu aralik varsayilan olarak segilir.

Otomatik /
secilmedi

Otomatik / segilmedi

Higbir gerilimi araligi secilmedi. 95.02 Uyarlamali gerilim
limitleri parametresi Devrede olarak segilmedigi strece,
surlici modUlasyonu bir aralik secilmeden baslatmaz; bu

durumda ise siriicti besleme gerilimini kendi tahmin eder.

208...240 V

208...240 V, ACS180-04-xxxx-1/-2 surlicilerde bulunur

1

380...415V

380...415 V, ACS180-04-xxxx-4 surlclilerde bulunur

2

440...480 V

440...480 V, ACS180-04-xxxx-4 sirlcllerde bulunur

3

95.02

Uyarlamali gerilim
limitleri

Uyarlamali gerilim limitlerini etkinlestirir.

Ornegin DC gerilim seviyesini yiikseltmek igin bir IGBT
besleme Unitesi kullanilirsa, uyarlamali gerilim limitleri
kullanilabilir. Invertdr ve IGBT besleme birimi arasindaki
iletisim etkin durumdaysa, gerilim limitleri IGBT besleme
biriminden gelen DC gerilim referansina baghdir. Aksi
halde, limitler 6n sarj siralamasinin sonunda odl¢lilen DC
gerilimi esas alinarak hesaplanir.

Bu fonksiyon, siiriicliye saglanan AC besleme gerilimi
yuksek oldugunda, uyari seviyeleri de buna bagli olarak
yukseleceginden, bu tir durumlar igin de kullanighdir.

Devrede

Pasif

Uyarlamali gerilim limitleri devre digi.

Devrede

Uyarlamali gerilim limitleri devrede.

95.03

Tahmini AC besleme
gerilimi

Hesaplama tarafindan tahmin edilen AC besleme gerilimi.
Tahmin etme, slrlcuye her glg veriligsinde yaplilir ve
surtict DC barasini sarj ederken DC barasindaki gerilim
seviyesinin ylkselme hizina baghdir.

0,0...65535,0 V

Gerilim.

10=1V
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95.20

Donanim secenek
word'i 1

Farklilastirilmis parametre varsayilanlari gerektiren
donanima iligkin secenekleri tanimlar.
Bu parametre bir parametre geri yiklemeden etkilenmez

Bit Adi

Deger

60 Hz

0 Besleme frekansi

makroyu yeniden segmeniz gerekir.

degerleri arasindaki degisiklikler, sayfa 295.
0=50Hz
1=60 Hz

Bu bitin degerini degistirirseniz, degistirmeden sonra sirlciye tam
bir sififama yapmaniz gerekir. Resetledikten sonra, kullanilacak

Bkz. boélim 50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan

=

...12  |Rezerve

13 du/dt filtresi
etkinlestirme

fanini tam hiza zorlar.
0 = du/dt filtresi etkin degil.
1 = du/dt filtresi etkin.

Etkinken, strici/invertdr gikisina bir du/dt filtresi baglandi. Ayar
cikis anahtarlama frekansini sinirlar ve sirici/invertdr modulinin

14...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Donanim opsiyonlari yapilandirma word'd.

1=1

95.26

Motor baglanti kesici
tespiti

Motor baglanti kesme anahtarinin kullanimini etkinlestirir
veya izin sinyali igin kaynagi seger. Etkinlestirildiginde,
sirlict baglantinin kesildigini algiladiginda bir hata
tetiklemez fakat calismaya devam eder ve yeniden
baglanti kurulduktan sonra normal ¢alismasina déner.
Bu parametre etkinlestirildiginde, surlici asagidaki siraya
gore hareket eder:

1. Motor baglantisi kesildi: Surlicti, baglanti kesintisini
algilar ve bunu A784 uyarisi ile gosterir. Stirticl
calismaya devam eder ve motorun yeniden
baglanmasini bekler.

2. Motor yeniden baglandi: Siriicli yeniden baglanmayi
algilar, uyariyi kaldirir ve normal galismaya déner.
Baglanti kesilmeden &nceki son etkin referans
kullanimdadir.

Not: Bu 6zellik yalnizca skaler modda bulunur. Bu

parametre vektdr modu davranigini etkilemez.

Pasif

0

Devre disl.

1=1

1

Devrede.

1=1

95.200

Sogutma fani modu

Sogutma fani kontrol modunu degistirme

Otomatik

Auto

Sogutma fani otomatik olarak kontrol edilir

0

Her zaman agik

Sogut fani her zaman galisir

1
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parametre kilidini, vb. etkinlestirmek igin bu parametreye
sifre kodlar girilebilir. Bkz. parametre 96.03 Erisim
diizeyleri durumu.

“358” degerini girmek, kontrol paneli veya Drive composer
bilgisayar uygulamasi {izerinden diger tim parametrelerin
degistiriimesini engelleyen parametre kilidini agar.
Kullanici parolasini girmek (varsayilan olarak,
“10000000”) yeni bir kullanici parolasi olusturmada ve
onlenecek eylemleri segmede kullanilabilecek
96.100...96.102 parametrelerini etkinlestirir.

Gegersiz bir parola girmek kullanici kilidini agiksa kapatir
(6r. 96.100...96.102 parametrelerini gizler). Kodu girdikten
sonra, parametrelerin gergekten gizlenmis olduklarini
kontrol edin.

Not: Varsayilan kullanici parolasini degistirmenizi
oOneririz.

Ayrica bkz. bélim Kullanici kilidi, (sayfa 100).

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
96 Sistem Dil segimi; erisim diizeyleri; makro segimi; parametre
kaydetme ve geri ylikleme; kontrol Unitesini yeniden
baslatma; kullanici parametre gruplari; birim segimi;
parametre saglama toplami hesaplamasi; kullanici kilidi.
96.01  Dil Parametre arabiriminin ve kontrol panelinde goriintilenen | Segilmedi
diger bilgilerin dilini seger.
Notlar:
* Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
+ Bu parametrenin Drive composer bilgisayar
uygulamasinda gérulen diller Gzerinde etkisi yoktur.
(Bunlar Goriiniim — Ayarlar — Siriicii varsayilan
dil 6gesi altinda belirtilir.)
Secilmedi Bir dil segin. 0
Ingilizce ingilizce. 1033
Deutsch Almanca. 1031
Italiano italyanca. 1040
Espafiol ispanyolca. 3082
Portugues Portekizce. 2070
Nederlands Hollandaca. 1043
Francais Fransizca. 1036
Suomi Fince. 1035
Svenska isvegge. 1053
Russki Rusca. 1049
Polski Lehge. 1045
Turkce Turkge. 1055
Chinese (Simplified, Basitlestirilmis Cince. 2052
PRC)
96.02  Sifre kodu Baska erisim diizeylerini, 6rnegin ilave parametreleri, 0

0...99999999

Sifre kodu.
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96.03  Erisim diizeyleri 96.02 Sifre kodu parametresine girilen sifre kodlari 0b0000
durumu tarafindan hangi erisim diizeylerinin etkinlestirildigini gosterir.
Bit Adi
0 Son kullanici
1 Servis
2,3 Rezerve
4 Uzun menii
5..10 |Rezerve
1 OEM erigim duzeyi 1
12 OEM erisim dlizeyi 2
13 OEM erisim dlzeyi 3
14 Parametre kilidi
15 Rezerve
0b0000...0b1111 Erisim dlzeylerini etkinlestirir. -
96.04  Makro se¢imi Kontrol makrosunu seger. Daha fazla bilgi icin, bkz. Tamam
Kontrol makrolari bolimu.
Bir segim yapildiktan sonra, parametre otomatik olarak
Tamam durumuna geri doner.
Not: Bir makronun varsayilan parametre degerlerini
degistirdiginizde, yeni ayarlar hemen gegerli olur ve
surlictinun glcu kapatilip agilsa bile gegerli kalir. Bununla
birlikte, her bir standart makronun varsayilan parametre
ayarlarinin (fabrika ayarlari) yedegi hala mevcuttur.
Tamam Makro segimi tamamlandi; normal ¢alisma. 0
ABB standart ABB standart makrosu. Skaler motor kontrol igin. 1
Man/Oto El/Oto makrosu. 2
Manuel/PID Manuel/PID makrosu. 3
Modbus RTU Modbus RTU 5
Alternatif Alternatif makro 12
Motor potansiyometresi | Motor potansiyometresi makrosu 13
PID PID makrosu 14
96.05  Makro etkin Hangi kontrol makrosunun segili oldugunu gésterir. Daha | ABB standart
fazla bilgi icin, bkz. Kontrol makrolari bolimu.
Makroyu degistirmek igin 96.04 Makro segimi
parametresini kullanin.
Tamam Makro segimi tamamlandi; normal calisma. 0
ABB standart ABB standart makrosu. Skaler motor kontroli igin. 1
El/Oto El/Oto makrosu. 5
Manuel/PID Manuel/PID makrosu. 8
Modbus RTU Modbus RTU 9
Alternatif Alternatif makro 12
Motor potansiyometresi | Motor potansiyometresi makrosu 13
PID PID makrosu 14
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No.

Ad/Deger

Aciklama

Varsayilan
FbEq 16

96.06

Parametre geri
ylkleme

Kontrol programinin orijinal ayarlarini, yani parametre
varsaylilan degerlerini geri ylkler.
Not: Bu parametre siricu calisirken degistirilemez.

Tamam

Tamam

Geri ylikleme tamamlandi.

Varsayilanlar geri
yukle

Asagidakiler haric, tim diizenlenebilir degerler varsayilan

degerlere geri yuklenir:

* motor verileri ve ID run sonuglari

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

» kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari

* haberlesme adaptori ayarlari

» kontrol makrosu se¢imi ve bu se¢imle tamamlanan
parametre varsayilanlari

* 95.20 Donanim secenek word'ii 1 parametresi ve bu

parametre ile tamamlanan farklilastirimis varsayilanlar.

* 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farklilastirlmis varsayilanlar.

Hepsini sil

Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerler varsayilan

degerlere geri yiklenir:

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

+ kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari

* haberlesme adaptorii ayarlari (mevcut ayarlarin
tamamini siler)

» kontrol makrosu segimi ve bu segimle tamamlanan
parametre varsayilanlari

* 95.20 Donanim segenek word'ii 1 parametresi ve bu

parametre ile tamamlanan farkhlastiriimis varsayilanlar.

* 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farklilastirilmis varsayilanlar.

Bilgisayar yazilimi iletigsimi geri ylkleme sirasinda

kesintiye ugradi.

62

TUm haberlesme
ayarlarini sifirla

Haberlesme ve iletigim ile ilgili tim ayarlari varsayilan
degerlerine geri ylkler.

Not: Haberlesme, kontrol paneli ve bilgisayar yazilimi
haberlesmesi geri yukleme sirasinda kesintiye ugradi.

32

Ana sayfa
goérinimdind resetle

Kullanimdaki kontrol makrosu tarafindan tanimlanan
varsayllan parametrelerin degerlerini goéstermek icin Ana
sayfa gériinim dizenini geri yukler.

512

Son kullanici
metinlerini sifirla

Sirlcu adi, iletisim bilgileri, 6zellestiriimis hata ve uyar
metinleri ve para birimi de dahil tim son kullanici metinleri
icin varsayilan degerleri geri ylkler.

40.79 parametresinin degeri User Text olarak
ayarlanmigsa, PID birimi de resetlenir. 40.79
parametresinde baska bir deger varsa, PID birimi
resetlenemez.

1024

Motor verilerini resetle

TUm motor nominal de@erlerini ve motor ID run
sonuglarini varsayilan degerlere geri ylkler.

Fabrika
varsayilanlarina
resetle

Ayarlari ve tim dizenlenebilir parametreleri ilk fabrika
degerlerine geri yukler

(95.20 parametresi tarafindan uygulanan farkhlastiriimis
varsayllanlar harig).

34560
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96.07  Manuel parametre Gug gevrimi yaptiktan sonra ¢alismanin devam etmesini Tamam
kaydetme saglamak igin gegerli parametre degerlerini surticu kontrol
kartindaki kalici bellege kaydeder. Parametreleri bu
parametreyle asagdidakiler i¢in kaydeder:
* haberlesmeye gonderilen degerleri saklamak igin
« kontrol Uinitesinde harici +24 V DC gli¢ kaynagini
kullanirken: kontrol Unitesinin gliclinii kapatmadan
once parametre degisikliklerini kaydetmek igin. Gli¢
kesintisinde kaynagin ¢ok kisa bir tutma zamani vardir.
Not: Yeni parametre degeri bilgisayar yazilimindan veya
panelden degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir,
ancak haberlesme adaptor baglantisi Gizerinden
degistirildiginde kaydedilmez.
Tamam Kaydetme tamamlandi. 0
Kaydet Kaydetme devam ediyor. 1
96.08  Kontrol karti 6n Bu parametre degerinin 1 olarak degistirilmesi durumunda 0
ylikleme kontrol Unitesi yeniden baslatilir (komple striici moduli igin
bir giic agma/kapatma c¢evrimine gerek duyulmaksizin).
Deger otomatik olarak O’'a geri doner.
0 Eylem yok 1=1
1 Kontrol Unitesini yeniden baslatir.
96.10  Kullanici grubu Kullanici parametresi ayarlarinin durumunu gosterir.

durumu Bu parametre salt okunurdur.

Ayrica bkz. bolim Kullanici parametre gruplari (sayfa 97).

- Kullanici parametresi ayarlari kaydedilmemis. 0

Ykleniyor Bir kullanici ayari yUkleniyor. 1

Kaydediliyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2

Hatali Gegersiz ya da bos parametre ayari. 3

User1 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu giris1 ve 96.13 Kullanici | 4
grubu G/C modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 1
segildi.

User2 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu giris1 ve 96.13 Kullanici | 5
grubu G/C modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 2
segcildi.

User3 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu giris1 ve 96.13 Kullanici | 6
grubu G/C modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 3
segildi.

User4 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu giris1 ve 96.13 Kullanici | 7
grubu G/C modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 4
secildi.

User1 yedekleme Kullanici grubu 1 kaydedildi veya yiklendi. 20

User2 yedekleme Kullanici grubu 2 kaydedildi veya yiiklendi. 21

User3 yedekleme Kullanici grubu 3 kaydedildi veya yiklendi. 22

User4 yedekleme Kullanici grubu 4 kaydedildi veya yiklendi. 23
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FbEq 16
96.11  Kullanici grubu Dért adete kadar 6zel parametre ayari grubunun Eylem yok
kaydi/yiikleme kaydedilebilmesini ve geri yliklenebilmesini saglar.

Suriiclniin kapatiimasindan énce kullanimda olan set gli¢

tekrar agildiginda kullanimda olur.

Notlar:

* Haberlesme ve enkoder yapilandirma parametreleri
(14...16, 47, 50...58 ve 92...93 gruplari) gibi bazi
donanim yapilandirma ayarlari kullanici parametresi
gruplarina dahil degildir.

+ Bir grup yliklemenin ardindan yapilan parametre
degisiklikleri otomatik olarak saklanmaz; bu parametre
kullanilarak kaydedilmeleri gereklidir.

* Bu parametre surucl ¢aligirken degistirilemez.

Eylem yok Yikleme veya kaydetme igslemi tamamlandi; normal galisma. | O
Kullanici grubu G/G 96.12 Kullanici grubu G/G modu giris1 ve 96.13 Kullanici | 1
modu grubu G/C modu giris2 parametrelerini kullanarak kullanici
parametresi grubunu yiikler.
Grup 1'i yukle Kullanici parametresi grubu 1'i yikler. 2
Grup 2'yi yiikle Kullanici parametresi grubu 2'yi yikler. 3
Grup 3'U yukle Kullanici parametresi grubu 3'U yikler. 4
Ayar 4’0 yukle Kullanici parametre ayari 4'U yikle. 5
Grup 1'e kaydet Kullanici parametresi grubu 1'e kaydeder. 18
Grup 2'ye kaydet Kullanici parametresi grubu 2'yi kaydeder. 19
Grup 3'e kaydet Kullanici parametre ayari 3'l kaydet. 20
Grup 4'e kaydet Kullanici parametre ayari 4'U kaydet. 21
96.12  Kullanici grubu G/C 96.11 Kullanici grubu kaydi/yiikleme parametresi Kullanici | Segilmedi
modu giris1 grubu G/C modu olarak ayarlandiginda, 96.13 Kullanici
grubu G/C modu giris2 parametresi ile birlikte kullanici
parametresi grubunu asagidaki sekilde secer:
Kaynak durumu | Kaynak durumu Secilen
96.12 96.13 kullanici
parametresi ile | parametresi ile parametresi
tanimlanir tanimlanir grubu
0 0 Grup 1
1 0 Grup 2
0 1 Grup 3
1 1 Grup 4
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
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Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
96.13  Kullanici grubu G/C Bkz. parametre 96.12 Kullanici grubu G/C modu giris1. Secilmedi
modu girig2
96.16  Birim segimi Gicu, sicakhgr ve momenti gdsteren parametrelerin 0b0000
birimini secer.
Bit Adi Bilgi
0 Glg birimi 0 =kw
(mekanik) 1=hp
1 Rezerve
2 Sicaklik birimi |0 = °C
1="°F
3 Rezerve
4 Moment birimi [0 = Nm (N-m)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Rezerve
0b0000...0b1111 Birim segim word'd. 1=1
96.51  Sil arizasi ve olay Sirdcunun hata ve olay gunliklerindeki tim olaylari siler. | Tamam
gunligi
Tamam 0 = Eylem yok. 0
Reset 1 = Hata ve olay giinligin( resetler (siler). 1
96.54  Saglama toplami Sirticiniin nasil tepki verecegini seger Eylem yok
eylemi * 96.55 Saglama toplami kontrol word'(i, bit 8 = 1

(Onaylanmis saglama toplami A) iken: 96.68 Gergek
saglama toplami A parametre saglama toplami ile
96.71 Onaylanmis saglama toplami A ile eslesmiyorsa,
velveya

* 96.55 Saglama toplami kontrol word'd, bit 9 = 1
(Onaylanmis saglama toplami B) iken: 96.69 Gercek
saglama toplami B parametre saglama toplami ile
96.72 Onaylanmis saglama toplami B eslesmiyorsa.

Eylem yok Eylem olmaz. (Saglama toplamasi &zelligi kullanimda degil.) | 0

islenmemis olay Suricu bir olay kayd girisi olusturur (B686 Saglama 1
toplami uyusmazligr).

Uyari Surlcu bir uyari (A686 Saglama toplami uyusmazligi) 2
olusturur.

Uyari ve start énleme | Surlict bir uyari (A686 Saglama toplami uyusmazligi) 3
olusturur.

Sdrlcuyu start etmek 6nlendi.

Hata Suriict 6200 Saglama toplami uyusmazhigir hatasinda 4
acilir.
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toplami A

goruntller. 96.54 Saglama toplami eylemi ve 96.55
Saglama toplami kontrol word'ii, bit 8 = 1 (Onaylanmig
saglama toplami A) iginde bir eylem segildiginde, saglama
toplami A Uretilir veya giincellenir

Saglama toplami A hesaplamasi igin parametre grubu,
haberlesme ayar parametrelerini icermez.

Saglama toplami A hesaplamasinda yer alan
parametreler, parametre gruplar 10, 15, 19, 20, 21, 22,
23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 45, 46, 71,
95, 96, 97, 98 ve 99 icinde kullanici tarafindan
dlzenlenebilir parametrelerdir.

Ayrica bkz. bélim Parametre saglama toplami
hesaplamasi, (sayfa 98).

No. Ad/Deger Agiklama Varsayilan
FbEq 16
96.55  Saglama toplami 8...9 bitleri hangi kargilastirmalarin yapildigini secer: 0b0000
kontrol word'(i + Bit 8 = 1 (Onaylanmig sadlama toplami A): 96.68
Gergek saglama toplami A ile 96.71 Onaylanmis
saglama toplami A karsilastirilir ve/veya
+ Bit 9 = 1 (Onaylanmis sadlama toplami A): 96.69
Gergek saglama toplami B ile 96.72 Onaylanmis
saglama toplami B karsilastiriliyorsa.
12...13 bitleri onaylanmis (referans) bir saglama toplami
parametrelerini (...) parametrelerindeki gercek saglama
toplaminin kopyalanabilmesi icin seger.
+ Bit 12 = 1 (Onaylanmis saglama toplami A
ayarlanmis): 96.68 Gergek saglama toplami A degeri
96.71 Onaylanmis saglama toplami A igine kopyalanir
velveya
+ Bit 13 = 1 (Onaylanmis saglama toplami B ayarlanmis):
96.69 Gergek saglama toplami B degeri 96.72
Onaylanmis saglama toplami B igine kopyalanir.
Bit Adi Bilgi
0..7 Rezerve
8 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami A (96.71) gézlemlendi.
toplami A 0 = Devre dis!.
9 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami B (96.72) gbzlemlendi.
toplami B 0 = Devre dis!.
10...11 |Rezerve
12 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.68 degerini 96.71 igine kopyala. 0 = Tamam
toplami A'yi ayarla. (kopyalama yapild).
13 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.69 degerini 96.72 igine kopyala. 0 = Tamam
toplami B'yi ayarla. (kopyalama yapild).
14..15 |Rezerve
0b0000...0b1111 Saglama toplami kontrol word'l 1=1
96.68  Gergek saglama Gergek parametre yapilandirmasi saglama toplami A'yi 0x0000

0x0000...

Oxffff Gergek saglama toplami A. 1=1
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96.69

Gergek saglama
toplami B

Gercek parametre yapilandirmasi saglama toplami B'yi
gorintuler. 96.54 Saglama toplami eylemi ve 96.55
Saglama toplami kontrol word'ii, bit 9 = 1 (Onaylanmis
saglama B) icinde bir eylem segcildiginde, saglama toplami
B Uretilir veya giincellenir

Saglama toplami B parametre grubu sunlari igermez:

* haberlesme ayarlar

« motor veri ayarlari ve

 enerji veri ayari parametreleri.

Saglama toplami B hesaplamasinda yer alan
parametreler, parametre gruplari 10, 15, 19, 20, 21, 22,
23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 46, 71, 95,
96 ve 97 icinde kullanici tarafindan dizenlenebilir
parametrelerdir.

Ayrica bkz. bélim Parametre saglama toplami
hesaplamasi, (sayfa 98).

0x0000

0x0000...0xffff

Gercek saglama toplami B.

1=1

96.71

Onaylanmis saglama
toplami A

Onaylanmis (referans) saglama toplami A.

0x0000

0x0000...0xffff

Onaylanmig saglama toplami A.

96.72

Onaylanmis saglama
toplami B

Onaylanmis (referans) saglama toplami B.

0x0000

0x0000...0xffff

Onaylanmis saglama toplami B.

96.78

550 uyumluluk modu

550 kayit numaralandirmasi kullanarak segilmis
parametre grubuna bir Modbus kullanicinin erigimini
etkinlestirir/devre disi birakir.

Desteklenen parametreler icin bkz. bélim Modbus'in 550
ile geriye déniik uyumlulugu tarafindan desteklenen
parametreler, sayfa 296.

Devre disi

Devre disi

550 uyumluluk modunun kullaniimasi devre digi birakilir

Devrede

550 uyumluluk modunun kullanilmas: etkinlestirilir

96.100

Kullanici parolasini
degistir

(Kullanici Kilidi agikken gériiliir)

Mevcut kullanici parolasini degistirmek icin, bu
parametrenin yani sira 96.101 Kullanici parolasini onayla
parametresine yeni bir parola girin. Yeni parola
onaylanana dek bir A6B1 uyarisi etkin olacaktir. Parolayi
degistirmek igin, kullanici kilidini onaylamadan kapatin.
Kilidi kapatmak icin, 96.02 Sifre kodu parametresine
gegersiz bir parola girin, 96.08 Kontrol karti 6n ylikleme
parametresini etkinlestirin veya glicli kapatip agin.

Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 100).

10000000

10000000...
99999999

Yeni kullanici parolasi.

96.101

Kullanici parolasini
onayla

(Kullanicr kilidi agikken gériillir)
96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine girilen
yeni kullanici parolasini dogrular.

10000000...
99999999

Yeni kullanici parolasinin dogrulanmasi.
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96.102 Kullanici kilidi (Kullanici kilidi agikken gériiliir) 0000h

islevselligi Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemleri veya
islevsellikleri seger. Yapilan degisikliklerin yalnizca
kullanici kilidi kapaliyken gergeklestigini unutmayin. Bkz.
parametre 96.02 Sifre kodu.
Bit Adi Bilgi
0 ABB erisim 1 = ABB erisim duzeyleri (servis, gelismis programlayici, vb.; bkz.
dizeylerini devre 96.03) devre disi birakildi
disi birak
1 Parametre kilit 1 = Parametre kilit durumunu degistirmek 6nlendi, 6r. parola 358'in

durumunu dondur

etkisi yok

2 Dosya indirmeyi 1 = Dosyalarin surliciye yuklenmesi énlendi. Bu,
devre digi birak « yazilim glincellemeleri
« parametreyi geri yukleme
« adaptif veya uygulama programlarinin yiklenmesi
« kontrol panelinin ana sayfa gériniminun degistiriimesi
« slrucl metinlerini diizenleme
« kontrol panelindeki favori parametreler listesini dizenleme
« tarih/saat formatlari ve saat ekranini etkinlestirme/devre disi
birakma gibi kontrol paneli Uizerinden yapilan yapilandirma
ayarlari igin gegerlidir.
3 Gizli FB yazmay! 1 = Kapali erisim diizeyine haberlesme yazmayi devre digi birakir.
devre disi birak
4 Yedeklemeleri devre 1 = Yedek dosya indirmeyi devre digi birakir.
disi birak
5...10 |Rezerve
1 OEM erisim dlizeyi |1 = OEM erisim diizeyi 1'i devre digi birakir.
1'i devre disi birak
12 OEM erisim diizeyi |1 = OEM erigim diizeyi 2'yi devre digi birakir.
2'yi devre digi birak
13 OEM erisim diizeyi |1 = OEM erigim diizeyi 3'yi devre digi birakir.
3'U devre disi birak
14,15 |Rezerve
0000h...FFFFh Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemlerin segimi. -
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97 Motor kontrolii

Frekans degistirme; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki
frenleme; anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR
kompanzasyonu.

97.01

Anahtarlama frekansi
referansi

Suriicu gok iIsinmadigi siirece kullanilan anahtarlama
frekansini tanimlar. Bkz. bolim Anahtarlama frekansi,
sayfa 68.

Daha yiiksek anahtarlama frekansi daha az isitsel
gurdltiyle sonuglanir.

Coklu motorlu sistemlerde anahtarlama frekansini
varsayilan dederinden degistirmeyin.

4 kHz

4 kHz

4 kHz.

4

8 kHz

8 kHz.

8

12 kHz

12 kHz.

12

97.02

Minimum anahtarlama
frekansi

Izin verilen en diisiik anahtarlama frekansi. Kasa tipine
baghdir.

1,6 kHz

1,5 kHz

1,5 kHz. Bazi kasa tiplerinde bunun yerine 1 kHz kullanilr.

1.5

2 kHz

2 kHz.

2

4 kHz

4 kHz.

4

8 kHz

8 kHz.

8

12 kHz

12 kHz.

12

97.03

Kayma kazanci

Tahmini motor kaymasini iyilestirmek icin kullanilan
kayma kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci
demektir, %0 kayma kazanci yok demektir. Varsayilan
deger %100°dlr. Tam kayma kazancinda ayar
bulunmasina ragmen statik bir hata tespit edilirse, baska
degerler kullanilabilir.

Ornek (nominal yiik ve 40 rpm nominal kayma ile):
Sdrictye 1000 rpm sabit hiz referansi verilir. Tam kayma
kazanci (=%100) bulunmasina ragmen, motor ekseninden
manuel olarak yapilan bir takometre élcimui 998 rpm hiz
degeri verir. Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm
seklindedir. Hatayi telafi etmek igin, kayma kazanci
%105'e (2 rpm / 40 rpm = %5) gikariimalidir.

%100

%0...%200

Kayma kazanci.

=%1

97.04

Gerilim rezervi

izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim
rezervi ayarlanan degere dustiglnde slrlci alan
zayiflatma alanina girer.

Not: Bu bir uzman dlizeyi parametresidir ve uygun
yetkinlige sahip olunmamasi durumunda
ayarlanmamalidir.

Eger ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim tahsisi
%5 ise, sabit calismada maksimum ¢ikis gerilimi
maksimum RMS degeri

0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Alan zayiflatma alaninda motor kontroliiniin dinamik
performansi gerilim rezervi deg@erini yikselterek
iyilestirilebilir, ancak suriicu alan zayiflatma alanina daha
erken girer.

%-2

%-4...%50

Gerilim rezervi.

=%1
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97.05

Aki frenleme

AkI frenleme glicu duizeyini tanimlar. (Diger durdurma ve
frenleme modlari 21 Start/stop modu parametre grubunda
yapilandirilabilir).

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun
yetkinlige sahip olunmamasi durumunda
ayarlanmamalidir.

Devre disi

Devre digi

Aki frenleme devre disi birakilir.

Orta

Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaglama
suresi tam frenlemeye gére daha uzundur.

Tam

Maksimum frenleme giicli. Neredeyse mevcut tim akim,
mekanik frenleme enerjisini motorda termik enerjiye
dondstirmek igin kullanihr.
UYARI! Tam aki frenlemeyi kullanmak 6zellikle
dongusel galismada motoru isindirir. Dénglisel bir
uygulamaniz varsa motorun dayanabilecegdinden
emin olun.

97.06

Aki referansi segimi

Akl referansinin kaynagini tanimlar.

Notlar:

* Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

* 97.20 U/F orani parametresi Karesel olarak
ayarlanmigsa, bu parametreyi skaler kontrol modunda
kullanmayin.

Kullanici aki
referansi

Sifir

97.07 Kullanici aki referansi parametresinin minimum
degeri.

Kullanici aki referansi

97.07 Kullanici aki referansi parametresi.

1

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

97.07

Kullanici aki referansi

97.06 Aki referansi segimi parametre segimi Kullanici aki
referansi olarak ayarlandiginda aki referansini tanimlar.
Not:

* ABB %20,00 ...%120,00 arahgini énermektedir.

%100,00

0,00...%200,00

Kullanici tanimli aki referansi.

100 = %1

97.08

Optimizér minimum
momenti

Bu parametre, bir senkron relliktans motorun veya bir
cikik sabit miknatisli senkron motorun kontrol
dinamiklerini iyilestirmede kullanilabilir.

Genel bir kural olarak, ¢ikis momentinin minimum
gecikmeyle yiikselmesi gereken bir seviyeyi tanimlayin.
Bu, motor akimini arttirir ve diisiik hizlarda moment
yanitini iyilestirebilir.

%0,0

%0,0...%1600,0

iyilestirici moment limiti.

10 = %1

97.11

TR ayari

Rotor zaman sabiti ayari.

Bu parametre, bir endlksiyon motorunun kapali devre
kontroliinde moment hassasiyetini arttirmak igin
kullanilabilir. Normalde, motor tanimlama calistirmasi
yeterli tork hassasiyeti saglar, ancak optimum performans
saglamak icin istisnai olarak talep edilen uygulamalarda
manuel hassas ayar uygulanabilir.

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun
yetkinlige sahip olunmamasi durumunda
ayarlanmamalidir.

%100

%25...%400

Rotor zaman sabiti ayari.

1=%1
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97.13 IR kompanzasyonu Sifir hizda goreceli ¢ikig gerilimi yukseltmeyi tanimlar (IR | %3,20
kompanzasyonu). Ylksek kirilma momenti kullanilan
ancak vektor kontroll uygulanamayan uygulamalarda
faydaldir.

Ul Uy
(%)

Bagdil ¢ikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15 olarak ayarl.

%100 _ — —

%15 - = Bagil ¢ikis gerilimi. IR
i %‘— kompanzasyonu yok.

f(Hz)

| Alan zayiflatma noktasi

|
nominal frekansin
%50’si

Ayrica, bkz. bolum Skaler motor kontrolii igin IR
kompanzasyonu, sayfa 51.

Tipik IR kompanzasyon degerleri asagidaki gibidir.

3 faz 180...480 V siiriiciiler

PN (kW) 10,37(0,75(1,11 2,2 | 4 | 7,5 | 15 | 22
IR 3,5(35(3,2(2,5|2(15]1,25/1,2
kompanz
asyonu
(%)

3 faz 200...240 V siiriiciiler
PN (kW) 0,37(0,75(|1,1( 2,2 | 3 | 7,5 | 11
IR 3,5(3,5(|2,6(2,4(2,2(1,7|1,5
kompanz
asyonu
(%)

1 faz 200...240V siiriiciiler
Pn (kW) 10,37(0,75(|1,1| 1,5 |2,2
IR 3,0(2,3|2,0[1,7 1,5
kompanz
asyonu
(%)

UYARI! IR kompanzasyon gerilimini mimkin

A oldugu kadar duslk ayarlayin. Yiksek IR
kompanzasyon degeri, dlsik hizda uzun siire
calistirilirsa motorun asiri iIsinmasina ve siriicide
hasara neden olabilir.

%0,00...%50,00 Motor nominal geriliminin bir ylizdesi olarak sifir hizda 1=%1
gerilim yiikseltme.
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97.15  Motor modeli sicaklik | Motor modelinin sicakliga baglh parametrelerinin (stator Devre disi
uyarlamasi veya rotor direnci gibi) gergek (6igllen veya tahmini)
sicakliga uyarlanip uyarlanmayacagini seger.
Sicaklik 6lgim kaynaklarinin segimi i¢in 35 Motor termik
korumasi parametre grubuna bakin.
Devre disi Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devre disl. 0
Tahmini sicaklik Motor modelinin uyarlamasi igin kullanilan Tahmini
sicaklik (35.01 Tahmini motor sicakligi).
97.16  Stator sicaklik faktorii | Stator parametrelerinin (stator direnci) 50
motor sicakligi bagimhhgini ayarlar.
%0...%200 Ayar faktora.
97.17  Rotor sicaklik faktérii | Stator parametrelerinin (6r. stator direnci) 100
motor sicakhg bagimliigini ayarlar.
%0...%200 Ayar faktori.
97.20  U/F orani Alan zayiflama noktasinin altinda U/f (gerilim/frekans) Devre disi
oraninin formunu seger. Sadece skaler kontrol igin.
Lineer Sabit moment uygulamalar i¢in dogrusal oran. 0
Karesel Santriflijli pompa ve fan uygulamalari i¢in karesel oran.
Karesel U/f oraniyla gurlilti seviyesi, birgok calisma
frekansinda daha diguktir. Sabit miknatisli motorlar icin
tavsiye edilmez.
97.33  Hiz tahmini filtre sdresi | Tahmini hiz igin filtreleme siresi tanimlar. 5,00
0,00...100,00 ms Tahmini hiz igin filtreleme siresi. 1=1ms
97.48  Udc dengeleyici DC barasi gerilim dengeleyiciyi etkinlestirir veya devre Devre disi
digi birakir.
Devre digi DC barasi gerilim dengeleyiciyi devre digi birakir. 0
Etkin minimum DC bara gerilim dengeleyicisi devrede, minimum 50
dengeleme.
Etkin hafif DC bara gerilim dengeleyicisi devrede, hafif dengeleme. | 100
Etkin orta DC bara gerilim dengeleyicisi devrede, orta dengeleme. 300
Etkin gugli DC bara gerilim dengeleyicisi devrede, gii¢lii dengeleme. | 500
Etkin maks DC bara gerilim dengeleyicisi devrede, maksimum 800
dengeleme.
97.49  Skaler igin kayma Sirtict skaler kontrol modunda galisirken kaydirma 0
kazanci kompanzasyonu kazancini (% olarak) ayarlar.
+ Sincap kafesi motor yUk altinda kaydirir. Motor
momenti arttikca frekansi arttirmak kaydirmay: telafi
eder.
* 99.04 Motor kontrol modu = Skaler parametresini
gerektirir.
0 = Kayma kompanzasyonu yok.
1...200 = Kayma kompanzasyonunu artirir. %100, 99.08
Motor nominal frekansi ve 99.09 Motor nominal hizi
parametrelerine gére tam kayma kompanzasyonu
anlamina gelir.
%0...200 % olarak kayma kompanzasyonu. 1=%1
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97.94 IR kompanzasyon

maks. frekansi

IR kompanzasyonun 0 V’a ulastigi frekansi ayarlar (97.13
IR kompanzasyonu parametresi ile ayarlanir). Birim,
motor nominal frekansinin yizdesidir.

IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu etkinlestirildiginde, dlisik hizlarda
motora ekstra gerilim ylUklemesi saglar. IR
kompanzasyonunu, érnegin yiksek kirilma momenti
gerektiren uygulamalarda kullanin.

A Motor gerilimi

A = IR kompanze
edilmis

B = Kompanze
edilmemis

97.13

f (Hz)

-
'

50,0

%1,0...200,0

% olarak IR kompanzasyonu maksimum frekansi.

=%1

97.135 Udc dalgalanmasi

Gerilim dalgalanmasini hesaplar.

0,0V

0,0...200,0 V

Gerilim.

1=1V

98 Kullanici motor
parametreleri

Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan
motor degerleri.

Bu parametreler, sahadaki motor igin daha dogru motor
kontroli saglamak igin ya da standart olmayan motorlar
icin kullaniglidir. Daha iyi bir motor modeli her zaman saft
performansini iyilestirir.

98.01  Kullanici motor modeli

modu

Motor model parametrelerini 98.02...98.12 ve 98.14

parametresini etkinlestirir.

Notlar:

* 99.13ID run talep edildi parametresi tarafindan ID run
secildiginde, parametre degeri otomatik olarak sifira
ayarlanir. Sonra ID run sirasinda belirlenen motor
ozelliklerine gore 98.02...98.12 parametrelerinin
degerleri gincellenir.

« ID run sirasinda motor terminallerinden dogrudan
yapilan 6lgumler, bir motor Ureticisi tarafindan saglanan
data formundaki degerlerden biraz daha farkl degerler
olusturabilir.

« Bu parametre siriicu galisirken degistirilemez.

Secilmedi

Secilmedi

98.02...98.12 parametreleri aktif degil.

Motor parametreleri

98.02...98.12 parametrelerinin degerleri motor modeli
olarak kullanilir.

-

98.02  Rs kullanici

Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar.
Yildiz baglantili motorda, Rg bir sarginin direncidir. Delta
baglantili motorda, Rg bir sarginin direncinin lgte biridir.

0,00000 p.u.

0,00000...
0,50000 p.u.

Birim basina stator direnci.
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98.03  Rrkullanici Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000... Birim bagsina rotor direnci. -
0,50000 p.u.
98.04  Lm kullanici Motor modelinin Ly, ana endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000... Birim basina ana enduktans. -
10,00000 p.u.
98.05  SigmalL kullanict Kagak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gecerlidir.
0,00000... Birim basina kacgak endiktansi. -
1,00000 p.u.
98.06  Ld kullanici Direkt eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00000 ... Birim basina dogrudan eksen endiiktansi. -
10,00000 p.u
98.07  Lq kullanict Dortliik eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00000 ... Birim basina geyrek eksen endiktansi. -
10,00000 p.u
98.08  PM aki kullanici Sabit miknatis akisini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000 ... Birim bagina sabit miknatis akisi. -
2,00000 p.u
98.09  Rs kullanici SI Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 ohm
0,00000... Stator direnci. -
100,00000 ohm
98.10  Rs kullanici SI Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 ohm
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gegcerlidir.
0,00000... Rotor direnci. -
100,00000 ohm
98.11  Lm kullanici S| Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gegerlidir.
0,00...100000,00 mH | Ana endiiktans. 1=
10000 mH
98.12  SigmalL kullanici SI Kagak endiktansini OLg tanimlar. 0,00 mH

Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin
gegerlidir.

0,00...100000,00 mH

Kagak endiiktansi.

1=
10000 mH
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98.13  Ld kullanici SI Direkt eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gegerlidir.
0,00 ...100000,00 mH | Dogrudan eksen endiktansi. 1=
10000 mH
98.14  Lq kullanici SI Dértliik eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0.00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00 ...100000,00 mH | Ceyrek eksen endiktansi. 1=
10000 mH
99 Motor verileri Motor yapilandirma ayarlari.
99.03  Motor tipi Motor tipini seger. Asenkron
Not: Bu parametre sirlict galisirken degistirilemez. motor
Asenkron motor Standart sincap kafesi AC endiiksiyon motoru (asenkron | 0

endiksiyon motoru).

-

Sabit miknatish motor | Sabit miknatish motor. Sabit miknatisli rotor ve sintzoidal
BackEMF gerilimli tGg fazli AC senkron motor.

Not: Sabit miknatisli motorlarda, bu parametre
grubundaki (99 Motor verileri) motor nominal degerlerinin
dogru sekilde ayarlanmasina &zellikle dikkat edilmelidir.
Vektdr kontrolind kullanmalisiniz. Motorun nominal
BackEMF gerilimi mevcut degilse, performansi artirmak
icin tam ID run islemi gergeklestirilmelidir.

99.04  Motor kontrol modu Motor kontrol modunu seger. Skaler

Vektor Vektoér kontroli. Vektdr kontrolli skaler kontrolden daha iyi | O
hassasliga sahiptir, ancak tim durumlarda kullanilamaz
(asagidaki Skaler bolimune bakin).

Motor tanima galistirmasini (ID run) gerektirir. Bkz.
parametre 99.13 ID run talep edildi.

Not: Vektor kontrolde, daha énceden ID run
gerceklestiriimemigse surlici ilk gaismada bir gelismis
sabit ID run gergeklestirir. Dururken tanimlama
galismasindan sonra yeni bir baslat komutu gereklidir.
Not: Daha iyi bir motor kontrol performansi elde etmek
icin, yuksuiz normal ID galismasi gergeklestirebilirsiniz.
Ayrica bkz. bolim Siirticii galisma modlari, (sayfa 46).

Skaler Skaler kontrol. En Ust seviyede performans gerekli 1

degilse, gogdu uygulama igin uygundur.

Motor tanima galistirmasi gerekli degil.

Not: Asagidaki durumlarda skaler kontrol kullaniimalidir.

« ¢oklu motor uygulamalarinda: 1) eger yik motorlar
arasinda esit olarak dagitilmamigsa, 2) motorlarin
boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama
(ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse,

« motorun nominal akim degeri strticiniin nominal ¢ikis
akiminin 1/6’sindan da kiiglkse,

« eger surici bir motor baglanmadan kullaniliyorsa
(6rnegin, test amagli olarak),

Not: Dogru motor ¢caligmasi, motor manyetizasyon

akiminin invertér nominal akiminin %90’in1 asmamasini

gerektirir.

Ayrica bkz. bélimler Hiz kontrolii performans degerleri

(sayfa 62) ve Stirticii galisma modlari (sayfa 46).
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99.06

Motor nominal akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger suriicliye birden fazla motor

baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

» Dogru motor galigmasi, motor manyetizasyon akiminin
sirtcl nominal akiminin %90’ini agmamasini
gerektirir.

* Bu parametre surucui galigirken degistirilemez.

4,0A

0,0...48A

Nominal motor akimi.

izin verilen aralik:

* vektdr kontrol modu: Sirlclnin 1/6...2 x Iy's

+ skaler kontrol modu: Suricinin 0...2 x J\'sI.

Not: Skaler kontrol modunda hizli baglatma kullanilirken
(bkz. parametre 21.19), nominal akim vektor kontrol modu
icin izin verilen aralkta olmahdir.

1=0,01A
(bkz. par.
46.05)

99.07

Motor nominal gerilimi

Motora saglanan nominal motor gerilimini tanimlar. Bu
ayar, motor deg@er plakasindaki degderle ayni olmalidir.
Notlar:

» Sabit miknatish motorlarda nominal gerilim, motor
nominal hizinda BackEMF gerilimidir. EGer gerilim
degeri rpm olarak, 6rnegin 60 V / 1000 rpm seklinde
verilmigse, 3000 rpm nominal hiz i¢in gerilim, 3 x 60V =
180 V seklindedir. Nominal gerilimin, bazi motor
Ureticileri tarafindan belirlenen esdeger DC motor
gerilimine (EDCM) esit olmadigini unutmayin. Nominal
gerilim, EDCM gerilimini 1.7'ye (veya 3'lin karekokiine)
bolerek hesaplanabilir.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman suriicl besleme
gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
degerinin slrlcu ve besleme gerilim degerinden disuk
oldugu durumda gegerlidir.

* Bu parametre surucl galigirken degistirilemez.

230,0V

40,0...480,0

Nominal motor gerilimi.

10=1V

99.08

Motor nominal
frekansi

Nominal motor frekansini tanimlar. Bu ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmahdir.
Not: Bu parametre siricu calisirken degistirilemez.

50,00 Hz

0,00...500,00 Hz

Nominal motor frekansi.

10=1Hz

99.09

Motor nominal hizi

Nominal motor hizini tanimlar. Ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmaldir.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

1435 rpm

0...30000 rpm

Nominal motor hizi.

1=1rpm

99.10

Motor nominal giicti

Nominal motor guctini tanimlar. Ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmalidir. Eger suriclye birden
fazla motor baglanmigsa, motorlarin toplam gtictini girin.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.

Not: Bu parametre siirlicu galisirken degistirilemez.

1,10 kW
veya hp

0,00... 10000,00 kW
veya 0,00...
13404,83 hp

Nominal motor guicu.

1=0,01 birim
(bkz. par.
46.04)
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99.11  Motor nominal cos @ | Daha hassas bir motor modeli i¢in motor cosphi degerini | 0,00

tanimlar. Bu deger zorunlu degildir; fakat

bir asenkron motorda, 6zellikle bir sabit tanimlama

calismasi gerceklestirirken kullanighdir. Sabit miknatista

veya senkron reliktans motorda, bu deder gerekmez.

Notlar:

« Tahmin edilen bir degeri girmeyin. Tam degeri
bilmiyorsaniz,

« parametreyi sifirda birakin.

« Bu parametre siricu galisirken degistirilemez.

0,00...1,00 Motor cosphi degeri. 100 =1
99.12  Nominal motor Daha hassas bir motor modeli igin nominal motor safti 0,000 N'm
momenti momentini tanimlar. Zorunlu degildir. Birim, 96.16 Birim veya |b-ft

secimi parametresi ile segilir.
Not: Bu parametre sirlcu caligirken degistirilemez.

0,000... Nominal motor momenti. 1 =100 birim
4000000,000 N-m
veya 0,000...

2950248,597 Ib-ft
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No.

Ad/Deger

Aciklama

Varsayilan
FbEq 16

99.13

ID run talep edildi

SirGcunun bir sonraki start isleminde gercgeklestirilen
motor tanimlama rutininin (ID run) tirind seger. ID run
sirasinda sirlicli, optimum motor kontroll icin motor
karakteristiklerini tanimlar.

Heniiz ID run gergeklestiriimediyse (veya 96.06

Parametre geri yiikleme parametresi kullanilarak

varsayllan parametre degerleri geri yUklendiyse), bu

parametre otomatik olarak Sabit seklinde ayarlanarak, bir

ID run gerceklestiriimesi gerektigini belirtir.

ID run sonrasinda, sirlicti durur ve bu parametre otomatik

olarak Yok seklinde ayarlanir.

Notlar:

+ ID run’in dlizgiin calistigindan emin olmak igin 30
Limitler. gruptaki (maksimum hiz ve minimum hiz,
maksimum moment ve minimum moment) strlcu
limitleri yeterinde blyuk olmalidir (limitlerin belirledigi
aralik yeterince biiyik olmalidir). Ornegin hiz limitleri
motor nominal hizindan azsa, ID run tamamlanamaz.

* Gelismig ID run igin, makineler mutlaka motordan
mekanik olarak ayrilmalidir.

« Daimi miknatisli motor veya senkron reltktans motor
durumunda, bir Normal, Azaltiimig veya Sabit ID run
icin motor saftinin KILITLENMEMESI ve yiik
momentinin %10'dan daha az olmasi gerekir.

* ID run etkinlestirildikten sonra surlicl stop edilerek iptal
edilebilir:

* ID run, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her
degistirildiginde gergeklestiriimelidir.

+ Skaler kontrol modunda (99.04 Motor kontrol modu =
Skaler), ID run otomatik olarak talep edilmez. Ancak,
daha dogru bir moment tahmini igin bir ID run
gerceklestirilebilir.

+ ID run sirasinda STO AKTIF ve acil stop devrelerinin
(mevcutsa) kapali oldugundan emin olun.

* ID run igin, lojik tarafindan mekanik fren (mevcutsa)
aclimaz.

* Bu parametre suriicl galigirken degistirilemez.

Yok

Yok

Motor ID run istenmez. Bu mod sadece, ID run
(NormallAzaltilmis/ Sabit/ Gelismis) daha 6nceden bir kez
gerceklestiriimisse segilebilir.

Normal

Normal ID run. Tim durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti
saglar. ID run yaklasik 90 saniye sirer. Mimkiin olan her
durumda bu mod segilmelidir.

Notlar:

* Yuk momenti %20'den daha yiksekse veya ID run
sirasinda makine nominal moment gegisine
dayanabilecek durumda degilse, ¢alistirilan makine
Normal ID run sirasinda motordan mekanik olarak
ayriimaldir.

» ID galismasi start edilmeden 6nce dénus yénunu
kontrol edin. Calisma sirasinda motor ileri ydnde doner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin

yaklasik %50...100 arasinda caligir. ID

CALISMASI GERCEKLESTIRMEDEN ONCE
MOTORU CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP
OLMADIGINI KONTROL EDIN!
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Azaltilmig Azaltilmis ID run. Asagidaki durumlarda Normal veya 2

Gelismis ID Run yerine bu mod segilmelidir;

« mekanik kayiplar %20’den yiiksekse (6rnegin, motor,
calistinlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa)
veya

« motor ¢aligirken aki disurtlmesine izin verilmiyorsa
(6rnegin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli
bir motor durumunda).

Bu ID run modunda, alan zayiflama bdélgesinde veya

yUksek momentlerde nihai motor kontrolii, Normal ID

run'da oldugu kadar hassas olmayabilir. Disuk ID run,

Normal ID run'a gére daha ¢abuk tamamlanir

(90 saniyeden daha kisa sirede).

Not: ID galismasi start ediimeden 6nce dénus yoninu

kontrol edin. Calisma sirasinda motor ileri yénde déner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin

yaklasik %50...100 arasinda galigir. ID

CALISMASI| GERGEKLESTIRMEDEN ONCE
MOTORU GCALISTIRMANIN GUVENLI OLUP
OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Sabit Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Bir AC endiiksiyon | 3
(asenkron) motoru igin, motor safti ddndirilmez. Daimi
miknatish motorda, saft yarim tur dénebilir.

Not: Bu mod yalnizca, bagli mekanik donanimlardan
(6r. kaldirma ve ving uygulamalari) kaynaklanan
kisitlamalar nedeniyle Normal, Azaltiimis veya Gelismis
ID run kullanilamamasi durumunda segilmelidir.

Gelismis Geligmis ID run. 6
Mimkin olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID
calismasi gok uzun slrede tamamlanir. Bu mod, tim
calisma alani boyunca en Ust seviyede performans
gerektiginde secilmelidir.
Not: Uygulanan ylksek moment ve hiz gegisleri
sebebiyle, tahrik edilen makine motordan ayriimalidir.
UYARI! ID run sirasinda motor izin verilen
maksimum (pozitif) ve minimum (negatif) hiza
kadar hizlarda galigabilir. Birgok hizlanma ve
yavaslama gerceklesir. Sinir parametrelerinin izin
verecegdi maksimum moment, akim ve hiz ayarlanabilir. ID
GALISMASI GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI
KONTROL EDIN!

Uyarlanir Surtcu ilk 6nce Standstill ID run gergeklestirir. Ardindan, |8
daha optimum performans elde etmek i¢cin normal calisma
sirasinda motor parametreleri iyilestirilecektir. Motor
modeli uyarlama prosesi tamamlandiktan sonra, 99.714
parametresi Sabit de§erinden Uyarlanir degerine

degistirilir.
99.14  Gergeklestirilen son ID | En son gergeklestirilen ID run turtini gosterir. Yok

run

Yok Higbir ID run basariyla tamamlanmamistir. 0
Normal Normal ID run. 1
Azaltilmis Azaltilmis 1D run. 2
Sabit Sabit 1D run. 3
Geligmis Gelismis ID run. 6
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Uyarlanir Uyarlanir 1D run.
99.15  Hesaplanan motor Motordaki hesaplanan kutup gifti sayisi. 0
kutup ¢iftleri
0...1000 Kutup cifti sayisi. 1=
99.16  Motor faz sirasi Motorun doniis yonin( degistirir. Bu parametre motor uvw
yanlis yonde déniyorsa kullanilabilir (6rnegin, motor
kablosundaki yanlis faz siralamasindan dolay!) ve kablo
tesisatini diizeltmek pratik olmadiginda.
Notlar:
* Bu parametrelerin degistiriimesi hiz referansi
polaritelerini etkilemez. Bu nedenle pozitif hiz referansi
motoru ileri yénde dondurur. Faz sirasi secimi yalnizca
“ileri” yénun gergekte dogru yén oldugunu saglar.
uvw Normal. 0
uwyv Terse gevrilmis donis yonu.
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50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan
degerleri arasindaki degisiklikler

95.20 Donanim segenek word'li 1 parametresi 0. biti, stirlicti parametresi varsayilan
degerlerini 50 Hz veya 60 Hz besleme frekansina uygun olarak degistirir. Bit, strticu
teslim edilmeden 6nce piyasaya uygun olarak ayarlanir.

50 Hz'den 60 Hz'e veya tam tersine gegmeniz gerekirse, bit degerini degistirin sonra
surlclyld tamamen resetleyin (96.06 Parametre geri yiikleme). Ondan sonra
kullanilacak makroyu yeniden segmeniz gerekir.

Asagidaki tablo varsayilan degerleri besleme frekans kaynagina bagli olan
parametreleri gosterir. Besleme frekansi ayari, strliciniin tip tanimlamasiyla birlikte,
99 Motor verileri grubu parametre degerlerini de etkiler (tabloda listelenmemistir).

Hayir Adi 95.20 Donanim segenek 95.20 Donanim segenek
word'li 1 bit 0 Besleme word'li 1 bit 0 Besleme
frekansi 60 Hz = 50 Hz frekansi 60 Hz = 60 Hz

11.45 Frek grs 1 élgekli maksimumda 1500,000 1800,000

12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen 1500,000 1800,000

Al1

13.18 AO1 kaynagi maks 1500,0 1800,0

22.26 Sabit hiz 1 300,00 rpm 360,00 rpm

22.27 Sabit hiz 2 600,00 rpm 720,00 rpm

22.28 Sabit hiz 3 900,00 rpm 1080,00 rpm

22.29 Sabit hiz 4 1200,00 rpm 1440,00 rpm

22,30 Sabit hiz 5 1500,00 rpm 1800,00 rpm

22.31 Sabit hiz 6 2400,00 rpm 2880,00 rpm

22.32 Sabit hiz 7 3000,00 rpm 3600,00 rpm

28.26 Sabit frekans 1 5,00 Hz 6,00 Hz

28.27 Sabit frekans 2 10,00 Hz 12,00 Hz

28.28 Sabit frekans 3 15,00 Hz 18,00 Hz

28.29 Sabit frekans 4 20,00 Hz 24,00 Hz

28.30 Sabit frekans 5 25,00 Hz 30,00 Hz

28.31 Sabit frekans 6 40,00 Hz 48,00 Hz

28.32 Sabit frekans 7 50,00 Hz 60,00 Hz

30.11 Minimum hiz -1500,00 rpm -1800,00 rpm

30.12 Maksimum hiz 1500,00 rpm 1800,00 rpm

30.13 Minimum frekans -50,00 Hz -60,00 Hz

30.14 Maksimum frekans 50,00 Hz 60,00 Hz

31.26 Sikisma hiz limiti 150,00 rpm 180,00 rpm

31.27 Sikisma frekans limiti 15,00 Hz 18,00 Hz

31.30 Asiri hiz hata payi 500,00 rpm 500,00 rpm

46.01 Hiz dlgeklendirme 1500,00 rpm 1800,00 rpm

46.02 Frekans 6lgeklendirme 50,00 Hz 60,00 Hz
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Modbus'in 550 ile geriye donik uyumlulugu tarafindan
desteklenen parametreler

ACx550 uyumluluk modu, ACxx80 surticusu ile Modbus RTU veya Modbus TCP
Uzerinden ACx550 strticisu gibi gériinecek sekilde iletisim kurmanin bir yoludur. Bu
mod, 96.78 550 uyumluluk modu parametresi Etkin olarak degistirilerek etkinlegtirilebilir.

550 uyumluluk modunda, desteklenen tim parametreler siriicl bir ACx550'mis gibi
okunabilir. Bazi parametreler salt okunurdur ve yazma islemlerini desteklemez. Hangi
parametrelerin yazma islemini destekledigini gérmek igin asagidaki tabloya bakin.

ACx550 Adi OkumalYazma| |ACx550 Adi Okuma/Yazma
parametresi parametresi
01.01 HIZ & YON Salt okunur 01.34 HAB RO WORD Salt okunur
01.02 HIZ Salt okunur 01.35 HAB DEGERI 1 Salt okunur
01.03 CIKIS FREKANSI Salt okunur 01.36 HAB DEGERI 2 Salt okunur
01.04 AKIM Salt okunur 0141 MWH SAYACI Salt okunur
01.05 MOMENT Salt okunur 01.43 SURUCU ACIK Salt okunur
01.06 GUC Salt okunur SURE v
01.07 DC BARA GERILIMI |Salt okunur 0145 MOTOR SICAKLIGI |Salt okunur
01.09 CIKIS GERILIMI __|Salt okunur 0150 CB SICAKLIK Salt okunur
01.10 SURUCU SICAKLIGI |Salt okunur o174 TASARRUF KWH _|Salt okunur
0111 HARICI REF1 Salt okunur 0175 TASARRUF MWH _|Salt okunur
T3 ONTROLVER et oo 0177 TASARRUF MIK2 _|Salt okunur
0114 CALISMA SUREST _|Salt okunur 0178 CO2TASARRUF __|Salt okunur
T S SAVACH o 03.01 FB KONTRL WORD 1|Salt okunur
5778 S5 DURDH P 03.02 FB KOMUT WORD 2 |Salt okunur
575 TS STATUS oo 03.03 FB DURUM WORD 1|Salt okunur
T30 = o 03.04 FB DURUM WORD 2|Salt okunur
0121 R Sal oKunur 03.05 HATA WORD 1 Salt okunur
0122 RO 1-3DURUMU __[Salt okunur 03.06 HATA WORD 2 Salt okunur
0123 RO 4-6 DURUMU __ |Salt okunur 03.07 HATA WORD 3 Salt okunur
ST 5 o 03.08 ALARM WORDT __|Salt okunur
0125 202 Sallokunar 03.09 ALARM WORD2 Salt okunur
01.26 PID 1 CIKIS Salt okunur 04.01 SON HATA Salt okunur
ST PO 2 CIKIS oo 0412 GNCEKTHATA T [Salt okunur
01.28 PID 1 AYAR NOKTASI |Salt okunur 0413 ONCEKIHATA2  |Salt okunur
01.29 PID 2 AYAR NOKTASI [Salt okunur 10.01 HART KOMUTLARI |OkumalYazma
01.30 PID 1 GERIBESLE _[Salt okunur 10.02 HAR2 KOMUTLARI |Okuma/Yazma
01.31 PID 2 GERI BESLE |Salt okunur 10.03 YON Okuma/Yazma
0132 PID 1 SAPVA Sal okunur 10.04 JOGGING SEC - Okuma/Yazma
T3 Si5 % SAPVA = 11.02 HART/HAR? SECIMT [OkumarYazma
11.03 REF1 SECIMI OkumalYazma
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ACx550 Adi OkumalYazma| [ACx550 Adi Okumal/Yazma
parametresi parametresi
11.04 REF1 MIN Okuma/Yazma 21.05 DC TUTMA HIZI Okuma/Yazma
11.05 REF1 MAKS Okuma/Yazma 21.06 DC AKIM REF Okuma/Yazma
11.06 REF2 SEC Okuma/Yazma 21.09 ACIL STOP SECIMI Okuma/Yazma
11.07 REF2 MIN Okuma/Yazma | |[21.12 SIFIR HIZ GECIK Okuma/Yazma
11.08 REF2 MAX Okuma/Yazma | |[21.13 START GECIKMESI  [Okuma/Yazma
12.01 SABIT HIZ SECIMI  |{Okuma/Yazma 22.02 HIZLANMA SURESI 1 |Okuma/Yazma
12.02 SABITHIZ 1 Okuma/Yazma 22.03 YAVASLAMA SURESI 1|Okuma/Yazma
12.03 SABITHIZ 2 Okuma/Yazma | |22.04 RAMPA SEKLI 1 Okuma/Yazma
12.04 SABITHIZ 3 Okuma/Yazma 22.05 HIZLANMA SURESI 2 [Okuma/Yazma
12.05 SABITHIZ 4 Okuma/Yazma | |22.06 YAVASLAMA SURESI 2 |Okuma/Yazma
12.06 SABITHIZ 5 Okuma/Yazma 22.07 RAMPA SEKLI 2 Okuma/Yazma
12.07 SABITHIZ 6 Okuma/Yazma 22.08 ACIL YAV ZAMANI Okuma/Yazma
15.02 SABITHIZ 7 Okuma/Yazma 23.01 ORANSAL KAZANC  [Okumal/Yazma
15.03 AO1ICERIK MAX  |[Okuma/Yazma 23.02 ENTEGRASYON Okuma/Yazma
15.04 MINIMUM AO1 OkumarlYazma SURESI
15.05 MAXIMUM AOT OkumaNazma| | 2293 TUREV SURE Okuma/Yazma
15.08 AOZICERIKMIN _ [Okumaivazma| |24 HIZ KOMP Okuma/Yazma
15.09 A2 ICERIK MAX Okumalazma 30.02 F’ANl.EL. HAB HATASI |Okuma/Yazma
15.10 MINIMUM AO2 Okumalvazma | | 2003 HARICI REF1 Okuma/Yazma
511 MAKSIMUM AGZ [Okumaivazma | |o0-04 HARICI REF2 Okuma/Yazma
16.01 CALISMA IZNI OkumaNazma 30.05 MOTOR TERM POT |Okuma/Yazma
16.02 PARAM KILTT OKumalNazma 30.06 MOTOR TE"RM ZAMAN Okuma/Yazma
16.03 SIFRE OkumaNazma 30.07 MOTOR YUIf E"GRISI Okuma/Yazma
16.08 START IZNI 4 OkumaNazma 30.08 SIFIR HIZ YUKU Okuma/Yazma
16,09 START IZNT 2 Okumalazma 30.09 KIRILMA NOK FREK |Okuma/Yazma
2001 MINIMOM Rz OkurmalNazma 30.10 SIKISMA FONK Okuma/Yazma
20.02 MAKSIMUM HIZ  |[OkumaiYazma | |01 SIKISMAFREK  [Okuma/Yazma
20,03 MAX AKIM OkumaNazma 30.12 SIKISMA SURESI Okuma/Yazma
2006 DUSUK VOLT KONT [OkumaiNazma 30.17 TOPRAK HATASI Okuma/Yazma
2007 MIN FREKANS OkurmalNazma 30.18 HAB HATA F(?NK . Okuma/Yazma
20.08 VAX FREKANS OkumaNazma 30.19 HAB HATA .SU.RESI Okuma/Yazma
2013 MIN MOMENT SEC_[OkumaiYazma | |o0-22 Al2 HATA LIMIT Okuma/Yazma
2014 MAX MOMENT SEC [OkumaiNazma 30.23 KABLAJ HATASII Okuma/Yazma
2015 MIN MOMENT 1 Okumalazma 33.01 YéZlLlM VERSlY.ON Salt okunur
2016 MIN MOMENT 2 OkumaNazma 33.02 YUKLEME.VFRSIYON Salt okunur
2017 MAX MOMENT 1 [OkumaiYazma | |03 TEST TARIHI Sailt okunur
2018 VMAX MOMENT 2 OkumalNazma 33.04 SURUCU TIPI Salt okunur
21.02 STOP FONKSIYON [Okumarvazma| 400! KAZANG Okuma/Yazma
21.03 DC MIKNATIS ZAM [Okumaivazma | | 40-02 EE;E(S;FASYON Okuma/Yazma
40.03 TUREV SURE Okuma/Yazma
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ACx550 Adi OkumalYazma| [ACx550 Adi Okumal/Yazma
parametresi parametresi
40.04 PID TUREV FILTRE |Okuma/Yazma 41.11 DAHILI SET DEGER [Okuma/Yazma
40.08 %0 DEGERI Okuma/Yazma 41.12 AYAR NOKTASI MIN [Okuma/Yazma
40.09 %100 DEGERI Okuma/Yazma 41.13 SET DEGERIMAX  |[Okuma/Yazma
40.10 AYAR NOKTASI SEC |Okuma/Yazma 41.14 GERI BESLE SECIM [Okuma/Yazma
2011 DAHILI SET DEGER |Okuma/Yazma | |41.15 GERI BESLE CARP _|OkumalYazma
40.12 AYAR NOKTASI MIN |Okuma/Yazma 41.16 ACT 1 GIRISI Okuma/Yazma
40.13 SET DEGERIMAX  [Okuma/Yazma 41.17 ACT 2 GIRISI Okuma/Yazma
40.14 GERI BESLE SECIM [Okuma/Yazma 41.24 PID UYKU GECIKME [Okuma/Yazma
40.15 GERI BESLE CARP [Okuma/Yazma 41.25 UYANMA SAPMASI [Okuma/Yazma
40.16 ACT 1 GIRISI Okuma/Yazma 41.26 UYANMA Okuma/Yazma
2017 ACT 2 GIRIS] OkumalYazma GECIKMES|
2024 BID UYKU GECIKME [Okumarvazma | |12 DAHILT SET DEGER |Okuma/Yazma
20.25 UVANMA SAPVASI [Okumarvazma | | °>0° EFB HAB PROFIL  |Okuma/Yazma
40.26 UYANMA Okumanazma | | 221 DL Okuma/Yazma
GECIKMESI 99.04 MOTOR KONT Okuma/Yazma
2027 PID1 PAR SET Okuma/Yazma MODU
2101 KAZANG OkumalYazma 99.05 MOTOR NOM GER  |Okuma/Yazma
2102 ENTEGRASYON OkumaNazma 99.06 MOTOR NOM AKIMI [Okuma/Yazma
SURESI 99.07 MOTOR NOM FREK |Okuma/Yazma
41.03 TUREV SURE Okuma/Yazma 99.08 MOTORNOM HIZ  [Okuma/Yazma
41.04 PID TUREV FILTRE |Okuma/Yazma 99.09 MOTOR NOM GUCU |[Okuma/Yazma
41.08 %0 DEGERI Okuma/Yazma 99.10 ID RUN Okuma/Yazma
41.09 %100 DEGERI Okuma/Yazma 99.15 MOTOR COS PHI Okuma/Yazma
41.10 AYAR NOKTASI SEC |Okuma/Yazma
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Ek parametre verileri

Bu boliimun icindekiler

Terimler ve kisaltmalar

Haberlesme adresleri

Parametre gruplari 1...9

Parametre gruplari 10...99

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal | Sirici tarafindan dlglilen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog Analog kaynak: parametre, “Diger” 6gesi segilerek ve bir listeden kaynak

kaynak parametresi segilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.
“Diger” secimine ek olarak, parametre énceden secilmis baska ayarlar
sunabilir.

ikili kaynak ikili kaynak: parametre degeri bagka bir parametredeki (“Diger”) belirli bir
bitten alinabilir. Bazen deger 0 (yanlig) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabilir.
Ayrica, parametre dnceden secilmis baska ayarlar sunabilir.

Veri Veri parametresi.

FbEQ32 32 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim igin 32 bit deger

secildiginde, iletisimde kullanilan tamsay! ve panelde gosterilen deger
arasindaki 6lgceklendirme.

Karsilik gelen 16 bit 6lgeklendirmeler Parametreler bolimuinde
listelenmigtir.
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Terim Tanimi

Liste Secim listesi.

No. Parametre numarasi.

PB Birlesik Boolean (bit listesi).

Real Reel say!.

Tip Parametre tipi. Bkz. Analog kaynak, Ikili kaynak, Liste, PB, Real.
Uint16 16 bit isaretsiz tam sayi.

Haberlesme adresleri

Bkz. Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolti.
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Parametre gruplari 1...9

No. | Adi | Tip | Aralik Birim FbEq32
01 Gergek degerler
01.01 |Kullanilan motor hizi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.03 |Motor hizi % Real -1000,00...1000,00 % 100 = %1
01.06 |Cikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
01.07 |Motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Motor nom motor akimi % Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.09 |Sdrici nom motor akimi % Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.10 |Motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
01.11 |[DC gerilimi Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
01.13 |Cikis gerilimi Real 0...2000 \Y 1=1V
01.14 |Cikis glicl Real -32768,00...32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.15 |Motor nom ¢ikis giici % Real -300,00...300,00 % 100 = %1
01.17 |Motor safti giicl Real -32768,00...32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.18 |invertér GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |invertér MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |invertér kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 |Gergek aki % Real 0...200 % = %1
01.30 |Nominal moment dlgegi Real 0,000...4000000 N-m veya 1000 =
Ib-ft 1 birim
01.50 |Gegerli saat kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.51 | Onceki saat kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.52 |Gegerli giin kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.53 | Onceki giin kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.54 |Kimilatif invertdr enerijisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 |invertér GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
(sifirlanabilir)
01.56 |invertér MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
(sifirlanabilir)
01.57 |invertdér kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
01.58 |Kumdlatif invertdr enerjisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir) 200000000,0
01.61 |Kullanilan mutlak motor hizi Real 0,00... 30000,00 rom 100 =1 rpm
01.62 |Mutlak motor hizi % Real %0,00... 100,00 % 100 = %1
01.63 |Mutlak gikis frekansi Real 0,00...500,00 Hz Hz 100=1Hz
01.64 |Mutlak motor momenti Real 0,00...1600,0 % 10 = %1
01.65 |Mutlak gikis giicl Real 0,00... 32767,00 kW 100 = 1 kW
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01.66 |Motor nom mut ¢ikis glicl % Real 0,00...300,00 % 100 = %1
01.68 |Mutlak motor safti glict Real 0,00... 32767,00 kW 100 = 1 kW

03 Girig referanslan

03.01 |Panel referansi Real -100000,00...100000,00 - 100=1
03.02 |Panel referansi uzak Real -100000,00...100000,00 - 100 = 1 birim
03.09 |EFB referansi 1 Real -30000,00...30000,00 - 100=1
03.10 |EFB referansi 2 Real -30000,00...30000,00 - 100=1
03.17 |Entegre Panel ref Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.18 |Entegre Panel ref uzak Real -100000,00...100000,00 - 100 =1

04 Uyari ve hatalar

04.01 | Tetikleme hatasi Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Etkin hata 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Etkin hata 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Etkin uyari 1 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Etkin uyari 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Etkin uyari 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |En son hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |En son 2. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 |En son 3. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |En son uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |Enson 2. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |Enson 3. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Olay word'li 1 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Olay word'li 1 bit 0 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.43 |Olay word'li 1 bit 1 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.45 |Olay word'li 1 bit 2 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.47 |Olay word'li 1 bit 3 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.49 |Olay word'li 1 bit 4 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.51 |Olay word'li 1 bit 5 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.53 |Olay word'li 1 bit 6 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.55 |Olay word'li 1 bit 7 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.57 |Olay word'li 1 bit 8 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.59 (Olay word'li 1 bit 9 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.61 |Olay word'li 1 bit 10 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.63 |Olay word'y 1 bit 11 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.65 |Olay word'y 1 bit 12 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.67 |Olay word'li 1 bit 13 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.69 |Olay word'li 1 bit 14 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.71 |Olay word'li 1 bit 15 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
05 Teshis
05.01 |Acik slre sayaci Real 0...65535 d 1=1d
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05.02 |Calisma sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Calistigi saatler Real 0,0...429496729,5 h 10=1h

(saat)
05.04 |Fan caligsma slresi sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.10 |Kontrol karti sicakhgi Real -100...300 °C °Cveya°F| 10=1°C
05.11 |Invertér sicakhig: Real -40,0...160,0 % 10 = %1
05.20 |Teshis word'li 1 PB 0b0000...0b1111 - -
05.21 | Teshis word'li 2 PB 0b0000...0b1111 - -
05.22 |Teshis word'ii 3 PB 0b0000...0b1111 - -
05.80 |Arizada motor hizi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
05.81 |Arizada gikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
05.82 |Arizada DC gerilim Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
05.83 | Arizada motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Arizada motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
05.85 |Arizada ana durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.86 |Arizada DI gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 |Arizada invertor sicaklig PB -40,0...160,0 °C 10=1°C
05.88 |Arizada kullanilan referans Real -500,00...500,00 Hz/ Hz/ 100 =1 Hz/
-%1600,0...1600,0/ %/ 10 = %1/
30000,00...30000,00 rpm rpm 100 = 1 rpm
06 Kontrol ve durum word'leri
06.01 |Ana kontrol word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Ana durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Siriict durum word'i 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 | Sirict durum word'd 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 |Start yasagi durum word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 |Hiz kontrol durumu word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 |Sabit hiz durum word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 | Sirict durum word'd 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.29 |MSW bit 10 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.30 |MSW bit 11 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.31 |MSW bit 12 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.32 |MSW bit 13 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.33 |MSW bit 14 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
07 Sistem bilgisi
07.03 | Sirici tipi Liste - - 1=1
07.04 |Yazihm adi Liste - - 1=1
07.05 |Yazilim strimi Veri - - 1=1




306 Ek parametre verileri

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
07.06 |Yukleme paketi adi Liste - - 1=1
07.07 |Ylkleme paketi stirimi Veri - - 1=1
07.11 |Cpu kullanimi Real 0...100 % = %1
07.25 |Ozellestirme paketi adi Veri - - 1=1
07.26 |Ozellestirme paketi stirimii Veri - - 1=1
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10 Standart DI, RO

10.01 DI durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.02 (DI gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 |DI zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 |DI zorlanmis veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 |DI zorlanmis veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.05 [DI1 ON gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.06 |DI1 OFF gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.07 [DI2 ON gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.08 |DI2 OFF gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.09 |DI3 ON gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.10 [DI3 OFF gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.11 |DI4 ON gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.12 |DI4 OFF gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.13 |DI5 ON gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.14 |DI5 OFF gecikmesi PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.21 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
10.22 |RO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=
10.23 |RO zorlanmis veriler PB 0000h...FFFFh - 1=
10.24 |RO1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
10.25 |RO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 [RO/DIO kontrol word'li PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 |RO1 degistirme sayaci Real 0...4294967000 - 1=

11 Standart DIO, FI, FO

11.02 |DIO gecikmeli durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
11.03 |DIO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=
11.04 |DO1 zorlama verileri PB 0000h...FFFFh - 1=
11.06 |DO1 cikis kaynagi Ikili kaynak - - 1=
11.07 |DO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 |DO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.13 |DI3 yapilandirma Liste 0,1 - 1=
11.17 |DI4 yapilandirma Liste 0,1 - 1=
11.21 |DI5 yapilandirma Liste 0,1 - 1=
11.38 |Frek girisi 1 gergek degeri Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 | Frek girisi 1 dlgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

degeri

11.42 |Frek girisi 1 min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Frek girisi 1 maks Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Frek grs 1 6lgekli minimumda Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
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11.45 |Frek grs 1 6lgekli maksimumda Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.46 |Frek girisi 2 gercek degeri Real 0...16000 Hz 1=1
11.47 | Olgeklendirilen frek girisi 2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.50 |Frek girisi 2 min Real 0...16000 Hz 1=1
11.51 |Frek girisi 2 maks Real 0...16000 Hz 1=1
11.52 |Frek grs 2 6lgekli minimumda Real -32768,000...32767,000 - 1=1
11.53 | Frek grs 2 6lgekli maksimumda Real -32768,000...32767,000 - 1=1

12 Standart Al
12.02 | Al zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 | Al denetim fonksiyonu Liste 0...4 - 1=1
12.04 | Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |Al1 gergek degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.12 | Al1 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 | Al1 zorlanan degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V Vv
12.15 | Al1 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1
12.16 |Al1 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Al1 min Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V Vv
12.18 |Al1 maks Real 0,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.19 |Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 |Al1 maks'da lgeklendirilen Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 | Al2 gergek degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V Vv
12.22 | Al2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 | Al2 zorlanan degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V Vv
12.25 | Al2 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1
12.26 | AlI2 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 |Al2 min Real 4,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.28 | Al2 maks Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \
12.29 |Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 maks'da dlgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 | Al1 ylizde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
12.102 | Al2 ylizde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
13 Standart AO
13.02 |AO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 gergek degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.12 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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13.13 |AO1 zorlanan degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.15 |AO1 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1
13.16 |AO(1 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 kaynagi min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 kaynagi maks Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 kaynagi min'de AO1 cikisl Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.20 |AO1 kaynagi maks'da AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA

cikisi
13.91 |AO1 veri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100=1
19 Galisma modu
19.01 |Gercek galisma modu Liste 1...5,10, 20 - 1=1
19.11 |Ext1/Ext2 segimi Ikili kaynak - - 1=1
19.12 |Ext1 kontrol modu Liste 1...5 - 1=1
19.14 |Ext2 kontrol modu Liste 1...5 - 1=1
19.16 |Lokal kontrol modu Liste 0...1 - 1=1
19.17 |Lokal kontrol devre disi Liste 0...1 - 1=1
20 Start/stop/yon
20.01 |Ext1 komutlari Liste 0...6, 11...12, 14...16, - 1=1
21..23
20.02 |Ext1 start tetikleyici tipi Liste 0...1 - 1=
20.03 |Ext1in1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.04 |Ext1in2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.05 |Ext1in3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.06 |Ext2 komutlari Liste 0...6, 11...12, 14,21..23 - 1=
20.07 |Ext2 start tetikleyici tipi Liste 0...1 - 1=
20.08 |Ext2in1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.09 |Ext2in2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.10 |Ext2 in3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.11 |Galisma izni stop modu Liste 0..2 - 1=
20.12 |Galisma izni 1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.19 |Start etkinlestirme komutu Ikili kaynak - - 1=1
20.21 |Yo6n Liste 0...2 - 1=
20.22 |Calisma izni Ikili kaynak - - 1=
20.25 |Joglama izni Ikili kaynak - - 1=1
20.26 |Joglama 1 start kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.27 |Joglama 2 start kaynagi Ikili kaynak - - 1=
20.30 |Calisma izni sinyalleri uyari PB 0000h...FFFFh - 1=1
fonksiyonu
21 Start/stop modu
21.01 |Start modu Liste 0...2 - 1=1
21.02 |Miknatislama stresi Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 |Stop modu Liste 0...2 - 1=
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21.04 |Acil stop modu Liste 0...3 - 1=1
21.05 |Acil stop kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
21.06 |Sifir hiz limiti Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
21.07 |Sifir hiz gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |DC akim kontroli PB 0b0000...0b1111 - 1=1
21.09 |DC tutma hizi Real 0,00...1000,00 rpm 100 =1 rpm
21.10 |DC akim referansi Real 0,0...100,0 % 10 = %1
21.11 |Son miknatislama suresi Real 0...3000 s 1=1s
21.14 | On isitma girig kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
21.15 |On isitma zaman gecikmesi Real 10...3000 s 1=1s
21.16 |[On isitma akimi. Real 0,0...30,0 % 10 = %1
21.19 |Skaler start modu Liste 0...6 - 1=1
21.21 |DC tutma frekansi. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
21.22 | Start gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 | Yumusak kalkis Real 0...2 - 1=1
21.24 | Yumusak kalkis akimi Real 10,0...100,0 % 100 = %1
21.25 |Yumusak kalkis hizi Real 2,0...100,0 % 100 = %1
21.26 |Moment yukseltme akimi Real 15,0...300,0 % 100 = %1
21.27 |Moment yikseltme suresi Real 0,0...60.0 % 100 = %1
21.30 |Hiz kompanzasyonlu Real 0...3 - 1=1

durdurma modu
21.31 |Hiz komp stop gecikmesi Real 0,00...1000,00 s 100=1s
21.32 | Hiz komp stop esigi Real 0...100 % 1=%1
22 Hiz referansi secgimi

22.01 |Hiz ref sinirsiz Real -30000,00...30000,00 pm 100 =1 rpm

2211 |Ext1 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak

22.12 |Ext1 hizref2 Analog - - 1=1
kaynak

22.13 | Ext1 hiz fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1

22.18 |Ext2 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak

22.19 |Ext2 hiz ref2 Analog - - 1=1
kaynak

22.20 |Ext2 hiz fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1

22.21 | Sabit hiz fonksiyonu PB 0b0000...0b1111 - 1=1

22.22 |Sabit hiz segimi 1 Ikili kaynak - - 1=1

22.23 | Sabit hiz segimi 2 Ikili kaynak - - 1=1

22.24 | Sabit hiz segimi 3 Ikili kaynak - - 1=1

22.26 |Sabit hiz1 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.27 |Sabit hiz2 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.28 |Sabit hiz3 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.29 |Sabit hiz4 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
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22.30 |Sabithiz5 Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.31 |Sabithiz 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.32 |Sabithiz7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.41 |Guvenli hiz ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.42 |Joglama 1 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.43 |Joglama 2 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1rpm
22.51 |Kritik hiz fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
22.52 |Kritik hiz 1 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.53 |Kritik hiz 1 yiiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.54 |Kritik hiz 2 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.55 |Kritik hiz 2 yiiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.56 |Kritik hiz 3 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.57 |Kritik hiz 3 yiiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm
22.71 |Motor potansiyometresi Liste 0..3,5 - 1=1
fonksiyonu

22.72 |Motor potansiyometresi Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
baslangic degeri

22.73 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
ylkseltme kaynagi

22.74 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
dusirme kaynagi

22.75 |Motor po__tans_iyometresi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
rampa siresi

22.76 |Motor potansiyometresi min Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
degeri

22.77 |Motor potansiyometresi maks Real -32768,00...32767,00 - 100=1
degeri

22.80 |Motor potansiyometresi ref Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
gercek

22.86 |Gergek hiz referansi 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.87 |Gergek hiz referansi 7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

23 Hiz referansi rampasi

23.01 |Hiz ref rampa girisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100=1rpm

23.02 |Hiz ref rampa gikisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1rpm

23.11 |Rampa grubu segimi Ikili kaynak - - 1=1

23.12 |Hizlanma stiresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s

23.13 |Yavaglama siresi 1 Real 0,000 ...1800,000 S 1000=1s

23.14 |Hizlanma stiresi 2 Real 0,000 ...1800,000 S 1000=1s

23.15 |Yavaglama siresi 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s

23.20 |Joglama hizlanma sdiresi Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s

23.21 |Joglama yavaslama siresi Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s

23.23 |Acil stop stresi Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s

23.28 |Degisken egimi etkinlestirme Real 2...30000 ms 1=1ms

23.29 |Degisken egim orani Real 2...30000 ms 1=1ms
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23.32 | Sekil siresi 1 Real 0.000 ...1800.000 s 1000=1s
23.33 | Sekil siresi 2 Real 0.000 ...1800.000 s 1000=1s

24 Hiz referansi durumu
24.01 |Kullanilan hiz referansi Real -30000,00...30000,00 pm 100 =1 rpm
24.02 |Kullanilan hiz geri bildirimi Real -30000,00...30000,00 pm 100 =1 rpm
24.03 |Filtrelenen hiz hatasi Real -30000,0...30000,0 pm 100 =1 rpm
24.04 |Hiz hatasi ters gevrildi Real -30000,0...30000,0 pm 100 =1 rpm
24.11 |Hiz diizeltme Real -10000,00...10000,00 pm 100 =1 rpm
24.12 |Hiz hatasi filtre siiresi Real 0...10000 ms 1=1ms

25 Hiz kontrolii
25.01 |Moment referans hiz kontroli Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
25.02 |Hiz oransal kazanci Real 0,00...250,00 - 100=1
25.03 |Hiz entegrasyon suresi Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.04 |Hiz turev slresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 |Tireyv filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Hiz komp turev sturesi Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Hiz komp filtre siresi Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Oransal kazang acl dur Real 1,00...250,00 - 100=1
25.30 |Aki adaptasyonu etkin Liste - - 1=1
25.33 | Hiz kontrol cihazi otomatik ayari Liste - - 1=1
25.34 |Hiz kontrol cihazi otomatik Liste - - 1=1

ayar modu

25.37 |Mekanik zaman sabiti Real 0,00...1000,00 - 100=1s
25.38 |Otomatik ayar moment adimi Real 0,00...100,00 - 100 = %1
25.39 |Otomatik ayar hiz adimi Real 0,00...100,00 - 100 = %1
25.40 |Otomatik ayar tekrar streleri Real 1...10 - 1=1
25.53 | Moment oransal referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.54 |Moment integral referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.55 |Moment tlirev referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.56 |Moment hiz kompanzasyonu Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1

26 Moment referans zinciri
26.01 |Moment referansi - TC Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.02 |Kullanilan moment referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.08 | Minimum moment ref Real -1000,0...0,0 % 10 = %1
26.09 |Maksimum moment ref Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
26.11 |Moment ref1 kaynagi Analog - - 1=1

kaynak
26.12 |Moment ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

26.13 |Moment ref1 fonksiyonu Liste 0...5 - 1=1
26.14 |Moment ref1/2 secimi Ikili kaynak - - 1=1
26.17 |Moment ref filtre sliresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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26.18 |Moment rampa ¢ikis slresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Moment rampa inig siresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.20 |Moment ters gevirme Liste - - 1=1
26.70 |Gergcek moment referansi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.71 | Gergek moment referansi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.72 |Gergek moment referansi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.73 | Gergcek moment referansi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.74 |Moment ref rampa ¢ikisi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.75 |Gergcek moment referansi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.76 |Gergcek moment referansi 6 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.81 |Akis kontrol kazanci Real 0,0 ... 10000,0 - 10=1
26.82 | Akis kontrol entegrasyon siresi Real 0,0...10,0 s 10=1s

28 Frekans referans zinciri
28.01 |Frekans ref rampa girisi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.02 |Frekans ref rampa gikisi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.11 |Ext1 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.12 |Ext1 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.13 | Ext1 frekans fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
28.15 | Ext2 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.16 |Ext2 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.17 |Ext2 frekans fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
28.21 | Sabit frekans fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
28.22 | Sabit frekans secimi 1 Ikili kaynak - - 1=1
28.23 | Sabit frekans secimi 2 Ikili kaynak - - 1=1
28.24 | Sabit frekans secimi 3 Ikili kaynak - - 1=1
28.26 |Sabit frekans 1 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.27 |Sabit frekans 2 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.28 |Sabit frekans 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.29 |Sabit frekans 4 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.30 |Sabit frekans 5 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.31 |Sabit frekans 6 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.32 | Sabit frekans 7 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.41 | Guvenli frekans ref Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.42 |Joglama 1 frekans referansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.43 |Joglama 2 frekans referansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.51 | Kritik frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
28.52 | Kritik frekans 1 diislik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.53 |Kritik frekans 1 yuksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
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28.54 |Kritik frekans 2 duglik Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.55 |Kritik frekans 2 yiiksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.56 |Kritik frekans 3 diisik Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.57 |Kritik frekans 3 yliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Frek ramp grubu segcimi Ikili kaynak - - 1=1
28.72 |Frek hizlanma siiresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frek yavaslama suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Frek hizlanma stresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frek yavaslama suresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Frek rampasi sifir kaynakta Ikili kaynak - - 1=1
28.82 | Sekil suresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 | Sekil suresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 | Gergek frekans ref 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.96 |Gergek frekans ref 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 |Frekans ref sinirsiz Real -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz

30 Limitler
30.01 |Limit word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Moment limiti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Minimum hiz Real -30000,00...30000,00 pm 100 =1 rpm
30.12 [Maksimum hiz Real -30000,00...30000,00 pm 100 =1 rpm
30.13 |Minimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.14 |Maksimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.17 |Maksimum akim Real 0,00...30000,00 A 100=1A
30.18 |Tork lim sgm Ikili kaynak - - 1=1
30.19 | Minimum moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.20 |Maksimum moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.21 | Min moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.22 |Maks moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.23 | Minimum moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.24 |Maksimum moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.26 |Gig tiketme limiti Real 0,00...600,00 % 100 = %1
30.27 | Gilg Uretme limiti Real -600,00...0,00 % 100 = %1
30.30 |Yuksek gerilim kontrolu Liste 0...1 - 1=1
30.31 |Dustuk gerilim kontroll Liste 0...1 - 1=1
30.35 |Isil akim sinifamasi Liste 0..1 - 1=1
30.36 | Hiz limiti segimi Ikili kaynak - - 1=1
30.37 |Min hiz kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
30.38 |Maks hiz kaynagi Analog - - 1=1
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31 Hata fonksiyonlar
31.01 |Harici olay 1 kaynagdi Ikili kaynak - - 1=1
31.02 |Harici olay 1 tipi Liste 0...1 - 1=1
31.03 |Harici olay 2 kaynagdi Ikili kaynak - - 1=1
31.04 |Harici olay 2 tipi Liste 0...1 - 1=1
31.05 |Harici olay 3 kaynagdi Ikili kaynak - - 1=1
31.06 |Harici olay 3 tipi Liste 0...1 - 1=1
31.07 |Harici olay 4 kaynag Ikili kaynak - - 1=1
31.08 |Harici olay 4 tipi Liste 0...1 - 1=1
31.09 |Harici olay 5 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.10 |Harici olay 5 tipi Liste 0...1 - 1=1
31.11 |Hata reset segimi Ikili kaynak - - 1=1
31.12 | Otomatik resetleme secimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 | Segilebilir hata Real 0000h...FFFFh - 1=1
31.14 |Deneme sayisi Real 0...5 - 1=1
31.15 |Toplam deneme siresi Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Gecikme zamani Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Motor faz kaybi Liste 0...1 - 1=
31.21 |Besleme faz kaybi Liste 0...1 - 1=
31.22 |STO gosterge Liste 0...5 - 1=
calistirma/durdurma
31.23 |Kablolama veya topraklama Liste 0...1 - 1=1
hatasi
31.24 |Sikisma fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
31.25 | Sikisma akim limiti Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
31.26 |Sikisma hiz limiti Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 | Sikisma frekans limiti Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
31.28 |Sikisma zamani Real 0...3600 s 1=1s
31.30 |Asiri hiz hata payi Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.31 |Frekans tetikleme marji Real 0,00...10000,00 Hz 100=1Hz
31.32 |Acil rampa denetimi Real 0...300 % 1=%1
31.33 | Acil rampa denetimi gecikmesi Real 0...100 s 1=1s
31.40 |Uyar mesajlarini devre digi Liste 0...2 - 1=1
birak
31.54 |Hata iglemi Liste 0...2 - 1=1
32 Denetim
32.01 |Denetim durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
32.05 |Denetim 1 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.06 |Denetim 1 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.07 |Denetim 1 sinyali Analog - - 1=1
kaynak

32.08 |Denetim 1 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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32.09 |Denetim 1 disuk Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.10 |Denetim 1 yliksek Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.11 [Denetim 1 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.15 |Denetim 2 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.16 |Denetim 2 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.17 |Denetim 2 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.18 |Denetim 2 filtre slresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Denetim 2 diisik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.20 |Denetim 2 yiiksek Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.21 |Denetim 2 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.25 |Denetim 3 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.26 |Denetim 3 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.27 |Denetim 3 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.28 |Denetim 3 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Denetim 3 diisuk Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.30 |Denetim 3 yiiksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.31 |Denetim 3 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Denetim 4 fonksiyonu Liste 0..7 - 1=1
32.36 |Denetim 4 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.37 |Denetim 4 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.38 | Denetim 4 filtre sUresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Denetim 4 diisik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.40 |Denetim 4 yiiksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.41 |Denetim 4 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.45 |Denetim 5 fonksiyonu Liste 0..7 - 1=1
32.46 |Denetim 5 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.47 |Denetim 5 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.48 |Denetim 5 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Denetim 5 disiik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.50 |Denetim 5 yiiksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.51 |Denetim 5 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.55 |Denetim 6 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
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32.56 |Denetim 6 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.57 |Denetim 6 sinyali Analog - - 1=1

kaynak
32.58 |Denetim 6 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000 =1s
32.59 |Denetim 6 dusiik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.60 |Denetim 6 ylksek Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.61 |Denetim 6 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100=1
35 Motor termik korumasi
35.01 | Tahmini motor sicakligi Real -60...1000 °C °C:/Feya 1=1°
35.02 |Qlgilen sicaklik 1 Real -60...5000 °C °C, °F 1= 1 birim
veya ohm
35.05 |Motor asiri yiik seviyesi Real %0,0...300,0 % 10 = %1
35.11 |Sicaklik 1 kaynagi Liste 0..2,5...7,11...16 - 1=1
35.12 |Sicaklik 1 ariza limiti Real -60 ... 5000 °C °C, °F 1 =1 birim
veya ohm
35.13 |Sicaklik 1 uyari limiti Real -60 ... 5000 °C °C, °F 1 =1 birim
veya ohm
35.14 |Sicaklik 1 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.50 |Motor ortam sicakligi Real -60...100 °C veya °C veya 1=1°
-75...212°F °F
35.51 |Motor yik egrisi Real 50...150 % 1=%1
35.52 | Sifir hiz yiki Real 25...150 % = %1
35.53 |Kirilma noktasi Real 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz
35.54 | Motor nominal sicaklik artisi Real 0...300 °C °C QlFeya 1=1°
35.55 | Motor termik zaman sabiti Real 100...10000 s 1=1s
35.56 |Motor asiri yuk iglemi Liste - - 10=1
35.57 |Motor asiri yik sinifi Liste - - 10=1
36 Yiik analizori
36.01 |PVL sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.02 |PVL filtre siiresi Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 sinyal kaynagi Analog - - 1=
kaynak
36.07 |AL2 sinyal dlgeklendirme Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Gunlikleri resetleme Liste 0...3 - 1=
36.10 |PVL tepe degeri Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 |PVL tepe degeri tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=
36.12 |PVL tepe degeri saati Veri - - 1=
36.13 | Tepe degerindeki PVL akimi Real -32768,00...32767,00 A 100=1A

36.14 |PVL DC gerilimi tepe degerinde Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
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36.15 | Tepe degerindeki PVL hizi Real -30000... 30000 pm 100 =1 rpm
36.16 |PVL reset tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.17 |PVL filtre saati Veri - - 1=1
36.20 |AL1 %0 - %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.21 |AL1 %10-20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.22 |AL1 %20-30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.23 |AL1 %30-40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.24 |AL1 %40-50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.25 |AL1 %50-60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.26 |AL1 %60-70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.27 |AL1 %70-80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.28 |AL1 %80-90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.29 |AL1 %90 Uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.40 |AL20-- %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.41 |AL2 %10-20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.42 |AL2 %20-30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.43 |AL2 %30-40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.44 |AL2 %40-50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.45 |AL2 %50-60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.46 |AL2 %60-70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.47 |AL2 %70-80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.48 |AL2 %80-90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.49 |AL2 %90 Uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.50 |AL2 reset tarihi Veri 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.51 |AL2 reset saati Veri - - 1=1

37 Kull. Yiik egrisi
37.01 |ULC gikigl durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 |ULC denetim sinyali Analog - - 1=1
kaynak
37.03 |ULC asir yuk islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.04 |ULC dusuk yik islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.11 |ULC hiz tablosu noktasi 1 Real -30000,0...30000,0 pm 10=1rpm
37.12 |ULC hiz tablosu noktasi 2 Real -30000,0...30000,0 pm 10=1rpm
37.13 |ULC hiz tablosu noktasi 3 Real -30000,0...30000,0 pm 10=1rpm
37.14 |ULC hiz tablosu noktasi 4 Real -30000,0...30000,0 pm 10=1rpm
37.15 |ULC hiz tablosu noktasi 5 Real -30000,0...30000,0 pm 10=1rpm
37.16 |ULC frekans tablosu noktasi 1 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC frekans tablosu noktasi 2 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC frekans tablosu noktasi 3 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC frekans tablosu noktasi 4 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC frekans tablosu noktasi 5 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
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37.21 |ULC disuk yiik noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.22 |ULC disuk yik noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.23 |ULC disuk yik noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.24 |ULC dusik ylk noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.25 |ULC disuk yik noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.31 |ULC asiri yiik noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.32 |ULC asiri yiik noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.33 |ULC asiri yiik noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.34 |ULC asiri ylk noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.35 |ULC asir yiik noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.41 |ULC asiri yiik zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC disuk yiik zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s

40 Proses PID grubu 1
40.01 |Proses PID c¢ikisi gergek Real -200000,00...200000,00 % 100 = %1
40.02 |Proses PID geri bildirimi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
masteri | musteri birimi
birimleri
40.03 |Proses PID ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
gergek musteri | misteri birimi
birimleri
40.04 |Proses PID sapmasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
masteri | musteri birimi
birimleri
40.05 |Proses PID trim ¢ikisi gercek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | musteri birimi
birimleri
40.06 |Proses PID durum word'i PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Proses PID galisma modu Liste 0...2 - 1=1
40.08 | Grup 1 geri bildirim 1 kaynagi | Analog - 1=1
kaynak
40.09 | Grup 1 geri bildirim 2 kaynagi | Analog - 1=1
kaynak
40.10 | Grup 1 geri bildirim fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
40.11 | Grup 1 geri bildirim filtre stresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Set 1 ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 - 100=1
oOlgeklendirme
40.15 |Set 1 gikis 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.16 |Grup 1 ayar noktasi 1 kaynadi| Analog - 1=1
kaynak
40.17 | Grup 1 ayar noktasi 2 kaynagi| Analog - 1=1
kaynak
40.18 | Grup 1 ayar noktasi fonksiyonu Liste 0..11 - 1=1
40.19 |Grup 1 dahili ayar noktasi seg1 | Ikili kaynak - 1=1
40.20 |Grup 1 dahili ayar noktasi se¢2 | Ikili kaynak - 1=1
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40.21 | Grup 1 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimleri
40.22 | Grup 1 dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimleri
40.23 | Grup 1 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimleri
40.24 | Grup 1 dahili ayar noktasi 0 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.26 |Grup 1 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.27 | Grup 1 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.28 |Grup 1 ayar noktasi artig Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.29 |Grup 1 ayar noktasi azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.30 |Set 1 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
40.31 |Grup 1 sapma ters gevirme Ikili kaynak - - 1=1
40.32 | Grup 1 kazanci Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 | Grup 1 entegrasyon siresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 | Grup 1 tirev suresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 | Grup 1 tireyv filtre siiresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Grup 1 ¢ikis min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 | Grup 1 ¢cikis maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Set 1 gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
40.39 |Set 1 6lU bant arahgi Real 0...... 200000,0 - 10=1
40.40 |Set 1 6lU bant gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.43 | Grup 1 uyku seviyesi Real 0...... 200000,0 - 10=1
40.44 | Grup 1 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 | Grup 1 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 | Grup 1 uyku uzatma adimi Real -0...... 200000,0 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimleri
40.47 | Grup 1 uyandirma sapmasi Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | misteri birimi
birimleri
40.48 |Grup 1 uyandirma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Grup 1 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
40.50 |Grup 1 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
40.51 |Set 1 trim modu Liste 0...3 - 1=1
40.52 | Set 1 trim segimi Liste - 1=1
40.53 |Set 1 trimlenmis ref isareti Ikili kaynak - - 1=1
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40.54 |Set 1 trim orani Real 0,000 ... 1,000 - 1000 =1
40.55 |Set 1 trim carpani Real -100,000 ... 100,000 - 1000 =1
40.56 |Set 1 trim kaynagi Liste 1..2 - 1=1
40.57 |PID set1/set2 se¢imi Ikili kaynak - - 1=1
40.58 |Ayar 1 artig 6nleme Liste 0...3 - 1=1
40.59 |Ayar 1 azalma 6nleme Liste 0...3 - 1=1
40.60 |Ayar 1 PID etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1

kaynagi
40.61 |Ayar noktasi 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
gercek
40.62 |PID dahili ayar noktasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.65 | Trim otomatik baglantisi Liste 0...1 - 1=1
40.79 |Ayar 1 birimleri Liste - - 1=1
40.80 |Ayar 1 PID ¢ikis min kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.81 |Ayar 1 PID cikis maks Analog - - 1=1
kaynagi kaynak
40.89 |Ayar 1 ayar noktasi carpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Ayar 1 geri bildirim garpani Real --200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 | Geri bildirim veri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100 =1
40.92 | Ayar noktasi veri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100 =1
40.96 |Proses PID ¢ikisi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |Proses PID geri bildirimi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |Proses PID ayar noktasi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.99 |Proses PID sapmasi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 Proses PID grubu 2
41.08 |Grup 2 geri bildirim 1 kaynagdi | Analog - - 1=1
kaynak
41.09 |Grup 2 geri bildirim 2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
41.10 | Grup 2 geri bildirim fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
41.11 | Grup 2 geri bildirim filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Set 2 ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 - 100=1
Olgeklendirme
41.15 |Set 2 ¢ikis Olgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100=1
41.16 |Grup 2 ayar noktasi 1 kaynagi| Analog - - 1=1
kaynak
41.17 |Grup 2 ayar noktas 2 kaynagi| Analog - - 1=1
kaynak
41.18 | Grup 2 ayar noktasi fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
41.19 |Grup 2 dahili ayar noktasi seg1 | Ikili kaynak - - 1=1
41.20 |Grup 2 dahili ayar noktasi seg2 | Ikili kaynak - - 1=1
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41.21 | Grup 2 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.22 | Grup 2 dabhili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.23 | Grup 2 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.24 | Grup 2 dahili ayar noktasi 0 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.26 |Grup 2 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.27 | Grup 2 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.28 | Grup 2 ayar noktasi artis Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.29 | Grup 2 ayar noktasi azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.30 |Set 2 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
41.31 | Grup 2 sapma ters gevirme Ikili kaynak - - 1=1
41.32 | Grup 2 kazanci Real 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 | Grup 2 entegrasyon siresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 | Grup 2 tiirev suresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 | Grup 2 tiirev filtre suresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 | Grup 2 gikis min Real -200000,00... 200000,00 - 10=1
41.37 | Grup 2 ¢ikis maks Real -200000,00... 200000,00 - 10=1
41.38 |Set 2 gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
41.39 |Set 2 6li bant arahgi Real 0...... 200000,0 - 10=1
41.40 |Set 2 6li bant gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 S 10=1s
41.43 | Grup 2 uyku seviyesi Real 0,0...20000,00 - 10=1
41.44 | Grup 2 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 | Grup 2 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 | Grup 2 uyku uzatma adimi Real 0,0...20000,00 PID 100=1PID
musteri | misteri birimi
birimi
41.47 | Grup 2 uyandirma sapmasi Real -200000,00... 200000,00 PID 100=1PID
musteri | misteri birimi
birimleri
41.48 | Grup 2 uyandirma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
41.49 | Grup 2 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
41.50 |Grup 2 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
41.51 | Set 2 trim modu Liste .3 - 1=1
41.52 | Set 2 trim segimi Liste - 1=1
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41.53 |Set 2 trimlenmis ref isareti Analog - - 1=1
kaynak
41.54 |Set 2 trim orani Real 0,000...1.000 - 1=1
41.55 |Set 2 trim ¢arpani Real -100,000...100.000 - 1=1
41.56 |Set 2 trim kaynagdi Liste 1.2 - 1=1
41.58 |Ayar 2 artisg 6nleme Liste 0...3 - 1=1
41.59 |Ayar 2 azalma 6nleme Liste 0...3 - 1=1
41.60 |Ayar 2 PID etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1
kaynagi
41.79 |Ayar 2 birimleri Liste - - 1=1
41.80 |Ayar 2 PID ¢ikis min kaynagi Liste 0...1 - 1=1
41.81 |Ayar 2 PID ¢ikis maks kaynagi Liste 0...1 - 1=1
41.89 |Ayar 2 ayar noktasi ¢arpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Ayar 2 geri bildirim garpani Real -200000,00...200000,00 - 100=1
44 Mekanik fren kontrolii
44.01 |Fren kontrol durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Fren kontroll etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=1
44.08 |Fren agma gecikmesi Real 0,00...5,00 s 100=1s
44.13 |Fren kapatma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.14 |Fren kapatma seviyesi Real 0,0...1000,0 rpm 100 =1 rpm
44.202 |Moment kanitlama Ikili kaynak - - 1=1
44.203 | Moment kanitlama referansi Real 0,0...300.0 % 10 = %1,0
44.204 |Fren sistemi kontrol sliresi Real 0,10...30 ms 10=1s
44.205 |Fren kaymasi hiz limiti Real 0,0 ... 30000,0 rpm 1=1rpm
44.206 | Fren kayma hatasi gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
44.207 | Guvenlik kapatma segimi Ikili kaynak - - 1=1
44.208 | Guvenlik kapatma hizi Real 0,00 ... 30000,00 rpm 1=1rpm
44.209 | Guvenlik kapatma gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
44.211 |Uzatiimis calisma zamani Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
44.212 ;Jazzal'lt:mlg calisma zamani Ikili kaynak 0000h...FFFFh - -
45 Enerji verimliligi
45.01 |Tasarruf edilen GW saat Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Tasarruf edilen MW saat Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Tasarruf edilen kW saat Real 0,0...999,0 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Enerji tasarrufu Real 0,0...214748364,7 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Tasarruf edilen para x1000 Real 0...4294967295 bin (seﬁil)ebi— 1 =1 birim
ir
45.06 |Tasarruf edilen para Real 0,00...999,99 (seﬁil)ebi- 100 = 1 birim
ir
45.07 |Parasal tasarruf Real 0,00...21474836,47 (secilebi- | 100 = 1 birim

lir)
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45.08 |Kiloton cinsinden CO2 Real 0...65535 metrik 1 =1 metrik
azalmasi kiloton kiloton
45.09 |Ton cinsinden CO2 azalmasi Real 0,0...999,9 metrik | 10 = 1 metrik
ton ton
45.10 | Tasarruf edilen toplam CO2 Real 0,0...214748365,7 metrik | 10 = 1 metrik
ton ton
45.11 |Enerji optimize edici Liste 0...1 - 1=1
45.12 |Enerji tarifesi 1 Real 0,000...4294967,295 (segilebi- [ 1000 = 1 birim
lir)
45.13 |Eneriji tarifesi 2 Real 0,000...4294967,295 (segilebi- | 1000 = 1 birim
lir)
45.14 | Tarife segimi Ikili kaynak - - 1=1
45.18 | CO2 donistiirme faktori Real 0,000...65,535 metrik 1000 =
ton/ 1 metrik
Mwh ton/MWh
45.19 | Glic karsilastirma Real 0,00...100000,00 kW 10 =1 kW
45.21 | Enerji hesaplamalari Liste 0..1 - 1=1
resetleme
45.24 | Saatlik tepe glic degeri Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
45.25 |Saatlik tepe gii¢ zamani Real -
45.26 |Saatlik toplam enerji Real -3000,00 ... 3000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.27 | Gunllk tepe gu¢ degeri Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
(sifirlanabilir)
45.28 | Glnllk tepe glic zamani Real -
45.29 | Gunliik toplam enerji Real -30000,00 ... 30000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.30 |Son giin toplam enerji Real -30000,00 ... 30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 |Aylik tepe gii¢ degeri Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
(sifirlanabilir)
45.32 | Aylik tepe gug tarihi Real 1/1/1980...6/5/2159 -
45.33 | Aylik tepe glic zamani Real -
45.34 | Aylik toplam enerji Real -1000000,00 ... kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir) 1000000,00
45.35 | Son ay toplam enerji Real -1000000,00 ... kWh 1=1kWh
1000000,00
45.36 | Omir boyu tepe gli¢ degeri Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kwW
45.37 | Omir boyu tepe giig tarihi Real -
45.38 | Omir boyu tepe gilic zamani Real -
46 izleme/dlgeklendirme ayarlari
46.01 |Hiz dlgeklendirme Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.02 |Frekans olgeklendirme Real 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.03 |Moment dlgeklendirme Real 0,1...1000,0 % 10 = %1
46.04 | Glg 6lgeklendirme Real 0,10...30000,00 - 10 =1 birim
46.05 |Akim dlgeklendirme Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Hiz ref sifir 6lgeklendirme Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
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46.07 |Frekans ref sifir Real 0,00 ... 1000,00 Hz 100=1Hz
olgeklendirme
46.11 |Filtre suresi motor hizi Real 2...20000 ms 1=1ms
46.12 |Filtre slresi gikis frekansi Real 2...20000 ms 1=1ms
46.13 |Filtre slresi motor momenti Real 2...20000 ms 1=1ms
46.14 |Filtre sUresi guict Real 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Hiz gecikmesinde Real 0,00...30000,00 rpm 100=1rpm
46.22 |Frekans gecikmesinde Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.23 |Moment gecikmesinde Real 0,00...300,00 % 1=%1
46.31 |Hiz limitinin Gzerinde Real 0,00...30000,00 rom 100=1rpm
46.32 |Frekans limitinin Gzerinde Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
46.33 |Moment limitinin Gzerinde Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
46.41 |kWh pals dlgeklendirme Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh
47 Veri depolama
47.01 |Veri depolama 1 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008
47.02 |Veri depolama 2 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008
47.03 |Veri depolama 3 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008
47.04 |Veri depolama 4 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008
47.11 |Veri depolama 1 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.12 |Veri depolama 2 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.13 |Veri depolama 3 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.14 | Veri depolama 4 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.21 |Veri depolama 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.22 |Veri depolama 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.23 | Veri depolama 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.24 |Veri depolama 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1
49 Panel port iletigimi
49.01 [Nod kimlik numarasi Real 1...32 - 1=
49.03 |Haberlesme hizi Liste 1...5 - 1=
49.04 |liletisim kaybi siiresi Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |iletisim kaybi eylemi Liste 0...3 - 1=
49.06 |Ayarlar tazele Liste 0...1 - 1=
49.19 |Temel panel ana sayfa - -
gorinimdii 1
49.20 |Temel panel ana sayfa - -
gorinimi 2
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49.21 |Temel panel ana sayfa - -
goérinumi 3
49.30 | Temel panel menu gizleme 0000h...FFFFh -
49.219 | Temel panel ana sayfa 0000h...FFFFh -
gorinumi 4
49.220 | Temel panel ana sayfa 0000h...FFFFh -
gorinimi 5
49.221 | Temel panel ana sayfa 0000h...FFFFh -
goérunuma 6
58 Dahili haberlesme
58.01 |Protokol etkinlestir Liste 0,1,3 - 1=1
58.02 |Protokol kimligi Real 0...65535 - 1=1
58.03 |Nod adresi Real 0...255 - 1=1
Nod kimligi
58.04 |Haberlesme hizi Liste 0...7 - 1=
58.05 |Parite Liste 0..3 - 1=
58.06 |lletisim kontrolii Liste 0...2 - 1=
58.07 |lletisim tanilamasi PB 0000h...FFFFh - 1=
58.08 |Alinan paket Real 0...4294967295 - 1=
58.09 |Aktarilan paketler Real 0...4294967295 - 1=
58.10 | Tim paketler Real 0...4294967295 - 1=
58.11 [UART hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |lletisim kaybi eylemi Liste 0...4 - 1=
58.15 |lletisim kaybi modu Liste 0...2 - 1=
58.16 |lletisim kaybi siiresi Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 | Gonderim gecikme Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | EFB kontrol word'l PB 0...FFFFFFFFh - 1=
58.19 |EFB durum word'd PB 0...FFFFFFFFh - 1=1
58.25 | Kontrol profili Liste 0,57,8,9 - 1=
58.26 |EFB ref1 tipi Liste 0..5 - 1=
58.27 |EFB ref2 tipi Liste 0..5 - 1=1
58.28 |EFB act1 tipi Liste 0..5 - 1=
58.29 |EFB act2 tipi Liste 0..5 - 1=
58.31 | EFB act1 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.32 | EFB act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.33 |Adresleme modu Liste 0...2 - 1=
58.34 |Word sirasi Liste 0...1 - 1=
58.70 |EFB hata ayiklama modu Liste -100000...100000 - 1=
58.71 |EFB referansi 1 Real -100000...100000 - 1=
58.72 |EFB referansi 2 Real -100000...100000 - 1=
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58.73 |EFB gergek deger 1 Real -100000...100000 - 1=1
58.74 |EFB gercek deger 2 Real -100000...100000 - 1=1
58.101 | Veri G/C 1 Analog - - 1=1

kaynak
58.102 |Data G/C 2 Analog - - 1=1
kaynak
58.103 |Data G/C 3 Analog - - 1=1
kaynak
58.104 |Data G/C 4 Analog - - 1=1
kaynak
58.105 |Data G/C 5 Analog - - 1=1
kaynak
58.106 |Data G/C 6 Analog - - 1=1
kaynak
58.107 |Data G/C 7 Analog - - 1=1
kaynak
58.108 |Data G/C 8 Analog - - 1=1
kaynak
58.109 |Data G/C 9 Analog - - 1=1
kaynak
58.110 |Data G/C 10 Analog - - 1=1
kaynak
58.111 |Data G/C 11 Analog - - 1=1
kaynak
58.112 |Data G/C 12 Analog - - 1=1
kaynak
58.113 |Data G/C 13 Analog - - 1=1
kaynak
58.114 |Data G/C 14 Analog - - 1=1
kaynak
71 Harici PID1
71.01 |Harici PID gergek degeri Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 =1 birim
veya Hz
71.02 | Geri bildirim gergek degeri Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.03 |Ayar noktasi gercek degeri Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.04 |Sapma gergek degeri Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 =1 birim
veya Hz
71.06 |PID durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID galisma modu Liste 0...2 - 1=1
71.08 | Geri bildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
71.11 |Geri bildirim filtre stresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 | Ayar noktasi 6lceklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 | Cikis 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100=1
71.16 |Ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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71.19 |Dahili ayar noktasi seg1 Ikili kaynak - - 1=1
71.20 |Dahili ayar noktasi seg2 Ikili kaynak - - 1=1
71.21 |Dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 = 1 birim

veya Hz
71.22 |Dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.23 |Dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 =1 birim
veya Hz
71.26 |Ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 |Ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 | Sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
71.32 |Kazang Real 0,10...100,00 - 100=1
71.33 |integral siiresi Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 |Turev slresi Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Tdrev filtre siresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
71.36 |Cikis min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 | Cikis maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 | Cikis donma etkin Ikili kaynak - - 1=1
71.39 | Olii bant araligi Real 0,0...200000,0 - 10=1
71.40 |Oli bant gecikmesi Real 0,0...3600.0 s 10=1s
71.58 |Artis 6nleme Liste 0...3 - 1=1
71.59 |Azalma 6nleme Liste 0...3 - 1=1
71.62 | Dahili ayar noktasi gergek Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.79 |Harici PID birimleri Real -200000,00...200000,00 | rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
95 Donanim konfigiirasyonu
95.01 |Besleme gerilimi Liste 0...5 - 1=1
95.02 |Uyarlamali gerilim limitleri Liste 0...1 - 1=1
95.03 | Tahmini AC besleme gerilimi Real 0...65535 - 1=1V
95.20 |Donanim segenek word'li 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.26 |Motor baglanti kesici tespiti Liste 0...1 - 1=1
95.200 | Sogutma fani modu PB 0000h...FFFFh - 1=1
96 Sistem
96.01 |Dil Liste - - 1=
96.02 | Sifre kodu Veri 0...99999999 - 1=
96.03 |Erisim dlzeyleri durumu PB 0b0000...0b1111 - 1=
96.04 |Makro segimi Liste 0,1,5,8,9,12...14 - 1=
96.05 |Makro etkin Liste 0,1,5,8,9, 12...14 - 1=
96.06 |Parametre geri yikleme Liste 0,8,62 - 1=
96.07 |Manuel parametre kaydetme Liste 0...1 - 1=
96.08 |Kontrol karti 6n ylikleme Real 0...1 - 1=
96.10 |Kullanici grubu durumu Liste 0...7,20...23 - -
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96.11 |Kullanici grubu Liste 0...5,18...21 - -
kaydi/yikleme
96.12 |Kullanici grubu G/G modu Ikili kaynak - - -
giris1
96.13 |Kullanici grubu G/G modu Ikili kaynak - - -
giris2
96.16 |Birim segimi PB 0b0000...0b1111 - 1=1
96.51 |Sil arizasi ve olay gunligu Real 0...1 - 1=1
96.54 |Saglama toplami eylemi Liste 0.4 - 1=1
96.55 |Saglama toplami kontrol PB 0b0000...0b1111 - 1=1
word'l
96.68 | Gercek saglama toplami A Real 0x0000...0xffff - 1=1
96.69 |Gercek saglama toplami B Real 0x0000...0xffff - 1=1
96.71 | Onaylanmis saglama toplami A Real 0x0000...0xffff - 1=1
96.72 | Onaylanmis saglama toplami B Real 0x0000...0xffff - 1=1
96.78 |550 uyumluluk modu Liste 0..1 - 1=1
(96.100...96.102 parametreleri yalnizca 96.02 parametresi tarafindan etkinlestirildiklerinde gériiliir)
96.100 | Kullanici parolasini degistir Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.101 |Kullanici parolasini onayla Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | Kullanici kilidi islevselligi PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Motor kontrolii
97.01 |Anahtarlama frekansi referansi Liste 4..12 kHz 1=1
97.02 |Minimum anahtarlama Liste 1...12 kHz 1=1
frekansi
97.03 |Kayma kazanci Real 0...200 % 1=%1
97.04 | Gerilim rezervi Real -4...50 % 1=%1
97.05 | Aki frenleme Liste 0...2 - 1=1
97.06 | Aki referansi segimi Ikili kaynak - - 1=1
97.07 |Kullanici aki referansi Real 0,0...200,0 % 100 = %1
97.08 | Optimizdr minimum momenti Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
97.11 |TR ayan Real 25...400 % 1=%1
97.13 |IR kompanzasyonu Real 0,00...50,00 % 100 = %1
97.15 |Motor modeli sicaklik Liste 0...1 - 1=1
uyarlamasi
97.16 |Stator sicaklik faktori Real 0...200 % 1=%1
97.17 |Rotor sicaklik faktori Real 0...200 % 1=%1
97.20 |U/F orani Liste 0...1 - 1=
97.33 |Hiz tahmini filtre siresi Real 0,00...100,00 - 1=1
97.48 |Udc dengeleyici Liste 0, 50, 100, 300, 500, 800 % = %1
97.49 |Skaler igin kayma kazanci Real 0...200 % = %1
97.94 |IR kompanzasyon maks. Real 1,0...200,0 % 10 = %1
frekansi
97.135 |Udc dalgalanmasi Real 0,0...200,0 \% 10=1V
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No. | Adi Tip Aralik | Birim | FbEq32
98 Kullanici motor parametreleri
98.01 |Kullanici motor modeli modu Liste 0...1 - 1=1
98.02 |Rs kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 |Sigmal kullanici Real 0,00000...1,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lq kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.08 |PM aki kullanici Real 0,00000...2,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.09 |Rs kullanici S| Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.10 |Rr kullanici SI Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.11 |Lm kullanici SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.12 | Sigmal kullanici SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld kullanici Sl Real 0,00...100000,00 mH 100 = 1 mH
98.14 |Lq kullanici SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
99 Motor verileri
99.03 | Motor tipi Liste 0...1 - 1=1
99.04 |Motor kontrol modu Liste 0..1 - 1=1
99.06 |Motor nominal akimi Real 0,0...6400,0 A 10=1A
99.07 |Motor nominal gerilimi Real 0,0...800,0 \Y 10=1V
99.08 |Motor nominal frekansi Real 0,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
99.09 [Motor nominal hizi Real 0 ... 30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Motor nominal gucl Real -10000,00...10000,00 kW | kW veya | 100 = 1 birim
veya -13405,83 ... hp
13405,83 hp
99.11 | Motor nominal cos ® Real 0,00 ... 1,00 - 100 =1
99.12 |Nominal motor momenti Real 0,000... N-m | 1000 = 1 birim
veya Ib-ft
99.13 |ID run talep edildi Liste 0...4,6 - 1=1
99.14 | Gergeklestirilen son ID run Liste 0...4,6 - 1=1
99.15 |Hesaplanan motor kutup Real 0...1000 - 1=1
ciftleri
99.16 |Motor faz sirasi Liste 0...1 - 1=1
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Hata izleme

Bu boliimun icindekiler

Givenlik

Gosterimler

Uyari/hata gecmisi

Mobil servis uygulamasi icin QR kodu olusturma
Uyari mesajlari

Hata mesajlar

Uyarilar ve hatalar bu bélimdeki bilgiler kullanilarak belirlenemez ve dizeltilemezse,
bir ABB servis temsilcisi ile iletisime gegin. Drive composer bilgisayar yazilimi
kullaniyorsaniz, Drive composer tarafindan olusturulan Destek paketini ABB servis
temsilcisine génderin.

Uyari ve hatalar ayri tablolarda listelenmistir. Her tablo, uyari/hata koduna gore
siralanmgtir.

Gilvenlik

UYARI! Siricinin bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir.
Sirticlyl galistirmadan 6nce, sirictnin donanim el kitabinin basindaki

Giivenlik talimatlari b6luminde bulunan talimatlarn okuyun.




332 Hata izleme

Gosterimler

Uyarilar ve hatalar

Uyarilar ve hatalar anormal bir strict durumunu gosterir. Etkin uyarilar ile alarmlarin,
kodlari ve adlari strticiiniin kontrol panelinde ve Siricu diizenleyici bilgisayar
uygulamasinda gériintilenir. Sadece uyari ve hata kodlari haberlesme lzerinden
elde edilebilir.

Uyarilarin resetlenmesine gerek yoktur; uyarinin nedeni ortadan kaldirildiginda
uyarinin gorinttlenmesi durdurulur. Uyarilar kilitteme islemi gergeklestirmez ve
strlicii motoru galistirmaya devam eder.

Hatalar suricu igerisinde kilitteme islemi gergeklestirir ve suriicinin hata vermesine
ve motorun durmasina neden olur. Bir hatanin nedeni giderildikten sonra, kontrol
paneli, Drive Composer bilgisayar yazilimi, striictiniin dijital girisleri veya haberlesme
gibi yerlerden hata resetlenebilir (37.71 Hata reset secimi parametresi). Hatayi
resetlemek 64FF Hata resetleme olayini olusturur. Resetlemeden sonra, siriicl
yeniden baglatilabilir.

Bazi hatalar, ya guicu kapatip acarak ya da 96.08 Kontrol karti 6n ylikleme
parametresini kullanarak kontrol Unitesinin yeniden baslatilmasini gerektirir; hata
listesinde bundan uygun sekilde bahsedilir.

islenmemis olaylar

Uyarilara ve hatalara ek olarak, sadece sirticliinin olay gunluginde kayith olan
islenmemis olaylar bulunur. Bu olaylarin kodlari 334. sayfadaki Uyari mesajlari
tablosunda yer alir.

Uyari/hata ge¢gmisi

Olay gunlugu
Tum gdsterimler olay guinliglinde saklanir. Olay gunligu asagidakiler ile ilgili bilgileri
saklar:
» son 8 hata kaydi, yani, slrlciyu durduran hatalar veya hata resetlemeleri
» son 10 uyar veya gerceklesen islenmemis olay.

Bkz. bolim Uyari/hata bilgilerini gériintiileme, sayfa 333. Gunlukler 96.51 Sil arizasi
ve olay giinligid parametresi kullanilarak temizlenebilir.

Yardimci kodlar

Bazi olaylar gogunlukla sorunun yerinin tespit edilmesine yardimci olan bir yardimci
kod olusturur. Kontrol panelinde, yardimci kod olayin ayrintilarinin bir b6limu olarak
saklanir; Surlcl duzenleyici bilgisayar uygulamasinda, yardimci kod olay listesinde
gosterilir.
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Uyari/hata bilgilerini goriintiileme

Sirdcu, kendisinin gegerli zamanda gergekte hata vermesine neden olan etkin
hatalarin listesini kaydedebilir. Strlici 6nceden meydana gelen hatalarin ve
uyarilarin listesini de saklar.

Saklanan her bir ariza igin, panel, ariza zamaninda saklanan ariza kodunu, zamani
ve dokuz parametrenin (gercek sinyaller ve durum agiklamasi) deg@erini gorintuler.
En son hata i¢in parametre degerleri 05.80...05.88 parametrelerindedir.

Etkin hatalar ve uyarilar igin, bkz.

* Ana menii - Teshisler - Etkin hatalar

* Ana Menii - Teshisler - Etkin uyarilar

» Segenekler meniisii - Etkin hatalar

» Secgenekler meniisii - Etkin uyarilar

* 04 Uyari ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 177).

Onceden gerceklesen hatalar ve uyarilar igin, bkz.
+ Ana meni - Teshisler - Hata ve olay giinligii

Not: Etkin hatalar, hata ve olay gunligunde de saklanir.
* 04 Uyari ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 777).

Olay gunlugiine Surict dizenleyici bilgisayar uygulamasi kullanilarak da erisilebilir
(ve resetlenebilir). Bkz. Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606
[ingilizce]).

Mobil servis uygulamasi i¢in QR kodu olusturma

Siricu tarafindan gelismis kontrol panelinde goruntilemek tzere bir QR kodu (veya
bir dizi QR kodu) olusturulabilir. QR kodu suriciiniin tanimlanma verilerini, en yeni
olaylar hakkinda bilgileri ve durum ile saya¢ parametrelerinin degerlerini igerir. Kod,
verileri sonra analiz icin ABB'ye gdnderen ABB servis uygulamasi bulunan mobil bir
cihazla okunabilir. Uygulama hakkinda daha fazla bilgi i¢in yerel ABB servis
temsilcinize bagvurun.
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Uyari mesajlari

Not: Listede ayrica sadece Olay giinliginde goérilen olaylar da bulunur.

Kod

veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagl
olarak yiik dengesizligi tespit
etti.

(onaltili) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
64FF Hata resetleme Panelden, Drive composer Olay. Yalnizca bilgilendirici.
bilgisayar yazilimindan,
haberlesmeden veya G/C'den
bir hata resetlendi.
A2A1 Akim kalibrasyonu | Akim ofseti ve kazang 6lgim Bilgilendirici uyari. (Bkz. parametre 99.13
kalibrasyonu bir sonraki start ID run talep edildi.)
sonrasinda
gergeklestirilecektir.
A2B1 Asirt akim Cikis akimi, dahili hata limitini | Motor yikiinG kontrol edin.
ast. 23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroli),
Gergek asiri akim durumuna 26 Moment referans zinciri (moment
ek olarak, bir topraklama kontrolll) veya 28 Frekans referans zinciri
hatasi veya besleme fazi kaybi | (frekans kontroli) parametre grubundaki
da bu uyariya neden olabilir. hizlanma surelerini kontrol edin. Ayrica
46.01 Hiz blgeklendirme, 46.02 Frekans
dlceklendirme ve 46.03 Moment
olgeklendirme parametrelerini de kontrol
edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama
ve U¢gen/yildiz baglantisi dahil) kontrol
edin.
Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini dlgerek, motorda ve motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin. Surtcinin
donanim el kitabinda, Elektrik Kurulumu
bélimiinde, Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi kismina bakin.
Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktér olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 Motor verileri
baslangic verilerinin motor tip
plakasindakiler ile ayni olup olmadigini
kontrol edin.
Motor kablosunda gui¢ faktori dizeltme
kondansatorii veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.
A2B3 Topraklama kagagi | Sirlici muhtemelen motor Motor kablosunda gu¢ faktorii dizeltme

kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini dlgerek, motorda veya motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin. Siricinin
donanim el kitabinda, Elektrik Kurulumu
bélimiinde, Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi kismina bakin. Bir topraklama
hatasi bulunduysa, motor kablosunu
ve/veya motoru tamir edin ya da
degistirin.

Eger topraklama hatasi belirlenemediyse
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod
(onaltili)

Uyar/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

A2B4

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre.

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
liggen/yildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin. Stricinin
donanim el kitabinda, Elektrik Kurulumu
bolimiinde, Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi kismina bakin.

Motor kablosunda gli¢ faktoru diizeltme
kondansatoru veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

A2BA

IGBT asir yuki

IGBT kutu baglantisi agiri
sicakhgi. Bu uyan IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guictini siiriicti glictiyle karsilastirin.

A3A1

DC bara asin
gerilimi

Ara devre DC gerilimi gok
yuksek (surlict dururken).

A3A2

DC bara dusik
gerilimi

Ara devre DC gerilimi ok
dislk (strtcl dururken).

A3AA

DC sarj olmadi

Ara DC devresinin gerilimi
heniiz galisma seviyesine
ylkselmemistir.

Besleme gerilimi ayarini (parametre
95.01 Besleme gerilimi) kontrol edin.
Parametrenin yanlis ayarlanmasi
durumunda, motorun kontrolsiiz bir
sekilde hizlanabilecegini ya da fren kiyici
veya direncine asiri yiklenme
olabilecegini unutmayin.

Besleme gerilimini kontrol edin.

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

A490

Hatali sicaklik
sensoru ayari

Sensor tipi uyusmuyor.

35.11 sicaklik kaynagi parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin.

A491

Harici sicaklik 1

(Duzenlenebilir mesaj
metni)

Olgiilen sicaklik 1 uyari limitini
astl.

35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
degerini kontrol edin.

Motorun (veya sicakhidi élgulen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.13 Sicaklik 1 uyar limiti degerini
kontrol edin.

A4A1

IGBT asin sicakligi

Tahmini sirtct IGBT sicakhigi
asir ylksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclini siriicti glclyle karsilagtirin.

A4A9

Sogutma

Sirict modull asin sicakhgr.

Ortam sicakligini kontrol edin. 50°C/122°F
degerini agarsa, ylik akiminin striciinin
disUrtlmus yuk kapasitesini asmadigindan
emin olun. Stirticiiniin donanim el kitabinda,
Teknik veriler boliminde, Deger distirme
kismina bakin.

Siruct modilii sogutma hava akigini ve
fanin calismasini kontrol edin.

Kabinin iginde ve suriici moduli sojutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.
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Kod

(onaltili) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

A4BO Asin sicaklik Gug Unitesi modull asir Ortam kosullarini kontrol edin.
sicakhig. Hava akigini ve fanin galismasini kontrol

edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guiciinu suriicu glicliyle
karsilagtirin.

A4B1 Asin sicaklik farki Farkli fazlardaki IGBT'ler Motor kablosunu kontrol edin.
arasindaki ylksek sicaklik Siriicti modiliinin/modiillerinin
farki. sogutmasini kontrol edin.

A4F6 IGBT sicakhgi Sirlcu IGBT sicakligi asiri Ortam kosullarini kontrol edin.
ylksek. Hava akigini ve fanin galigmasini kontrol

edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclinii surtici gliciyle
karsilastirin.

A580 PU iletigimi Sdrucu kontrol Unitesi ve glic | Siirlict kontrol Unitesi ve giig Unitesi
Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantilari kontrol edin.
hatalar tespit edildi.

A591 Sirict Donanim Sirict donanimini baglatma. | Yardimci kodu kontrol edin. Asadidaki

baglatma her bir kod igin
eylemlere bakin.
0000 Siriict donanim kurulumu Kurulumun baglatiimasini bekleyin.
baslatiliyor.
0001 Donanim ayarlari ilk kez Kurulumun baglatiimasini bekleyin.
baslatiliyor.

A5A0 Guvenli moment Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, striiciniin
Programlanabilir uyar: | konektériine bagh guvenlik donanim el kitabinda, Giivenli moment
31.22 STO g6sterge devresi sinyalleri kaybolmus. kapatma fonksiyonu bélimine ve 31.22
galigtirma/durdurma STO gésterge ¢aligtirma/durdurma

parametresinin agiklamasina (sayfa 206)
bakin.

ASEA Olglim devresi Sirucinun dahili sicaklik Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sicakhgi Olgimuyle ilgili sorun.

AS5EB PU karti glig hatasi | Glg Unitesi gli¢ besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

hatasi.

A5EC Dahili PU iletisimi Siruct kontrol Unitesi ve glic | Stirlict kontrol Unitesi ve giig Unitesi
Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantilari kontrol edin.
hatalar tespit edildi.

A5ED Olgiim devresi ADC | Olciim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

ASEE Olgiim devresi DFF | Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

ASEF PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri

ile uyusmuyor.

A5F0 Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim

sinyalini kontrol edin.
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Kod

(onaltili) Uyani/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
A686 Saglama toplami Hesaplanan parametre Gerekli tim onaylanmis (referans)
uyusmazligi saglama toplami, saglama toplamlarinin (96.71...96.72)
Programlanabilir uyari: | etkinlestirilmis higbir 96.55 Saglama toplami kontrol word'li
96.54 Saglama toplam! | referans saglama toplamiyla parametresinde etkinlestirilmis oldugunu
eylemi eslesmiyor. kontrol edin.
Parametre yapilandirmasini kontrol edin.
96.55 Saglama toplami kontrol word'ii
parametresini kullanarak, bir saglama
toplami parametresini etkinlestirin ve
gercek saglama toplamini o parametreye
kopyalayin.
A687 Saglama toplami Parametre saglama toplami Ozelligi yapilandirmak icin yerel ABB
yapilandirmasi uyusmazligi igin bir eylem temsilcinizle baglantiya gegin veya
tanimlandi, ancak 6zellik ozelligi 96.54 Saglama toplami eylemi
yapilandiriimadi. parametresinde devre digi birakin.
A6A4 Motor nominal Motor parametreleri yanlis Grup 99'daki motor konfiglirasyon
degeri ayarlandi. parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
Surlict dogru sekilde Sdrucinin, motor igin dogru sekilde
boyutlandiriimamis. boyutlandiriimig olup olmadigini kontrol
edin.
ABAS Motor verisi yok Grup 99 parametreleri Gerekli tim grup 99 parametrelerinin
ayarlanmadi. ayarlanmig olup olmadigini kontrol edin.
Not: Bu uyarinin, baslangigta gérinmesi
ve motor verileri girilene kadar devam
etmesi normaldir.
ABAG Gerilim kategorisi Gerilim kategorisi 95.01 Besleme gerilimi parametresindeki
segilmedi tanimlanmadi. gerilim kategorisini ayarlayin.
A6B0 Kullanici kilidi agik. | Kullanici kilidi acik, yani 96.02 Sifre kodu parametresine gecersiz
kullanici kili yapilandirma bir parola girerek kullanici kilidini kapatin.
parametreleri 96.7100...96.102 | Bkz. bolum Kullanici kilidi (sayfa 100).
goraldr.
A6B1 Kullanici parolasi | Yeni kullanici parolasi Yeni parolayi dogrulamak igin
onaylanmadi parametreye 96.101 parametresine ayni kodu girin.
(96.100) girilmis ancak Iptal etmek icin, yeni kodu dogrulamadan
96.101 parametresinde kullanict kilidini kapatin. Bkz. blim
dogrulanmamis. Kullanici kilidi (sayfa 100).
ABES5 Al parametreleri Bir analog girisin akim/gerilim | Olay gunluguni yardimci kod
donanim ayari parametre bakimindan kontrol edin. Kod, ayarlar
ayarlari ile uyusmuyor. cakisan analog girisini belirtir.
12.15/12.25 parametresini ayarlayin.
Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gecerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baslatiimasi (gl¢
cevrimi yapilarak ya da 96.08 Kontrol
karti 6n ylikleme parametresi ile) gerekir.
AGEG6 ULC yapilandirmasi | Kullanici ylk egrisi Yardimci kodu kontrol edin. Asagidaki

yapilandirma hatasi.

her bir kod igin
eylemlere bakin.

0000 | Hiz noktalari tutarsiz. Her bir hiz noktasinin (parametreler
37.11...37.15) dnceki noktadan daha
ylksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0001 | Frekans noktalari tutarsiz. Her bir frekans noktasinin (parametreler

37.16...37.20) 6nceki noktadan daha
yuksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.
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Kod

degistirme sayisindan daha
fazla durum degistirdi.

(onaltili) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
0002 | Diisuk yuk noktasi asiri yik Her bir agir yik noktasinin (parametreler
noktasinin lzerinde. 37.31...37.35) karslilik gelen dusik yik
0003 | Asirt yik noktasi disik yik noktasindan (37.21...37.25) daha ylksek
noktasinin altinda. bir degere sahip oldugunu kontrol edin.
A783 Motor da asin yik Motor sicakhgi ¢ok yiksek. Motorda ve motora bagli makinede asiri
ylUk durumunu kontrol edin.
Motor asir yiik fonksiyonu igin kullanilan
parametreleri ayarlayin (35.57...35.53)
ve 35.55...35.56.
A784 Motor baglanti Ug cikis fazinin Gigli de motora | 95.26 parametresinin bir motor baglanti
kesici bagh degil. kesme anahtarinin kullanimini
etkinlestirip etkinlestirmedigini kontrol
edin. Etkinlestiriimemis ise, asagidakileri
kontrol edin:
« Suriicti ve motor arasindaki tim
anahtarlar kapali.
« Sirlcu ve motor arasindaki tim
kablolar bagl ve sabitlenmis.
Herhangi bir sorun tespit edilmediyse ve
slirlict ¢ikisi gergekte motora bagliysa,
ABB ile iletisime gegin.
A780 Motor sikismasi Motor, 6rnegin asir yiik veya Motor yiikiinii ve siiriictiniin nominal
Programlanabilir uyari: | yetersiz motor glicii sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma sikisma bdlgesinde galisiyor. | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
fonksiyonu edin.
A791 Fren direnci Fren direnci kirllmis veya bagh | Bir fren direnci bagli oldugunu kontrol edin.
degil. Fren direncinin durumunu kontrol edin.
A7CE EFB iletisim kaybi Dabhili haberlesme (EFB) Haberlesme master durumunu
Programlanabilir uyari: | iletisiminde iletisim kesintisi. (cevrimigi/cevrimdisi/hata vb.) kontrol
58.14 lletisim kaybi edin.
eylemi Kontrol tnitesindeki EIA-485 terminalleri
25, 26, 27 ve 28'e kablo baglantilarini
kontrol edin.
ATEE Panel kaybi Sdirici igin aktif kontrol Bilgisayar yazilimi ya da kontrol paneli
Programlanabilir uyari: | konumu olarak segilmis bir baglantisini kontrol edin.
49.05 lletisim kaybi kontrol paneli veya bilgisayar | Kontrol paneli konektériinii kontrol edin.
eylemi yazilimi iletigimi kesmis. Kullaniliyorsa, montaj platformunu
kontrol edin.
Kontrol panelinin baglantisini kesin ve
tekrar baglayin.
A71C G/C Modiili dahili Kalibrasyon verileri GG Sdrucuyu degistirin.
hata mododiliinde saklanmiyor.
Analog sinyaller tam
dogrulukta ¢alismiyor.
A8AO0 Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal dlizeyini kontrol
Programlanabilir uyari: | igin belirtilen limitlerin diginda. | edin.
12.03 Al denetim Girige bagl kablolar kontrol edin.
fonksiyonu 12 Standart Al parametre grubundaki
girisin minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.
A8A1 RO 6mri uyarisi Réle énerilen durum Kontrol kartini degistirin veya role gikisini

kullanmay1 birakin.

0001

Role gikigi 1

Kontrol kartini degistirin veya réle gikisi
1'0 kullanmay! birakin.
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(onaltih) Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

ABA2 RO degistirme Réle ¢ikisi 6r. hizli degisen bir | Réle gikisi kaynagina bagl olan sinyali
uyarisi frekans sinyali baglandiginda | daha az siklikla degisen bir sinyalle

onerilenden daha hizli durum | degistirin.
degistiriyor. Rélenin kullanim
omrl yakinda asilacak.
0001 | Role ¢ikisi 1 10.24 RO1 kaynagi parametresiyle farkl
bir sinyal segin.

A8BO Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.06 Denetim 1 eylemi

A8B1 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.17 Denetim 2 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.16 Denetim 2 eylemi

A8B2 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.27 Denetim 3 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.26 Denetim 3 eylemi

A8B3 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.37 Denetim 4 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.36 Denetim 4 eylemi

A8B4 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.47 Denetim 5 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.46 Denetim 5 eylemi

A8B5 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.57 Denetim 6 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.56 Denetim 6 eylemi

A8CO ULC gegersiz hiz Kullanici yiik egrisi X ekseni Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol

tablosu noktalari (hiz) gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.11 ULC hiz
tablosu noktasi 1.

A8C1 ULC asin yik Kullanici ylk egrisi Sinyal asiri | Bkz. parametre 37.03 ULC asiri yiik
uyarisi yuk egrisinin Gzerinde ¢ok islemleri.

uzun sire kaldi.

A8C4 ULC dusilk yuk Kullanici yiik egrisi Sinyal Bkz. parametre 37.04 ULC dlistik yiik
uyarisi disik ylk egrisinin altinda gok | islemleri.

uzun siire kaldi.

A8C5 ULC gecersizdustk | Kullanici yik egrisi Dislk yik | Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol
ylik tablosu egrisi noktalari gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik

ylik noktasi 1.

A8C6 ULC gecersiz asiri | Kullanici yik egrisi Asiri yik Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol

yuk tablosu egrisi noktalari gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.31 ULC asir yiik
noktasi 1.
A8C8 ULC gecersiz Kullanici yik egrisi X ekseni Noktalarin kosullar kargiladigini kontrol

frekans tablosu

noktalari (frekans) gecerli
degil.

edin.-500,0 Hz < 37.16 < 37.17 <37.18
< 37.19 < 37.20 <500,0 Hz. Bkz.
parametre 37.16 ULC frekans tablosu
noktasi 1.
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Kod

(onaltili) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

A981 Harici uyari 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dizenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagdi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tipi

A982 Harici uyari 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.03 Harici olay 2 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.03 Harici olay 2
kaynagi
31.04 Harici olay 2 tipi

A983 Harici uyari 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tipi

A984 Harici uyari 4 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynagi
metni) - parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tipi

A985 Harici uyari 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagdi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tipi

AF8C Proses PID uyku Siriict uyku moduna giriyor. Bilgilendirici uyari. Bkz. bélim Proses

modu PID kontrolii igin uyku ve ek slire
fonksiyonlari ve parametreler
40.43...40.48.

AF90 Otomatik ayar Otomatik ayar rutini kesintiye | Kod, kesintinin nedenini belirten yardimci

ugrad. bir deger igerir. Ayrintilar igin, bkz. Hiz
kontrol cihazi otomatik ayari boluma.

AFAA Otomatik reset Bir hata otomatik olarak Bilgilendirici uyari. 31 Hata fonksiyonlari

resetlenmek Uzere. parametre grubundaki ayarlara bakin.

AFE1 Acil stop (off2) Sdric bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin giivenli olup

segimi off2) komutu aldi. olmadigini kontrol edin. Ardindan acil

AFE2 Acil stop (off1 veya | Siriict bir acil stop (mod stop digmesini tekrar normal )
off3) secimi off1 veya off3) komutu | POZisyonuna getirin. Suriiciyd yeniden

aldu. baglatin.
Acil stop uygun sekilde gérev yapmadiysa,
21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile
segilen kaynagi kontrol edin.

AFEA Start izni sinyali yok | Start izni sinyali alinmadi. 20.19 Start etkinlestirme komutu
(Duizenlenebilir mesaj parametresinin ayarini (ve bu parametre
metni) ile segilen kaynagr) kontrol edin.

AFE9 Start gecikmesi Start gecikmesi etkin ve surtct | Bilgilendirici uyari. Bkz. parametre 21.22

motoru 6nceden tanimlanmig
bir gecikmeden sonra start
edecek.

Start gecikmesi.
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Kod

(onaltil) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
AFEB Calisma izni yok Calisma izni sinyali ahinmadi. | 20.12 Calisma izni 1 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.
Sinyali agin (6r. Haberlesme Kontrol
Word'liinde) veya segilen kaynagin
kablolarini kontrol edin.
AFED Calisma izni Calisma izni sinyali, 240 Calisma izni sinyalini agin (6r. dijital
saniyelik sabit bir zaman giriglerde).
gecikmesinde alinmadi. 20.22 Galigma izni parametresinin
ayarini (ve bu parametre ile segilen
kaynagi) kontrol edin.
AFF6 Motor tanimlama Bir sonraki start sirasinda Bilgilendirici uyar!.
calistirmasi Motor ID run gergeklestirilecek.
AFF7 Otomatik fazlama Bir sonraki start sonrasinda Bilgilendirici uyari.
otomatik fazlama
gerceklestirilecektir.
B5A0 STO olayi Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol edin.
Programlanabilir olay: | fonksiyonu etkin, yani STO Daha fazla bilgi igin, striictiniin donanim el
31.22 STO gésterge konektoriine bagl glvenlik kitabinda, Giivenli moment kapatma
caligtirma/durdurma devresi sinyalleri kaybolmus. | fonksiyonu bélimiine ve 31.22 STO
g0sterge calistirma/durdurma
parametresinin agiklamasina (sayfa 206)
bakin.
B686 Saglama toplami Hesaplanan parametre Bkz. A686 Saglama toplami uyusmazhigi

uyusmazligi
Programlanabilir olay:
96.54 Saglama toplami
eylemi

saglama toplami,
etkinlestirilmis higbir
referans saglama toplamiyla
eslesmiyor.

(sayfa 337).
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Hata mesajlari

Kod

(onaltili) Uyan/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

1080 Yedekleme/Geri
yukleme zaman

asimi

Panel veya bilgisayar yazilimi,
yedekleme yapilirken ya da
geri yuklenirken suruculyle
iletisimde basarisiz oldu.

Tekrar yedekleme veya geri yikleme
talep edin.

1081 Deger tipi arizasi

Sirict yazihmi striciinin
tipini okuyamadi.

Surtcundn tipi tekrar okumasini
saglamak icin hatay resetleyin.

Hata yeniden gorinirse, suriclye gig
gevrimi yapin. Bu iglemi tekrar etmeniz
gerekebilir. Hata devam ediyorsa, yerel
ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

2281 Kalibrasyon

Cikis fazi akim dlgimiinin
olgllen ofseti veya ¢ikis fazi
U2 ve W2 akim Olgimdi
arasindaki fark ¢ok fazla
(degerler akim kalibrasyonu
sirasinda glincellenir).

Akim kalibrasyonunu tekrar
gergeklestirmeyi deneyin.

Hata devam ediyorsa, yerel ABB
temsilciniz ile iletisime gegin.

2310 Asiri akim

Cikis akimi, dahili hata limitini
asti.

Gergek asiri akim durumuna
ek olarak, bir topraklama
hatasi veya besleme fazi kaybi
da bu hataya neden olabilir.

Motor yikinu kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontrol),
26 Moment referans zinciri (moment
kontrolll) veya 28 Frekans referans zinciri
(frekans kontrolli) parametre grubundaki
hizlanma slrelerini kontrol edin. Ayrica
46.01 Hiz 6lgeklendirme, 46.02 Frekans
dlceklendirme ve 46.03 Moment
dlceklendirme parametrelerini de kontrol
edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
Gggen/yildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktér olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 Motor verileri
baslangic verilerinin motor tip
plakasindakiler ile ayni olup olmadigini
kontrol edin.

Motor kablosunda gui¢ faktor diizeltme
kondansatorii veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yahtim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin. Siriclinln
donanim el kitabinda, Elektrik Kurulumu
bélimiinde, Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi kismina bakin.

2330 Topraklama kagagi

Siriict muhtemelen motor
veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagl
olarak yik dengesizlidi tespit
etti.

Motor kablosunda gui¢ faktorl diizeltme
kondansatorii veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini dlgerek, motorda veya motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda galistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre 99.04 Motor kontrol modu.)
Eger topraklama hatasi belirlenemediyse
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
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2340 Kisa devre Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kablolama
motorda kisa devre. hatasi bakimindan kontrol edin.
0x0080 yardimci kodu, gikis Motor kablosunda gli¢ faktoru diizeltme
fazlarindan gelen durum geri kondansatoru veya dalga emici
bildirimi ile kontrol sinyallerinin | bulunmadigindan emin olun.
uyusmadigini gésterir. Siriiciniin enerjisini kapatip agin.

2381 IGBT asir yukli IGBT kutu baglantisi agiri Motor kablosunu kontrol edin.
sicakligl. Bu hata IGBT'leri Ortam kosullarini kontrol edin.
korur ve motor kablosunda bir | Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
kisa devre ile etkinlestirilebilir. | gqin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor gliclini sirucu glicuyle
karsilastirin.

3130 Giris fazi kaybi Ara devre DC gerilimi, eksik Giris glicu hatti sigortalarini kontrol edin.
giris besleme hatti fazi veya Gevsek giic kablosu baglantisi olup
atmis sigorta nedeniyle salinim | olmadigini kontrol edin.
yapmakta. Girig glicii besleme dengesizligini kontrol

edin.

3181 Ters baglanti Hatali giris besleme ve motor | Giris besleme baglantilarini kontrol edin.

Programlanabilir hata: | kablo baglantisi (6rnegin, giris
31.23 Kablolama veya | besleme kablosu siriicii motor
topraklama hatasi baglantisina baglanmis).

3210 DC bara asirn Asiri ara devre DC gerilimi. Asiri gerilim kontroliintin (30.30 Yiiksek

gerilimi gerilim kontrolii parametresi) agik
oldugundan emin olun.
Besleme geriliminin stirlicti nominal girig
gerilimine uygun oldugunu kontrol edin.
Besleme hattini statik veya gegici agirn
gerilim bakimindan kontrol edin.
Yavaslama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (mevcutsa)
kullanin.
Sdrucuyd fren kiyici ve fren direnci ile
tekrar gahstirin.
Fren direncinin dlizgiin boyutlandiriidigini
ve direncin sirucu igin kabul edilebilir
aralikta oldugunu kontrol edin.

3220 DC bara dusiik Eksik besleme fazi, sigorta Besleme kablolarini, sigortalari ve

gerilimi yanmasi veya dogrultucu anahtarlama diizenegini kontrol edin.
képrislindeki hata sebebiyle
ara devre DC gerilimi yetersiz.
3385 Otomatik fazlama Otomatik fazlama rutin Motor ID run isleminin basariyla

islemleri (bkz. bolim Olaylar: -,
sayfa 48) basarisiz.

tamamlandigini kontrol edin.
Otomatik fazlama rutini baglamadan
once motorun durdugunu kontrol edin.

99.03 Motor tipi parametresinin ayarini
kontrol edin.
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3381 Cikis fazi kaybi
Programlanabilir hata:

31.19 Motor faz kaybi

Eksik motor baglantisi
nedeniyle motor devresi hatasi
(ti¢ fazin higbiri bagh degil).
Skaler kontrol modunda,
sUriiclinuin hatay algilamasi,
yalnizca ¢ikis frekansi motor
nominal frekansinin %10'unun
Uzerinde oldugunda gerceklesir.

Motor kablosunu baglayin.

Suriicu skaler modda ise ve motorun
nominal akim degeri surliciniin nominal
¢ikis akiminin 1/6’sindan kugikse, 371.719
Motor faz kaybi parametresini Eylem yok
olarak ayarlayin.

4110 Denetleme panosu

sicakhigi

Kontrol karti sicakhigi gok
yuksek.

Sdrictnin uygun sekilde sogutuldugunu
kontrol edin.
Yardimci sogutma fanini kontrol edin.

4210 IGBT asiri sicakligi

Tahmini strict IGBT sicakhgi
asir ylksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclinii surtici glictiyle
karsilastirin.

4290 Sogutma

Sirict moduli asiri sicaklig.

Ortam sicaklidini kontrol edin.
50°C/122°F degerini asarsa, yuk
akiminin siriictnin dusirdlmas yik
kapasitesini agsmadigindan emin olun.
Surlcindn donanim el kitabinda, Teknik
veriler bolimiinde, Deder diisiirme
kismina bakin.

Suriict moduli sogutma hava akisini ve
fanin galismasini kontrol edin.

Kabinin iginde ve slriciu modili
sogutma blogunda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin. Gerektiginde
temizleyin.

42F1 IGBT sicakligi

Siricu IGBT sicakligi asir
yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glictinu striici gliclyle karsilastirin.

4310 Asin sicaklk

Gug Unitesi modull asir
sicakhgr.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glictinu striici gliclyle karsilastirin.

4180 Asin sicaklik farki

Farkli fazlardaki IGBT'ler
arasindaki ylksek sicaklik
farki.

Motor kablosunu kontrol edin.
Suricu moduilinin/modullerinin
sogutmasini kontrol edin.

4981 Harici sicaklik 1
(Duzenlenebilir mesaj

metni)

Olgiilen sicaklik 1 hata limitini
asti.

35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
degerini kontrol edin.

Motorun (veya sicakhgi élgulen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.12 Sicaklik 1 ariza limiti
parametresinin degerini kontrol edin.




Hata izleme 345

Kod
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5090 STO donanim STO donanim teshisi, donanim | Donanimi degistirmek igin, yerel ABB
arizasi arizasi tespit etti. temsilcinize bagvurun.

5091 Givenli moment Givenli moment kapatma Givenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, stirtciiniin
Programlanabilir hata: | konektdriine bagh glivenlik donanim el kitabinda, Giivenli moment
31.22 STO gésterge | devresi sinyalleri start veya kapatma fonksiyonu bélimine ve 31.22
calistirma/durdurma calisma sirasinda kesilmis STO gésterge galistirma/durdurma

durumda. parametresinin agiklamasina (sayfa 206)
bakin.

5092 PU lojik hatasi Glg Unitesi bellegi silindi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5093 Tip uyusmazhgi Sirictnun donanimi bellekte | Siriiclinin enerjisini kapatip agin. Bu
kayith bilgiler ile uyusmuyor. islemi tekrar etmeniz gerekebilir.

Bu durum, érnegin bir yazilim
glincellemesi sonrasinda
meydana gelebilir.

5094 Olgiim devresi Suriicintin dahili sicakhk Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

sicakligi Olgtimuyle ilgili sorun.

5098 G/G iletisim kaybi Standart G/G iletisim hatasi. Hatay sifirlamayi deneyin veya siirlicliye

glic gevrimi yapin.

50A0 Fan Sogutma fani sikismis veya Fan calismasini ve baglantisini kontrol edin.
bagli degil. Arnizaliysa degistirin.

5681 PU iletigimi Siriict kontrol Unitesi ve glig | Surlict kontrol Unitesi ve glic Unitesi
Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantiyi kontrol edin.
hatalari tespit edildi.

5682 G Unitesi kaybi Siriicti kontrol Gnitesi ve glig Kontrol Unitesi ve gug¢ Unitesi arasindaki
Unitesi arasindaki iletisim kayip. | baglantiyi kontrol edin.

5690 Dahili PU iletigimi Dahili iletisim hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5691 Olgiim devresi ADC | Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5692 PU karti gli¢ hatasi | Giig Unitesi gli¢ besleme hatasi. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5693 Olgiim devresi DFF | Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5696 PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri

ile uyusmuyor.

5697 Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim

sinyalini kontrol edin.

6181 FPGA surimu Yazilim ve FPGA sirimleri Kontrol Unitesini yeniden baslatin (96.08
uyumlu degil uyumlu degil. Kontrol karti 6n yiikleme parametresini

kullanarak veya gli¢ gevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

6200 Saglama toplami Hesaplanan parametre saglama | Bkz. A686 Saglama toplami uyusmazhigi
uyusmazhigi toplami, etkinlestirilmis hicbir (sayfa 337).

Programlanabilir olay: | referans saglama toplamiyla
96.54 Saglama e§|e§miyor_
toplami eylemi
6481 Gorev agiri yuki Dahili hata. Kontrol Unitesini yeniden baslatin (96.08

Kontrol karti 6n yiikleme parametresini
kullanarak veya gl¢ cevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod
(onaltili) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
6487 Yigin asiri akigi Dahili hata. Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti 6n yiikleme parametresini
kullanarak veya gli¢ gevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
64A1 Dahili dosya Dosya okuma hatasi. Kontrol Gnitesini yeniden baslatin (96.08
yikleme Kontrol karti én yiikleme parametresini
kullanarak veya gii¢ gevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
64A6 Adaptif program Adaptif programda hata olustu. | Yardimci kodu kontrol edin. Asagidaki
dosyasi uyumlu her bir kod igin eylemlere bakin.
degil veya bozuk
000A Program bozuk veya blok Sablon programi geri yikleyin veya
mevcut degil. sUriicliye programi indirin.
000C Gereken blok girisi eksik. Blogun girislerini kontrol edin.
000E Program bozuk veya blok $Sablon programi geri yiikleyin veya
mevcut degil. sUriclye programi indirin.
0011 Program c¢ok buyuk. Hata durana dek bloklari kaldirin.
0012 Program bos. Programi dlizeltin ve sirlclye indirin.
001C Parametrede, var olmayan bir | Parametre referansini diizeltmek igin
parametre veya blok kullanildi. | programi diizenleyin veya var olan bir
blok kullanin.
001E Parametre yazma korumali Programdaki parametre referansini
oldugu igin parametre cikisi kontrol edin.
basarisiz oldu. Hedef parametreyi etkileyen diger
kaynaklari kontrol edin.
0023 Program dosyasi mevcut Programi mevcut blok kitliphanesine ve
yazilim stirimuyle uyumlu degil. | yazihm siirimine adapte edin.
0024 Program dosyasi mevcut Programi mevcut blok kitliphanesine ve
yazilim strimiyle uyumlu degil. | yazilim sirimiine adapte edin.
Diger - Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip
yardimci kodu sdyleyin.
64B2 Kullanici grubu Kullanici parametre grubu Gegerli bir kullanici parametre grubu
hatasi ylkleme islemi asagidaki bulundugundan emin olun. Belirli degilse,
nedenlerden dolayi basarisiz: | yeniden yikleyin.
« talep edilen grup mevcut
degil
* grup kontrol programi ile
uyumlu degil
« siriict yukleme sirasinda
kapandi.
64E1 Kernel agirn yuki isletim sistemi hatasi. Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08
Kontrol karti 6n yiikleme parametresini
kullanarak veya gli¢ gevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
6581 Parametre sistemi | Parametre yukleme veya kayit | 96.07 Manuel parametre kaydetme
islemi basarisiz. parametresini kullanarak bir kayit islemi
zorlamayi deneyin. Tekrar deneyin.
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Kod

(onaltil) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
6681 EFB iletisim kaybi | Dahili haberlesme (EFB) Haberlesme master durumunu
Programlanabilir hata: | iletisiminde iletisim kesintisi. (cevrimigi/cevrimdisi/hata vb.) kontrol
58.14 _I'Ieti§im kaybi edin.
eylemi Kontrol Gnitesindeki EIA-485 terminalleri
25, 26, 27 ve 28'e kablo baglantilarini
kontrol edin.
6682 EFB konfig. Dahili haberlesme (EFB) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
dosyasi konfiglrasyon dosyasi
okunamiyor.
6683 EFB gegersiz Dahili haberlesme (EFB) 58 Dabhili haberlesme parametre
parametrelendirme | parametre ayarlari tutarsiz veya | grubundaki ayarlari kontrol edin.
secilen protokolle uyumlu degil.
6684 EFB yukleme Dahili haberlesme (EFB) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi protokol yazilimi yiklenemiyor.
EFB protokol yazilimiyla
siriicti yazilimi arasinda
surim uyumsuzlugu.
6685 EFB hatasi 2 Hata EFP protokol uygulamasi | Protokoliin belgelerini kontrol edin.
icin aynilmistir.
6686 EFB hatasi 3 Hata EFP protokol uygulamasi | Protokoliin belgelerini kontrol edin.
icin aynlmigtir.
6882 Metin 32 bit tablosu | Dahili hata. Hatayi resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asiri akigl yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6885 Metin dosyasi asiri | Dahili hata. Hatay resetleyin. Hata devam ediyorsa,
akisi yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
7081 Kontrol paneli kaybi | Stirlicii igin aktif kontrol Bilgisayar yazilimi ya da kontrol paneli
Programlanabilir hata: | konumu olarak segilmis bir baglantisini kontrol edin.
49.05 lletisim kaybi | kontrol paneli veya bilgisayar | Kontrol paneli konektdriinii kontrol edin.
eylemi yazilimi iletisimi kesmis. Kumanda panelinin baglantisini sokiin ve
tekrar baglayin.
7082 G/C moduili iletisim | GG moduili ile suriicu Sdrucuyd degistirin.
kaybi arasindaki iletisim diizgiin
calismiyor.
7086 G/C modull Al asiri | Al asin gerilimi tespit edildi. Al, | Al sinyal seviyelerini kontrol edin.
gerilimi bir gerilim moduna gegti. Al
sinyal seviyesi kabul edilen
sinirlarda oldugunda Al otomatik
olarak mA moduna geri doner.
7121 Motor sikigmasi Motor, 6rnegin agiri yik veya Motor yiikiinu ve sirtcinin nominal
Programlanabilir hata: | yetersiz motor glicli sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma sikisma bolgesinde calisiyor. Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
fonksiyonu edin.
7122 Motor da asiri yik | Motor sicakh@i ¢ok yiksek. Motorda ve motora bagli makinede asiri

ylk durumunu kontrol edin.

Motor asir yuk fonksiyonu igin kullanilan
parametreleri ayarlayin (35.57...35.53)
ve 35.55...35.56.
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;(;limh) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
7310 Asin hiz Yanlis ayarlanmig Minimum/maksimum hiz ayarlarini
minimum/maksimum hiz, kontrol edin, 30.71 Minimum hiz ve 30.12
yetersiz fren momenti veya Maksimum hiz parametreleri.
moment referansini kullanirken | Motor frenleme momenti igin yeterliligi
yukteki degisimler sebebiyle kontrol edin.
motor, izin verilen hizdan daha | Tork kontroliiniin kullanilirigini kontrol
hizlr déniyor. edin.
Fren kiyici veya direnglere gerek olup
olmadigini kontrol edin.
73F0 Asiri frekans izin verilen maksimum Minimum/maksimum frekans ayarlarini
(;|k|§ frekansi a§||d|, 30.13 Minimum frekans ve 30.14
Maksimum frekansparametreleri kontrol
edin.
Motor frenleme momenti icin yeterliligi
kontrol edin.
Tork kontroluniin kullanilirigini kontrol
edin.
Fren kiyici veya direnglere gerek olup
olmadigini kontrol edin.
00FA Motor, yanlis ayarlanmig Minimum/maksimum frekans ayarlarini,
minimum/maksimum hizdan 30.13 Minimum frekans ve 30.14
dolayi izin verilen hizdan daha | Maksimum frekans parametrelerini
hizli dénlyor veya motor gok | kontrol edin.
yuksek besleme geriliminden | Kullanilan besleme gerilimini ve 95.01
ya da 95.01 Besleme gerilimi | Besleme gerilimi gerilim segme
parametresinde yanlis parametresini kontrol edin.
besleme geriliminin
segilmesinden dolayi
hizlaniyor.
Diger - Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin
ve yardimci kodu belirtin.
73B0 Acil rampa Acil stop beklenen sure igcinde | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil
basarisiz tamamlanmad.. rampa denetimi gecikmesi
parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
Onceden tanimlanan rampa siirelerini
kontrol edin (Off1 modu igin
23.11...23.15, Off3 modu igin 23.23).
8001 ULC dusuk yik Kullanic yik egrisi Sinyal Bkz. parametre 37.04 ULC dlislik yiik
hatasi disuk yuk egrisinin altinda ¢ok | islemleri.
uzun sure kaldi.
8002 ULC asin yik Kullanici yuk egrisi Sinyal asiri | Bkz. parametre 37.03 ULC asir1 yiik
hatasi yuk egrisinin Gzerinde gok islemleri.
uzun sure kaldi.
80A0 Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal dizeyini kontrol
Programlanabilir hata: | igin belirtilen limitlerin diginda. | edin.
12.03 Al denetim Girige bagh kablolari kontrol edin.
fonksiyonu 12 Standart Al parametre grubundaki
girisin minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.
80B0 Sinyal denetimi Sinyal denetim 1 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan ariza. (parametre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni
Progr;mlanabilir hata:
32.06 Denetim 1
eylemi
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Kod
(onaltili)

Uyari/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

80B1

Sinyal denetimi
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
32.16 Denetim 2
eylemi

Sinyal denetim 2 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin
(parametre 32.17 Denetim 2 sinyali).

80B2

Sinyal denetimi
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
32.26 Denetim 3
eylemi

Sinyal denetim 3 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin
(parametre 32.27 Denetim 3 sinyali).

80B3

Sinyal denetimi
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
32.36 Denetim 4
eylemi

Sinyal denetim 4 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin
(parametre 32.37 Denetim 4 sinyali).

80B4

Sinyal denetimi
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
32.46 Denetim 5
eylemi

Sinyal denetim 5 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin
(parametre 32.47 Denetim 5 sinyali).

80B5

Sinyal denetimi
(Dlzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
32.56 Denetim 6
eylemi

Sinyal denetim 6 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin
(parametre 32.57 Denetim 6 sinyali).

9081

Harici hata 1
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
31.01 Harici olay 1
kaynagi

31.02 Harici olay 1 tipi

Harici cihaz 1'de hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.01 Harici olay 1 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.

9082

Harici hata 2
(Diizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
31.03 Harici olay 2
kaynagi

31.04 Harici olay 2 tipi

Harici cihaz 2'de hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.03 Harici olay 2 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.

9083

Harici hata 3

(Dizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
31.05 Harici olay 3
kaynagi

31.06 Harici olay 3 tipi

Harici cihaz 3'te hata.

Harici cihazi kontrol edin.

31.05 Harici olay 3 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.

9084

Harici hata 4
(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
31.07 Harici olay 4
kaynagi

31.08 Harici olay 4 tipi

Harici cihaz 5'te hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.07 Harici olay 4 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.
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:ﬁz‘im") Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
9085 Harici hata 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi
metni) - parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tipi
FA81 Guvenli moment Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma 1 etkin, yani STO devresi 1 edin. Daha fazla bilgi igin, suriiciniin
kesilmis durumda. donanim el kitabinda, Givenli moment
FA82 Giivenli moment Glvenli moment kapatma Iéaﬁoatn?‘atfonkmyc;m; bolu/gur;e ve 31.22
kapatma 2 etkin, yani STO devresi 2 gosterge galistirma/aur urm‘fa 2
kesilmis durumda. Earametresmln aciklamasina (sayfa 206)
akin.
FF61 ID run Motor ID run iglemi basariyla 99 Motor verileri parametre grubundaki
tamamlanmad.. nominal motor degerlerini kontrol edin.
Surtcuye harici kontrol sistemi bagh
olmadigini kontrol edin.
Suriicuye (ve ayri olarak gii¢
saglaniyorsa kontrol Unitesine) gli¢
gevrimi yapin.
Calisma limitlerinin ID run igleminin
tamamlanmasini engellemedigini kontrol
edin. Parametrelerin varsayilan ayarlarini
geri yukleyin ve tekrar deneyin.
Motor saftinin kilitli olmadigini kontrol edin.
0001 | Maksimum akim limiti gok 99.06 Motor nominal akimi ve 30.17
dislk. Maksimum akim parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin. 30.17 > 99.06
oldugundan emin olun.
Surictinin, motora gore dogru sekilde
boyutlandiriimig olup olmadigini kontrol
edin.
0002 | Maksimum hiz limiti veya Parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
hesaplanan alan zayiflama « 30.11 Minimum hiz
noktasi gok distk. « 30.12 Maksimum hiz
* 99.07 Motor nominal gerilimi
* 99.08 Motor nominal frekansi
* 99.09 Motor nominal hizi.
Asagidakilerden emin olun:
» 30.12>(0.55 x 99.09) > (0.50 x
senkronize hiz)
« 30.11<0, ve
* besleme gerilimi > (0.66 x 99.07).
0003 | Maksimum moment limiti gok | 99.72 Nominal motor momenti
disuk. parametresinin ayarlarini ve 30 Limitler
grubundaki moment limitlerini kontrol
edin.
Gegerli maksimum moment limitinin
%100'den buyiik oldugundan emin olun.
0004 | Gegerli 6lgim kalibrasyonu Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
makul bir siire iginde
tamamlanmad..
0005...0008 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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Kod

(onaltili) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
0009 | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
Hizlanma makul bir siire iginde
tamamlanmadi.
000A | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yavaslama makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
000B | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Tanimlama caligmasi sirasinda
hiz sifira disti.
000C | (Sadece sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar) Ik hizianma makul
bir slire icinde tamamlanmadi.
000D | (Sadece sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar) Ikinci hizianma
makul bir siire iginde
tamamlanmadi.
00OE...0010 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0011 | (Sadece senkron reliktans Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar)
Pals testi hatasi.
0012 | Motor gelismis dururken Motor ve surucl boyutlarinin uyumliu
tanimlama calismasi igin gok | oldugunu kontrol edin.
biiytik. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0013 | (Sadece asenkron motorlar) Sdrucudeki motor nominal degeri
Motor veri hatasi. ayarlarinin motor plakasindakilerle ayni
oldugunu kontrol edin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
FF8E EFB zorlamali hata | Dahili haberlesme arabirimi PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol

yoluyla bir hata komutu alindi.

edin.
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Dahili haberlesme arabirimi
(EFB) araciligiyla haberlesme
kontrolu

Bu boliimun icindekiler
» Sisteme genel bakis
* Modbus

Haberlesmeyi sliriicliye baglama

Dahili haberlesme arabirimini ayarlama (Modbus)
Stirtict kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili haberlesme arabiriminin temelleri

Kontrol profilleri hakkinda

Kontrol Word'ii

Durum word'ti

Durum gegis semalari

Referanslar

Gergek degerler

Modbus tutma kayit adresleri

Modbus fonksiyon kodlari

Harici birakma kodlar

Haberlesme Bitleri (Oxxxx referans grubu)
Girigler (1xxxx referans grubu)

Hata kodu kayitlari (parametreler 400090...400100)
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Sisteme genel bakis

Sdirict, dahili haberlesme arabirimini kullanarak iletisim baglantisi Gizerinden harici
bir kontrol sistemine baglanabilir.

Modbus

Dahili haberlesme arabirimi Modbus RTU protokoliini desteklemektedir. Stirlici
kontrol programi 10 milisaniyelik siire seviyesinde 10 Modbus kaydini isleyebilir.
Ornegin, siiriicti 20 kaydi okumak igin bir talep alirsa, talebi aldiktan sonra 22 ms
icinde yanit baslar (20 ms talebi islemek igin ve 2 ms veri yolunu diizeltmekle geger).
Gergek yanit suresi, haberlesme hizi (surticide bir parametre ayari) gibi diger
faktorlere de baglidir.

Sdrici tim kontrol bilgisini haberlesme arabiriminden almak tizere ayarlanabilir veya
kontrol, dahili haberlesme arabirimi ve dijital ve analog girigler gibi diger mevcut
kaynaklar arasinda dagitilabilir.

Dahili haberlegsme ve harici kontrol paneli modu anahtari

ACS180'deki dahili haberlesme ve harici kontrol paneli, dahili olarak ayni portu
paylasir ve bir jumper ile gegis sagdlanabilir. Dahili haberlesme ile harici paneli birlikte
kullanamazsiniz. Sirlclide EFB iletisimi etkinlegtirilmis ise, fakat gegici olarak harici
bir panelle iletisime ge¢gmeniz gerekiyorsa, su adimlari uygulayin:

1. Sdricundn glictind kapatin, 5 dakika bekleyin.
Jumper’l, “panel moduna” getirin.
Harici paneli strtctye baglayin.

Sdriciye gug verin.

o > w0 BN

Siriict paneli otomatik olarak algilayabilir ve harici paneli normal sekilde
kullanabilirsiniz. O anda EFB'nin ¢alisamayacagini unutmayin.

isiniz bittikten sonra siriiclyi kapatin.
Harici panelin surtcu ile baglantisini kesin.

J2 jumper’ini, “Modbus moduna” getirin.

© © N o

Sdriciye gug verin.

Haberlesmeyi siiriiciiye baglama

Haberlesmeyi, suriiclinin 6n tarafinda bulunan kontrol konektérlerindeki EIA-485
Modbus RTU terminaline baglayin. Baglanti semasi asagida gosterilmigtir.
ACS180’de, EFB modu ile harici kontrol paneli modu arasinda gecis saglamak
amaciyla surtctinin éntnde bir J2 jumper bulunur. Haberlesmeye baglanmadan
once jumper’in dogru konumda oldugundan emin olun.
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Haberlesme kontrol cihazi I l I I I
Sonlandirma ACIK 1
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1) Haberlesmenin her iki ucundaki cihazlarda sonlandirma ACIK olarak ayarlanmalidir.

Dahili haberlesme arabirimini ayarlama (Modbus)
Modbus’u kullanima almak igin

1. Kontrol makrolari menusiinden Modbus RTU'yu segin (bkz. bélum Alt mendiler,
sayfa 17).

Asagidaki parametreler otomatik olarak degisir.

Parametre Ayar

20.01 Ext1 komutlari Dahili haberlesme
20.03 Har1 gir1 Segcilmedi

20.04 Har1 gir2 Segcilmedi

22 .11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1

22.22 Sabit hiz se¢1 Segcilmedi

22.23 Sabit hiz se¢2 Segcilmedi

23.11 Rampa ayari segimi Hiz./Yav. suresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 EFB ref1

28.22 Sabit frekans seg¢1 Segcilmedi

28.23 Sabit frekans seg2 Segcilmedi

28.71 Frek rampa grubu segimi Hiz/Yav suresi 1
31.11 Hata sifilama segimi DI1

58.01 Protocol enable Modbus RTU

Dahili haberlesme iletisimi icin, surtcuyl, asagidaki tabloda gdsterilen parametrelerle
manuel olarak ayarlayabilirsiniz. Haberlesme kontrolii ayan sutunu kullanilacak
degeri veya varsayilan degeri verir. Fonksiyon/Bilgi siitunu parametrenin
aciklamasini verir.
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Dahili haberlesme arabirimi igin Modbus parametre ayarlar

Parametre

Haberlesme
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

ILETISIM BASLATMA

58.01

Protokol
etkinlestir

Modbus RTU

Dahili haberlesme iletisimini baslatir.

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03 Nod adresi 1 (varsayilan) Nod adresi. Ayni gevrimici nod adresine sahip
iki nod olamaz.
58.04 Haberlesme hizi | 19,2 kbps Baglantinin iletisim hizini tanimlar. Master
(varsayilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.
58.05 Parite 8 CIFT 1 Pariteyi ve stop biti ayarini seger. Master
(varsayilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.
58.14 lletisim kaybi Hata (varsayilan) | Bir iletisim kaybi tespit edildiginde
eylemi gerceklestirilecek eylemi tanimlar.
58.15 lletisim kaybi Cw/ Ref1/ Ref2 iletisim kaybi gériintiilemesini
modu (varsayilan) etkinlestirir/devre digi birakir ve iletisim kaybi
gecikme sayacini resetlemek igin yontemleri
tanimlar.
58.16 lletisim kaybi 3,0 s (varsayilan) |lletisim gériintiilemesi icin zaman agimi
sdresi sinirini tanimlar.
58.17  Gbnderim 0 ms (varsayilan) | Surucu tepki gecikmesini tanimlar.
gecikme
58.25  Kontrol profili ABB Siirticiileri Siricu tarafindan kullanilan kontrol profilini
(varsayilan) secer. Bkz. bolum Dahili haberlesme
arabiriminin temelleri (sayfa 358).
58.26  EFB ref tipi Hiz veya frekans Haberlesme referanslari 1 ve 2'nin tiplerini
58.27  EFB ref? tipi (58.26 igin tanimlar. Her bir referans tipi igin
varsayllan), Seffaf, | 6lgceklendirme 46.017...46.03 parametreleriyle
Genel, Moment tanimlanir. Tip, Hiz veya frekans ayari ile,
(58.27 igin etkin olan suricl kontrol moduna goére
varsayilan), Hiz, otomatik olarak segilir.
Frekans
58.28 EFB act1 tipi Hiz veya frekans | Gergek degerler 1 ve 2'nin tiplerini tanimlar.
58.29 EFB act2 tipi (58.28igin Her bir gercek deger icin 6lgeklendirme
varsayilan), Seffaf | 46.01...46.03 parametreleriyle tanimlanir. Hiz
(58.29 igin veya frekans ayari ile tip, etkin olan galisma
varsayilan), Genel, | moduna goére otomatik olarak segilir.
Moment, Hiz,
Frekans
58.31 EFB act1 seffaf | Diger 58.26 EFB ref1 tipi (68.27 EFB ref2 tipi)
58.32 kaynagi Seffaf olarak ayarlandiginda gercek degerler

EFB act?2 seffaf
kaynagdi

1 ve 2'yi tanimlar.
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Parametre Il;laberle"§me Fonksiyon/Bilgi
ontrolii ayari
58.33 Adresleme Mod 0 (varsayilan) | Parametreler ile 400001...465536
modu (100...65535) Modbus kayit araligindaki
parametreler arasindaki eslemeyi tanimlar.
58.34 Word sirasi LO-HI (varsayilan) | Modbus mesaj cercevesindeki veri
word'lerinin sirasini tanimlar.
58.101 Veri G/C 1 Omegin, varsayilan | Modbus master'in, Modbus Giris/Cikis
ayarlar (G/C'ler parametrelerine ait kayit adresinden
58.114 Data G/C 14 1...6 kontrol okudugunda veya bu adrese yazdiginda
word'lnd, durum eristigi striici parametresinin adresini
word'lind, iki tanimlar. Modbus G/C word'leri arasindan
referansi ve iki okumak veya yazmak istediginiz
gercek degeri icerir) | parametreleri segin.
RO/DIO kontrol Bu ayarlar gelen verileri 10.99 RO/DIO
word'l, AO1 veri kontrol word'i, 13.91 AO1 veri depolama,
depolama, Geri 40.91 Geri bildirim veri depolama veya 40.92
bildirim veri Ayar noktasi veri depolama depolama
depolama, Ayar parametrelerine yazar.
noktasi veri
depolama
58.06 lletisim kontrolii | Ayarlari tazele Konfiglirasyon parametrelerinin ayarlarini
dogrular.

Yeni ayarlar, siriicllye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 58.06 lletigsim kontrolii
(Ayarlan tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda gegerli olur.

Suriicii kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili haberlesme arabirimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan
sUrlict kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Haberlegsme kontrolii ayari
sutunu, dahili haberlesme sinyali s6z konusu siriict kontrol sinyali igin istenen
kaynak veya hedef oldugunda kullanilacak degeri veya degerleri verir.
Fonksiyon/Bilgi sttunu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre

Haberlesme
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUTU KAYNAK SEGIMi

20.01 Ext1 komutlari

Dabhili haberlesme

EXT1 aktif kontrol konumu olarak
segcildiginde, baslatma ve durdurma komutlari
icin haberlesmeyi kaynak olarak secer.

20.06 Ext2 komutlari

Dabhili haberlesme

EXT2 aktif kontrol konumu olarak segilmisken
haberlesmeyi start ve stop komutlari igin
kaynak olarak secer.

HIZ REFERANSI SECI

Mi

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan
bir referansi hiz referansi 1 olarak seger.
22.18 Ext2 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi Gizerinden alinan

bir referansi hiz referansi 2 olarak seger.
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Parametre Haberle__§me Fonksiyon/Bilgi
kontrolii ayari
MOMENT REFERANSI SECIMI
26.11 Moment ref1 EFB ref1 Dabhili haberlesme arabirimi Gizerinden alinan
kaynagi bir referansi, moment referansi 1 olarak
seger.
26.12 Moment ref2 EFB reft1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan

kaynagi

bir referansi moment referansi 2 olarak seger.

FREKANS REFERANS SECIMI

28.11 Ext1 frekans EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi Gzerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 1 olarak seger.
28.15 Ext2 frekans EFB reft1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan

ref1

bir referansi frekans referansi 2 olarak seger.

DIGER SEGIMLER

EFB referanslari, 6nce Diger 63esi, sonra ya 03.09 EFB referansi 1 ya da 03.10 EFB referansi
2 parametresi secilerek neredeyse herhangi bir sinyal secici parametresinde kaynak olarak

segilebilir.
SISTEM KONTROL GIRISLERI
96.07 Manuel Kaydet (Tamam Parametre deger degisimlerini (haberlesme

parametre kaydetme

O6gesine geri doner)

kontroli ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
kaydeder.
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Dahili haberlesme arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemiyle slriict arasindaki dongusel iletisim 16 bit veri word'lerinden
veya 32 bit veri word'lerinden (seffaf bir kontrol profiliyle birlikte) olusmaktadir.

Asagidaki sema dahili haberlesme arabiriminin ¢alismasini géstermektedir. Déngusel
iletisimde aktarilan sinyaller semanin altinda aciklanmistir.

Haberlesme agi

1)
Doéngusel iletisim EFB profili EXT1/2
Start komutlari
SEC il EFB CW AN
W+ 0 03.09 EFB referansi 1
REF1 | 1 T
REF2 [:23 20.01
‘ 03.10 EFB referansi 2, 20.06
58.25 M N —
SEC Referans segimi
SW g P 0 M EFB SW
L |[ACT1T H :12 - HH Gergek 1
ACT2 1143 LU Gergek 2 AN
58.25
- Gruplar
Veri G/G 22/26/28/40 vb.
segimi
G/C1
GIC2 Referans secimi
GIC3 l» Par.01,01...255,255 H—
G/C 69 J L <\
58.101
58.114 Gruplar
22/26/28/40 vb.
. . Parametre
L{ Dongisel olmayan iletigim tablosu

-

. Haberlesme lizerinden kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.
. 58.25 Kontrol profili parametresi ABB Siirticiileri olarak ayarlanmigsa veri donustirme. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 360.

N

Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol Word'li (CW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dir. Strticlyd bir
haberlesme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW haberlesme kontrol
cihaziyla slrticliye gonderilir. Stirlicii parametrelerinde, kullanici EFB CW'yi strlicl
kontrol komutlarinin (start/stop, acil stop, harici kontrol konumlari 1/2 arasinda segim
veya hata resetleme gibi) kaynagi olarak secer. Siriicli, CW'de yer alan bit kodlu
talimatlara gére durumlari arasinda gegcis yapar.
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Haberlesme CW, sirlicliye ya oldugu gibi yazilir ya da veri donusturilir. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 360.

Haberlesme Durum Word'l (SW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dir.
Siruciden haberlesme kontrol cihazina durum bilgisi igerir. Striici SW, haberlesme
SW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri donusturdlar. Bkz. bélim Kontrol profilleri
hakkinda, sayfa 360.

Referanslar

EFB referanslari 1 ve 2, 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsayilardir. Her bir referans
word'Undn icerigi hiz, frekans, moment veya proses referansi gibi neredeyse
herhangi bir sinyalin kaynagi olarak kullanilabilir. Dahili haberlesme iletisiminde,
referans 1 ve referans 2 sirasiyla 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametresi ile goruntilenir. Referanslarin dl¢eklendirilip 6lgeklendiriimemesi 58.26
EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametrelerinin ayarlarina baglidir. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 360.

Gergek degerler

Haberlesme gercek sinyalleri (ACT1 ve ACT2) 16 bit veya 32 bit isaretli tam sayilardir.
Segilen surtici parametre degerlerini sriicliden master'a tasirlar. Gergek degerlerin
Olgeklendirilip 6lgeklendiriimemesi 58.28 EFB act1 tipi ve 568.29 EFB act? tipi
parametrelerinin ayarlarina baglidir. Bkz. bdlim Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 360.

Veri girig/¢ikiglan

Veri giris/cikislan (G/C) secilmis suriict parametre degerlerini iceren 16 bit veya 32
bit word'lerdir. 58.101 Veri G/C 1 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri master'in veri
okudugdu (girig) veya veri yazdigi (¢ikis) adresleri tanimlar.

Kayit adresleme

Parametrelere erisim i¢in Modbus taleplerinin adres alani 16 bittir. Bu, Modbus
protokoliiniin 65536 tutma kaydinin adreslenmesini destekler.

Eskiden, Modbus master cihazlar tutma kayit adreslerini géstermek icin 40001 ila
49999 arasinda 5 haneli ondalik adresler kullanirdi. 5 haneli ondalik adreslemede
adreslenebilir parametrelerin sayisi 9999 ile sinirliydi.
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Modern Modbus master cihazlarn tipik olarak 65536 Modbus tutma kaydinin
tamamina erisimi saglamaktadir. Bu yontemlerden biri, 400001 ila 465536 arasinda 6
haneli ondalik adresler kullanmaktir. Bu el kitabinda, Modbus tutma kayit adreslerini
gOstermek icin 6 haneli ondalik adresleme kullaniimaktadir.

5 haneli ondalik adreslemeyle sinirli olan Modbus master cihazlari, 400001 ila
409999 arasindaki kayitlara hala 40001 ila 49999 arasindaki 5 haneli ondalik
adresleri kullanarak erisebilmektedir. Bu master'lar 410000 ila 465536 arasindaki
kayitlara erisemez. Daha fazla bilgi icin, bkz. parametre 58.33 Adresleme modu.

Not: 32 bit parametrelerin kayit adreslerine, 5 haneli kayit sayilan kullanilarak
erisilemez.

Kontrol profilleri hakkinda
iletisim profili siiricii ve haberlegme master arasindaki veri aktarimi igin kurallar
tanimlar, érnegin:
» birlesik boolean word'leri donistiriimads mi ve nasil donisturilmis?
+ sinyal deg@erleri 6élceklendiriimis mi ve nasil dlgeklendirilmis?
» haberlesme master icin surucl kayit adresleri nasil eslenmis?
Sirdcuyd su iki profilden birine uygun olarak mesaj alip géndermesi igin konfigiire
edebilirsiniz:
» ABB Siirtictileri
» DCU Profili.
ABB Suricdleri profili igin, strliciiniin dahili haberlesme arabirimi haberlesme
verilerini strictde kullanilan lokal verilere veya lokal verilerden haberlesme verilerine

dondstirar. DCU Profili veri doniistirme ve 6lgeklendirme icermez. Asagdidaki sekilde
profil seciminin etkisi gésteriimektedir.

Profil segimi

Veri S EQ

donlstirme ve
oOlgeklendirme

0

58.26..58.29 | =\ o
Haberlesme ¢ »05 “ Strcd

A

58.25

58.25 Kontrol profili parametresi ile kontrol profili secimi sdyledir:

» (0) ABB Siirticiileri
* (5) DCU Profili.
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Kontrol Word'ii
ABB Suructuleri profili icin Kontrol Word'li

Asagidaki tabloda ABB Srtcileri kontrol profili igin haberlesme Kontrol Word'Giniin
icerigi gosterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi bu word'l suricide kullanildigi
bicime dénlstirir. Buyuk ve kalin harfli yazilar ABB Siirtictileri profili icin durum gecis
semasi kisminda (sayfa 366) gosterilen durumlara aittir.

Bit |Adi Deger | DURUM/Acgiklama
0 OFF1_ 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
KONTROL 0 Etkin olan yavaslama rampasi ile durur. OFF1 ACTIVE'e

ilerle; diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO
SWITCH ON'ailerle.

1 OFF2_ 1 Calismaya devam eder (OFF2 pasif).
KONTROL 0 Acil OFF, serbest durus.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
2 OFF3_ 1 Calismaya devam eder (OFF3 pasif).
KONTROL 0 Acil stop, strlici parametresi ile tanimlanan surede durur.

OFF3 ACTIVE 'e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.

Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve galistirilan
makinenin durdurulabileceginden emin olun.

3 INHIBIT, 1 OPERATION ENABLED'a ilerle.

OPERATION Not: Calisma izni sinyali aktif olmalidir; bkz. siriicii
belgeleri. Sirticli, haberlesmeden Calisma izni sinyalini
almak lzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali etkinlestirir.
Ayrica bkz. parametre grubu 06.18 Start yasagi durum
word'li (sayfa 119).

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.
4 RAMP_OUT _ 1 Normal galisma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
ZERO OUTPUT ENABLED kismina gegin.
0 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla. Suruci

rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirir. RAMP FUNCTION
GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED kismina gidin.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 Normal galisma. OPERATING e ilerle.
ZERO Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siirlicii

parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratdrune ait girisi sifira zorla.

7 RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetlenir. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siriici
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢alismaya devam eder.
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Bit |Adi Deger | DURUM/Aciklama

8 JOGGING_1 1 Joglama 1 hizinda galisma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi stricu
parametreleri tarafindan bu sinyal icin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal galismaya devam eder.

-

9 JOGGING_2 Joglama 2 hizinda galigma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi stricu
parametreleri tarafindan bu sinyal i¢in kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢alismaya devam eder.
10 REMOTE_ 1 Haberlesme kontroll devrede.
CMD 0 Kontrol Word'li <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol

Word'li ve Referansi tut.

Kontrol Word'li = 0 ve Referans = 0: Haberlesme kontrolu
devrede. Referans ve yavaslama/hizlanma rampalari

kilitlendi.
11 EXT_CTRL_ 1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
LOC haberlesmeden secilmek Uizere parametrelenmisse
etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT 1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek Uzere parametrelenmigse
etkindir.

12 USER_0O Uygulamaya 6zgu islevsellik icin surtcu lojigi ile
13 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

14 USER_2

15 USER_3

DCU profili igin Kontrol Word'ii

Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme Kontrol Word'linli oldugu gibi sirticti Kontrol
Word'iinlin 0 - 15 bitlerine yazar. Surtcu Kontrol Word'lnuin 16 - 32 bitleri kullanimda
degildir.

Bit |Ad Deger | Durum/Agiklama

0 STOP 1 Stop Modu parametresine ya da stop modu talep bitlerine
gore durma (7 ve 9 bitleri).

0 (calisma yok)
1 START 1 Sirtclyl baslatin.
0 (calisma yok)
2 GERI 1 Motor dénmesinin geri yonu
0 (calisma yok)
3 Rezerve
RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetlenir.

0 (calisma yok)
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Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama

5 EXT2 1 Harici kontrol konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek lizere parametrelenmisse
etkindir.

0 Harici kontrol konumu EXT 1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek lizere parametrelenmisse
etkindir.

6 RUN_DISABLE 1 Calisma devre disi Surtcl, haberlesmeden galisma izni
sinyalini almak lzere ayarlanmissa, bu bit sinyali devre
disi birakir.

0 Calisma izni. Suriicii haberlesmeden Calisma izni
sinyalini almak Uzere ayarlanmissa, bu bit sinyali
etkinlestirir.

7 STOPMODE_ 1 Normal rampa stop modu

RAMP 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin tamd O ise parametre stop
modu varsayilan olur.

8 STOPMODE_ 1 Acil rampa stop modu

EMERGENCY_ 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu 0 ise parametre stop
RAMP modu varsayilan olur.

9 STOPMODE_ 1 Serbest stop modu.

COAST 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

10 RAMP_PAIR _2 Henlz uygulanmadi

icin ayrildi
11 RAMP_OUT _ 1 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla. Siirlict
ZERO rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

0 Normal galisma.

12 RAMP_HOLD 1 Rampay1 durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratérine ait
cikis tutuldu)

0 Normal galigma.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Rampa Fonksiyon Jeneratdrune ait girisi sifira zorla.

0 Normal galisma.

14 REQ_LOCAL_ 1

LOCK 0
15 | TORQ_LIM_ Hen(z uygulanmadi
PAIR_2 igin ayrildi

16 FB_LOCAL_CTL |1 Lokal mod i¢in haberlesmeden kontrol talep edilir. Etkin
kaynaktan kontrolU alir.

0 (calisma yok)

17 FB_LOCAL_REF |1 Lokal mod icin haberlesmeden referans talep edilir. Etkin
kaynaktan referansi alir.

0 (calisma yok)

18 RUN_DISABLE_1 Henuz uygulanmadi

icin ayrildi
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Bit |Adi Deger | Durum/Aciklama

19 Rezerve

20 Rezerve

21 Rezerve

22 USER_0 Uygulamaya 6zgu islevsellik icin suricu lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

24 USER_2

25 USER_3

26 Rezerve

.31

Durum word'ii

ABB Siiruciileri profili icin Durum Word'i

Asagidaki tabloda ABB Sirtcileri kontrol profili icin haberlesme Durum Word'l
gOsterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme igin striicii Durum
Word'tiinli bu forma donusturur. Blylk ve kalin harfli yazilar ABB Stirticiileri profili igin
durum gegis semasi kisminda (sayfa 366) gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Agiklama
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.Ayrica bkz. parametre 06.718
Start yasagi durum word'ii (sayfa 119).
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.
8 AT _ 1 OPERATING. Gergek deger Referansa esittir
SETPOINT (tolerans limitleri dahilindedir, 6r. hiz kontroliinde, hiz
hatasi nominal motor hizinin maks. %10'udur).
0 Gercgek deger Referans'tan farklidir (tolerans limitleri
disindadir).
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Bit Adi Deger |DURUM/Agiklama
9 REMOTE 1 Surici kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Suriicu kontrol konumu: LOCAL.
10 ABOVE_ 1 Gergek frekans veya hiz, denetim limitine (strlcu
LIMIT parametresi ile ayarlanan) esit veya limitin Gzerinde.
Her iki donme yoniinde de gegerlidir. Siirtict
parametreleriyle ayarlayin: 46.31, 46.32, 46.33. Bu
parametreler, 06.11 Ana durum word'i 10. biti ile
gosterilir.
0 Gergek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.
11 USER_O Uygulamaya 6zgli islevsellik igin stricu lojidi ile
12 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
13 USER_2
14 USER_3
15 Rezerve

DCU profili igin Durum Word'ii

Dahili haberlesme arabirimi, stiricii Durum Word'l O - 15 bitlerini hi¢bir degisiklik
yapmadan haberlesme Durum Word'line yazar. Suriici Durum Word'iniin 16 - 32
bitleri kullanimda degildir.

Bit Adi Deger |Durum/Aciklama
0 READY 1 Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 Sirlci hazir degil.
1 ENABLED 1 Harici calisma izni sinyali etkin.
0 Harici calisma izni sinyali etkin degil.
2 ENABLED_TO_ Henlz uygulanmadi
ROTATE igin ayrildi
3 RUNNING 1 Suricu modulasyonda.
0 Siricu modilasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Sdracu sifir hizda.
0 Sdracu sifir hizda degil.
5 ACCELERATING |1 Heniiz uygulanmadi
0 Henliz uygulanmadi
6 DECELERATING |1 Henliz uygulanmadi
0 Heniiz uygulanmadi
7 AT_SETPOINT 1 Sdrlcu ayar noktasinda.
0 Sdrlcu ayar noktasinda degil.
8 LIMIT 1 Sirticl galismasi sinirlandirildi.
0 Sirtcl galismasi sinirlandiriimadi.
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
9 SUPERVISION 1 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitin
Uzerinde. Limit 46.31...46.33 parametreleriyle ayarlanir.
0 Gercek deger (hiz, frekans veya moment) limitler
dahilinde.
10 REVERSE_REF |1 Heniiz uygulanmadi
0 Heniiz uygulanmadi
1 REVERSE_ACT |1 Henliz uygulanmadi
0 Henliz uygulanmadi
12 PANEL_LOCAL |1 Panel/tus takimi (veya bilgisayar yazilimi) lokal kontrol
modunda.
0 Panel/tus takimi (veya bilgisayar yazilimi) lokal kontrol
modunda degil.
13 FIELDBUS _ 1 Haberlesme, lokal kontrol modunda.
LOCAL 0 Haberlesme, lokal kontrol modunda degil.
14 EXT2_ACT 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.
0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.
15 FAULT 1 Sdiruci hata verdi.
0 Sirtict hata vermedi.
16 ALARM 1 Uyari/Alarm etkin.
0 Uyari/alarm yok.
17 Rezerve
18 DIRECTION_ Heniiz uygulanmadi
LOCK igin ayrildi
19 Rezerve
20 CTL_MODE 1 Vektér motor kontrol modu etkin.
0 Skaler motor kontrol modu etkin
21 Rezerve
22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin strticu lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Bu kanalda kontrol talep edildi.
0 Bu kanalda kontrol talep edilmedi.
27 ... 31| Rezerve

Durum gecis semalari

ABB Siirucileri profili igin durum gegis semasi

Asagidaki sema, siricii ABB Sirtclleri profilini kullanirken ve siiriici dahili Haber-
lesme arabiriminden gelen kontrol word'liniin komutlarini izlemek izere yapilandiril-
migken, suricudeki durum gegislerini gdstermektedir. Blyuk harfli yazilar, haberlesme
Kontrol ve Durum sézclklerini gdsteren tablolarda kullanilan durumlara aittir.
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Bkz. bolim ABB Siirtictileri profili igin Kontrol Word'(i sayfa 361 ve ABB Siirticlileri
profili icin Durum Word'li sayfa 364.

SWITCH-ON ABB siiriiciileri
INHIBITED L (SW Bit6=1) profili

Gig ACIK — (CW Bit0=0)
>
NOTREADY TO
ABCOD SWITCH ON (SW Bit0=0) CW = Kontrol Word'_[_J
SW = Durum Word'U
I_L n=Hz
—— (CW=xxxx x1xx xxxx x110) 'Iq'_:gliliAklml
. = Rampa
T (CWBIt3=0) Fonksiyonu
READY TO Jeneratorii
OPERATION SWITCH ON (SW Bit0=1) f = Frekans
INHIBITED (SW Bit2=0)
herhangi bir durumdan
- cahsma — (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
engellendi
>
READY TO
herhangi bir durumdan OPERATE (SW Bit1=1) (SW Bit3=1)
—— OFF1 (CW Bit0=0) J— L (CW Bit7=1)

T (CW=xxxx x1xx xxxx 1111

OFF1 ve SW Bit12=1) >
ACTIVE (SW Bit1=0)

herhangi bir durumdan herhangi bir durumdan

— n(f)=0/1=0 v _| Acil Stop _| Acil OFF

(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)

ve
B CD SW Bit12=1) OFF3 OFF2
\v} ACTIVE |- (SW Bit5=0) | ACTIVE |- (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) - n(f)=0/1=0
cD OPERATION

ENABLED (SW Bit2=1)

A—+—

(CW Bit5=0) T (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

D RFG:OUTPUT
ENABLED

B ——<—
(CW Bit6=0) — (CW=xxxx x1xx xx11 1111)
RFG: ACCELERATOR
ENABLED STATE
C _4_
+ kosul

T (CW=xxxx x1xx x111 1111)

bit yikselen kenari
OPERATION
(SW Bit8=1) I

1
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Asagida bir kontrol word’u dizisi 6rnegi verilmigtir:
Start:
» 476h --> NOT READY TO SWITCH ON

MSW bit 0 = 1 ise o zaman

* 477h --> READY TO SWITCH ON (Durduruldu)

* 47Fh --> OPERATION (Calisiyor)

Stop:

* 477h = 21.03 Stop modu uyarinca stop

* 47Eh = OFF1 rampa stop (Not: kesilemeyen rampa stop)
Hata sifirlama:

*« MCW bit 7 ylkselen kenari

STO sonrasi start:

* 31.22 STO gésterge calistirma/durdurma hata degilse/hata ise, bir start komutu
vermeden 6énce, 06.18 Start yasagi durum word'ii 7. Bitinin STO = 0 oldugundan
emin olun.

Referanslar

ABB Siiruciileri profili ve DCU Profili igin referanslar

ABB Siruciuleri profili EFB referansi 1 ve EFB referansi 2'nin kullanimini destekler.
Referanslar her biri bir isaret biti ve 15 bit tam say1 igeren 16 bit uzunlukta
sozcuklerdir. Negatif bir referans buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.
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Referanslar, dlgeklendirmesi 58.26 EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi ayarina gére
kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde dlgeklendirilir
(bkz. sayfa 266).

Haberlegsme P Siiriicii
o S e
LR T ikt
0——0
0000 (35 0) gt
-20000 —— :Ejg:co)g E?er;er::rser;:lr::il ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametreleri ile gosterilir.

Gergek degerler

ABB Siiriiciileri profili ve DCU Profili igin gercek degerler

ABB Suruculeri profili, iki haberlesme gergek degerinin (ACT1 ve ACT2) kullanimini
destekler. Gergek degerler her biri bir isaret biti ve 15 bit tam sayi igeren 16 bit
uzunlukta soézcuklerdir. Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Gergek degerler, dlgeklendirmesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act? tipi ayarina
gbre kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde
Olgeklendirilir (bkz. sayfa 266).
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Haberlesme g Surtct
20000 1 46 02 (rekans refrands e
10000 1 7 04 (i reforancy 1)
0——0
10000 —— -(46.03) (m"oment refergn5| ile)
-(46.04) (gug referansi ile)
20000 —— 146 02 (rekans retorans e

Modbus tutma kayit adresleri

ABB Siiriciileri profili ve DCU Profili icin Modbus tutma kayit adresleri

Asagidaki tabloda, ABB Surucdleri klasik profili ile suricu verisi igin varsayilan
Modbus tutma kayit adresleri gésterilmektedir. Bu profil stirticl verisine,
dondstiriimis 16 bit erisim sagdlar.

Not: Siirlcinln 32 bit Kontrol ve Durum word'lerinin yalnizca en énemsiz 16 bitlerine
erisilebilir.

Not: DCU Profili ile 16 bit kontrol/durum word'l kullanildiysa, DCU Kontrol/Durum
word'inln 16 - 32 bitleri kullanimda degildir.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit word'ler)

400001 Varsayilan degeri: Kontrol word'l (CW 16bit). Bkz. bolimler ABB
Stirtictileri profili igin Kontrol Word'li (sayfa 361) ve DCU profili igin
Kontrol Word'ii (sayfa 362).

Bu segim 58.101 Veri G/C 1 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400002 Varsayilan degeri: Referans 1 (Ref1 16bit).

Bu se¢im 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400003 Varsayilan degeri: Referans 2 (Ref2 16bit).

Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400004 Varsayilan degeri: Durum Word'i (SW 16bit). Bkz. boliimler ABB

Stirtictileri profili igin Durum Word'li (sayfa 364) ve DCU profili igin
Durum Word'ii (sayfa 365).
Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
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400005 Varsayilan degeri: Gergek deger 1 (Act1 16bit).
Bu segim 58.105 Data G/C 5 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400006 Gergek deger 2 (Act2 16bit).
Bu se¢im 58.106 Data G/C 6 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400007...400014 Veri giris/gikis 7...14.
58.107 Data G/C 7 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri ile segilir.
400015...400089 Kullaniimiyor
400090...400100 Hata kodu erisimi. Bkz. bélum Hata kodu kayitlari (parametreler
400090...400100) (sayfa 375).
400101...465536 Parametre okuma/yazma.

Parametreler kayit adreslerine 58.33 Adresleme modu parametresine
gore eslenir.

Modbus fonksiyon kodlari

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus
fonksiyon kodlar gosteriimektedir.

Kod Fonksiyon ismi Aciklama

01h Bit Oku Bitlerin 0/1 durumunu (0X referanslari) okur.

02h Girig Oku Giriglerin 0/1 durumunu (1X referanslari) okur.

03h Parametre Oku Parametrelerin ikili igeriklerini (4X referanslari) okur.
05h Bit Yaz Biti (OX referansi) O'dan 1'e zorlar.

06h Parametre Yaz Tek bir tutma kaydi (4X referansi) yazar.

08h Teshis Haberlesmenin veya cesitli dahili hata durumlarinin

kontrol edilmesi igin kullanilan bir dizi test saglar.
Desteklenen alt kodlar:
* 00h Sorgu Verilerini Geri Ver: Eko/geri dongu testi.

» 01h Haberlesme Secenegini Yeniden Baslat:
Yeniden baslatir ve EFB'yi baslatir, haberlesme
olay sayaclarini temizler.

* 04h Yalnizca Dinleme Modunu Zorla

» 0Ah Sayaclar ve Teghis Kaydini Temizle

» 0Bh Bara Mesaji Sayacini Geri Déndur

+ OCh Bara lletisim Hatasi Sayacini Geri Déndiir

+ 0Dh Bara Ozel Durum Hatasi Sayacini Geri
Dondir

» OEh Slave Mesaj Sayacini Geri Dondir
* OFh Slave Yanit Yok Sayacini Geri Dondur

* 10h Slave NAK (negatif onay) Sayacini Geri
Dondir

» 11h Slave Mesgul Sayacini Geri Dondir

» 12h Bara Karakteri Seviyesi Agim Sayacini Geri
Déndar

+ 14h Seviye Asim Sayacini ve Isaretini Temizle
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Kod Fonksiyon ismi Aciklama
0Bh iletisim Olay Sayacini Durum word'linii ve olay sayisini geri gdnderir.
Getir
OFh Coklu Bit Yaz Bir dizi biti (OX referansi) 0'dan 1'e zorlar.
10h Coklu Parametre Yaz Parametreleri (4X referanslari) iceren komsu blogun
icerigini yazar.
16h Parametre Maskele 4X kaydin igerigini VE veya VEYA maskesi ve

parametrenin mevcut igeriginin bir bilesimini
kullanarak degigtirir.

17h Coklu Parametre Istenen parametreden baslayarak istenen kadar

Oku/Yaz parametre yazar, farkli bir parametre den baglayarak

istenen kadar parametre okur.

2Bh/OEh | Kapsullenmis Arabirim Desteklenen alt kodlar:

Tagima * OEh Cihaz Tanimlamasini Oku: Tanimlamayi ve
diger bilgileri okumayi saglar.

Desteklenen kimlik kodlari (erisim tird):

» 00h: Temel cihaz tanimlamasini almak igin istek
(akis erisimi)

* 04h: Belli bir tanimlama nesnesini almak igin istek
(tek tek erigim)

Desteklenen Nesne Kimlikleri:

» 00h: Satici Adi (“ABB”)

+ 01h: Uriin kodu (8rnegin, “ASCCL”)

» 02h: Buyuk Kiguk Revizyon (07.05 Yazilim sdiriimdi
ve 58.02 Protokol kimligi parametrelerinin iceriginin
bilesimi).

» 03h: Satici URL’si (“www.abb.com”)

+ 04h: Uriin adi: (“ACS180”).

Harici birakma kodlar

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus 6zel
durum kodlari gosterilmektedir.

Kod Adi Aciklama

01h GECERSIZ FONKSIYON | Sorguda alinan fonksiyon kodu sunucu igin izin
verilen bir islem degil.

02h GECERSIZ ADRES Sorguda alinan veri adresi sunucu igin izin verilen bir
adres degil.

03h GECERSIZ DEGER Talep edilen kayit miktari cihazin basa

cikabileceginden fazla. Bu hata, cihaza yazilmig olan
bir degerin gecerli araligin diginda oldugu anlamina
gelmez.

04h CIHAZ HATASI Sunucu istenen islemi gergeklestirmeye calisirken
onarilamaz bir hata meydana geldi. Bkz. b6lum Hata
kodu kayitlari (parametreler 400090...400100),
sayfa 375.
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Haberlegme Bitleri (0xxxx referans grubu)

Kontaklar 1 bitlik okuma/yazma degerleridir. Kontrol Word'U bitleri bu veri turt ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus bitlerini (Oxxxx referans grubu) 6zetler.

Referanslarin kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanl dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
000001 | OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 | OFF3_CONTROL Rezerve
000004 | INHIBIT_OPERATION Rezerve
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD EXT2
000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 | REMOTE_CMD Rezerve
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Rezerve
000016 |USER_3 Rezerve
000017 | Rezerve FB_LOCAL_CTL
000018 | Rezerve FB_LOCAL_REF
000019 | Rezerve Rezerve
000020 |Rezerve Rezerve
000021 |Rezerve CTL_MODE
000022 |Rezerve Rezerve
000023 | Rezerve USER_0O
000024 | Rezerve USER_1
000025 |Rezerve USER_2
000026 | Rezerve USER_3
000027 |Rezerve Rezerve
000028 | Rezerve Rezerve
000029 |Rezerve Rezerve
000030 |Rezerve Rezerve
000031 | Rezerve Rezerve
000032 |Rezerve Rezerve
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Referans

ABB Siiriiciileri profili

DCU Profili

000033

Réle ¢ikisi RO1 icin kontrol

Réle ¢ikisi RO1 igin kontrol

(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol

word'ii, bit 0)

word't, bit 0)

Girigler (1xxxx referans grubu)

Girigler 1 bitlik salt okunur degerlerdir. Durum Word'U bitleri bu veri turi ile sunulur.

Asagidaki tablo Modbus giriglerini (1xxxx referans ayari) 6zetler. Referanslarin
kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanl dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
0 RDY_ON READY
1 RDY_RUN ENABLED
2 RDY_REF Rezerve
3 TRIPPED RUNNING
4 OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
5 OFF_3_STATUS Rezerve
6 SWC_ON_INHIB Rezerve
7 ALARM AT_SETPOINT
8 AT_SETPOINT LIMIT
9 REMOTE SUPERVISION
10 ABOVE_LIMIT Rezerve
11 USER_0 Rezerve
12 USER_1 PANEL_LOCAL
13 USER_2 FIELDBUS_LOCAL
14 USER_3 EXT2_ACT
15 Rezerve FAULT
16 Rezerve ALARM
17 Rezerve Rezerve
18 Rezerve Rezerve
19 Rezerve Rezerve
20 Rezerve Rezerve
21 Rezerve Rezerve
22 Rezerve USER_ 0
23 Rezerve USER_1
24 Rezerve USER_2
25 Rezerve USER_3
26 Rezerve REQ_CTL
27 Rezerve Rezerve
28 Rezerve Rezerve
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Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili

29 Rezerve Rezerve

30 Rezerve Rezerve

31 Rezerve Rezerve

32 Dijital girig DI1 icin gecikmis Dijital giris DI1 igin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 DI
gecikmis durumu, bit 0) gecikmis durumu, bit 0)

33 Dijital girig DI2 icin gecikmis Dijital giris DI2 igin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 D/
gecikmis durumu, bit 1) gecikmis durumu, bit 1)

34 Dijital giris DI3 icin gecikmis Dijital giris DI3 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 D/
gecikmig durumu, bit 2) gecikmis durumu, bit 2)

35 Dijital giris DI4 icin gecikmis Dijital giris DI4 icin gecikmis
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 D/
gecikmis durumu, bit 3) gecikmis durumu, bit 3)

36 Dijital giris DO1 icin gecikmeli | Dijital giris DO1 igin gecikmeli

durum (parametre 71.02 DIO
gecikmeli durumu, bit 4)

durum (parametre 711.02 DIO
gecikmeli durumu, bit 4)

Hata kodu kayitlari (parametreler 400090...400100)

Bu kayitlar son sorgu hakkindaki bilgileri igerir. Bir sorgu basariyla bitince hata kaydi

silinir.
Referans |Adi Aciklama
89 Hata Kayitlarini Sifirla 1 = Dahili hata kayitlarini sifirla (91...95). 0 = Higbir
sey yapma.
90 Hata Islev Kodu Basarisiz sorgunun iglev kodu
91 Hata Kodu Harici kod 04h olusturuldugunda ayarlanir (yukaridaki
tabloya bakin).
* 00h Hata yok
+ 02h Alt/Ust limit agildi
* 03h Hatal Dizin: Bir dizi parametresinin
kullanilamayan dizini
» 05h Yanhs Veri Tipi: Deger parametrenin veri tipine
uymuyor
» 65h Genel Hata: Sorguyu islerken tanimsiz hata
92 Basarisiz Kayit Okunamayan veya yazilamayan son kayit (giris,
kontak, giris kaydi veya tutma kaydi).
93 Basariyla Yazilan Son Basariyla yazilan son kayit (giris, kontak, giris kaydi
Kayit veya tutma kaydi).
94 Basariyla Okunan Son Basariyla okunan son kayit (giris, kontak, giris kaydi
Kayit veya tutma kaydi).




Kontrol zinciri semalari 376

10

Kontrol zinciri semalari

Bu boliimun icindekiler

Bu bélimde surtctniln referans zincirleri yer almaktadir. Kontrol zinciri semalari,
surlict parametre sisteminde parametrelerin nerede etkili olacagini ve nasil etkilesim
saglayacagini izlemek igin kullanilabilir.

Daha genel bir sema igin, bkz. bélim Sdirticii galisma modlari, sayfa 46.

Not: Semalardaki panel referanslari, ACX-AP-x Gelismis kontrol panellerine ve Drive
composer bilgisayar yazilimina iligkindir.
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Frekans referansi degisimi
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tiirlii sorunuzu, séz konusu nitenin tip kodu ve seri numaras:
ile birlikte lokal ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis
noktalarimn listesine su adresten ulasilabilir: abb.com/searchchannels.

Uriin egitimi
ABB Urin egitimi hakkinda bilgi almak icin, new.abb.com/service/training
adresine gidin.

ABB Siirliciileri el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmas

El kitaplarnmiz hakkindaki yorumlarimzi bekliyoruz. Su adrese gidin
new.abb.com/drives /manuals-feedback-form.

internetteki Belge Kiitiiphanesi

El kitaplarini ve diger Girlin belgelerini internette su adreste PDF formatinda
bulabilirsiniz: abb.com/drives/documents


http://www.abb.com/searchchannels
http://www.new.abb.com/service/training
http://www.new.abb.com/service/training
http://www.new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

abb.com/drives
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