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El kitabina girig

Bu bolimin igindekiler

Bu boéliimde, el kitabinin igindekiler aciklanmaktadir. Bolim ayrica; uyumluluk,
glvenlik ve hedef kitle ile ilgili bilgiler icermektedir.

Gecerlilik
Bu el kitabi ACS880 birincil kontrol programi strimi 2.3x igin gegerlidir.

Kontrol programinin yazilim striimd, suriict kontrol panelinde ana menudeki Sistem
bilgileri bolumiinde ya da 07.05 Yazihm surimu parametresinde gértlebilir.

Glvenlik talimatlari

Surucuyle birlikte gdnderilen tum gtivenlik talimatlarina uyun.

e Surlclinun montajini yapmadan, suriicliyll devreye almadan veya kullanmadan
once tum guvenlik talimatlarini okuyun. Tum guvenlik talimatlari stirtict ile
birlikte Donanim el kitabi'nin bir bélimi olarak ya da ACS880 ¢oklu suriict
olmasi durumunda ayri bir belge olarak gonderilir.

« Parametre degerlerini degistirmeden dnce, yazilim fonksiyonuna 6zgu uyarilari
ve notlari okuyun. Bu uyarilar ve notlar, Parametreler bdlimunde sunulan
parametre agiklamalarina dahil edilmistir.

Hedef kitle

Bu el kitabi, strtict sistemini tasarlayan, devreye alan ve kullanan kisiler igin
hazirlanmigtir.
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El kitabinin icerigi

Bu el kitabi asagidaki bélumleri igerir:

Kontrol panelinin kullaniimasi boliminde, kontrol panelinin kullanimi igin temel
talimatlar saglanir.

Kontrol konumlari ve galisma modlari bélimiinde, surucuniin kontrol konumlari
ve galisma modlari aciklanir.

Program 6zellikleri bélimunde, ACS880 birincil kontrol programi ézelliklerinin
acliklamalari yer alr.

Uygulama makrolari bélimiinde, bir baglanti semasiyla birlikte her makronun kisa
bir a¢iklamasini yer alir. Makrolar, suruct yapilandirilirken kullanicinin zamandan
tasarruf etmesini saglayacak olan énceden tanimlanmig uygulamalardir.

Parametreler bélimunde, sirlciyu programlamak igin kullanilan parametreler
aciklanir.

Ek parametre verileri bolumu, parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icerir.

Hata izleme boliminde, uyari ve hata mesajlarinin olasi nedenleri, ¢dziim
Onerileri ile birlikte listelenir.

Dahili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla fieldbus kontrolu bolimiinde,
surucunin dahili fieldbus arabirimi kullanilarak bir fieldbus agi ile iletisim agiklanir.

Bir fieldbus adaptoru ile fieldbus kontrol béliminde, istege bagh fieldbus adaptor
modull kullanilarak bir fieldbus agi ile iletisim aciklanir.

Kontrol zinciri semalari, striiciideki parametre yapisini gosterir.

llgili belgeler

Not: Surict ile birlikte gonderilen Birincil kontrol programli ACS880 surticuleri, Hizh
devreye alma kilavuzu (3AUA0000098062) ile bir hiz kontrol uygulamasi i¢in hizli
devreye alma sekansi saglanir.

ilgili el kitaplarinin listesi, én kapagin i¢ kismina basilmistir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim/ Tanimi

kisaltma

AC 800M ABB tarafindan uretilen programlanabilir kontrol cihazi turd.

ACS800 ABB siiriiculeri Girtin grubu

ACS-AP-| ACSB880 surucdleri ile kullanilan kontrol paneli tura

Al Analog giris; analog giris sinyalleri igin arabirim

AO Analog cikis; analog ¢ikis sinyalleri icin arabirim

BCU Baslica paralel bagh ¢evirici veya besleme modulleri olan ACS880
surtictlerinde kullanilan kontrol lnitesi turd.

DC baglantisi | Dogrultucu ve cevirici arasindaki DC devresi

DDCS Dagitilmis suricd iletisim sistemi; ABB siirlicti ekipmanlari arasinda iletigim
icin kullanilan bir protokol

DI Dijital giris; dijital giris sinyalleri icin arabirim

DIO Dijital girig/cikis; bir dijital giris ya da cikis olarak kullanilabilen arabirim

DO Dijital cikis; dijital ¢ikis sinyalleri icin arabirim

Siruci AC motorlarinin kontroli igin frekans doénistiricu. Suriicd, birbirine DC
baglantisi ile bagh olan bir dogrultucu ve bir ceviriciden olusur. Yaklagik
500 kW guice kadar olan suriculerde, bunlar tek bir modulde (strtic moduli)
entegre edilmistir. Daha buyk surtculer genellikle ayri besleme ve gevirici
birimlerinden olusur.
ACS880 birincil kontrol programi sirliciniin gevirici bélimiini kontrol etmek
icin kullantlir.

DriveBus Ornegin, ABB kontrolérleri tarafindan kullanilan iletisim baglantisi. ACS880
surtictleri kontrolériin DriveBus baglantisina baglanabilir.

DTC Dogrudan moment kontrolu. Bkz. sayfa 44.

FAIO-01 istege bagh analog G/C genigletme modiilii

FBA Fieldbus adaptori

FCAN-01 istege bagl CANopen adaptorii

FCNA-01 istege bagl ControlNet adaptorii

FDCO-0x istege bagl DDCS iletisimi modiilii

FDIO-01 istege bagl dijital 1/0 uzatma modiilii

FDNA-01 istege bagl DeviceNet adaptérii

FEA-03 istege bagll G/C uzatma adaptorii

FECA-01 istege bagl EtherCAT® adaptérii

FEN-01 istege bagl TTL enkoder arabirim modiilii

FEN-11 istege bagl mutlak enkoder arabirim modiili

FEN-21 istege bagl resolver arabirim modiilii

FEN-31 istege bagl HTL enkoder arabirim modiilii

FENA-11 istege bagh Ethernet/IP, Modbus/TCP ve PROFINET 10 adaptorii

FENA-21 istege bagl cift port Ethernet/IP, Modbus/TCP ve PROFINET 10 adaptérii
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Terim/ Tanimi

kisaltma

FEPL-02 istege bagli POWERLINK adaptérii

FIO-01 istege bagl dijital G/C genisletme modiilii

FlIO-11 istege bagl analog G/C genisletme modiili

FPBA-01 istege bagli PROFIBUS DP adaptorii

FPTC-01 istege bagl termistér koruma moddilii. Yayinlanma tarininde satisa sunulmadi.

FPTC-02 Potansiyel olarak patlayici atmosferler igin istege bagli ATEX sertifikall
termistér koruma moddlu. Yayinlanma tarihinde satisa sunulmadi.

FSCA-01 istege bagl Modbus/RTU adaptorii

FSO-xx Istege bagl giivenlik fonksiyonlari modiilii

HTL Ust esik lojigi

ID run Motor tanimlama calistirmasi. Tanimlama calistirmasi sirasinda siruc,
optimum motor kontrol igin motor karakteristiklerini tanimlar.

IGBT Yalitimli gecit iki kutuplu transistoru; kolay kontrol edilebilmeleri ve yiksek
anahtarlama frekanslari nedeniyle yaygin sekilde IGBT besleme birimlerinde
ve ceviricilerde kullanilan gerilim kontrollt yari iletken tip

INU-LSU Bir surriict sisteminin besleme birimi ve cevirici Unitesi gibi iki dénusturicusu
arasinda optik DDCS iletisim baglantisi tipi.

Cevirici Buyuk surtculerde (yaklagik > 500 kW), motor i¢in DC'yi AC'ye donusturen

Unitesi surucu bolumd. Bir ya da birden fazla ¢evirici moduliinden ve bunlarin
yardimci bilesenlerinden olusur.

GIC Girig/Cikis

ISU Bir IGBT besleme birimi; rejeneratif ve diigiik harmonik siriictilerde kullanilan,
IGBT anahtarlama bilesenleri kullanilarak tamamlanmis besleme birimi tipi.

Hat Bkz. besleme birimi.

tarafindaki

donustirtcu

LSU Bkz. besleme birimi.

ModuleBus Ornegin, ABB kontrolérleri tarafindan kullanilan iletisim baglantisi. ACS880
suruculeri kontroléruin optik ModuleBus baglantisina baglanabilir.

Motor Bkz. gevirici Unitesi.

tarafindaki

donustirtct

Ag kontroli DeviceNet ve Ethernet/IP gibi Ortak Endustriyel Protokol (CIPTM) tabanli
fieldbus protokollerinde, ODVA AC/DC Siiriict Profilinin Net Ctrl ve Net Ref
nesnelerini kullanarak siriicl kontrolini ifade eder. Daha ayrintil bilgi igin,
www.odva.org adresine ve asagidaki el kitaplarina bakin:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual (3AFE68573360
[ingilizce]), ve
* FENA-01/-11 Ethernet adaptorii Kullanici el kitabi (3AUA0000093568
[ingilizce]).
Parametre Sirtcinun kullanici tarafindan ayarlanabilir ¢alisma talimati ya da strtict

tarafindan o6l¢ulen veya hesaplanan sinyal
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Terim/ Tanimi

kisaltma

PID kontrol Oransal-integral-turev kontrol cihazi. Sirticil hiz kontrol PID algoritmasina

cihazi dayanir.

PLC Programlanabilir lojik kontrol cihazi

Gugc unitesi Sirdclnun (veya gevirici modulinin) gug elektronik devrelerini ve gic
baglantilarini igerir. Striict kontrol Unitesi gii¢ birimine baghdir.

PTC Pozitif sicaklik katsayisi

PU Bkz. gug Unitesi.

RDCO-0x istege bagl DDCS iletisimi modiilii

RFG Rampa fonksiyonu jeneratori

RO Réle ¢ikisi; dijital ¢ikis sinyali icin arabirim. Bir réle ile uygulanir.

SSi Senkron seri arabirim

STO Guvenli tork kapama

Besleme Biyuk suruculerde (yaklasik > 500 kW), AC'yi DC'ye donustiren suriicu

birimi bolumu. Bir ya da birden fazla besleme modiliinden ve bunlarin yardimci
bilesenlerinden olusur. Bir IGBT besleme birimi (ISU) besleme sebekesine
rejeneratif enerji geri beslemesi de yapabilir.

TTL Transistorler arasi lojik

UPS Kesintisiz gi¢c kaynagi; gu¢ kesintisi esnasinda ¢ikis gerilimini korumak igin
pilli gu¢ kaynagi ekipmani

ZCU ACSB880 suriculerinde kullanilan kontrol Unitesi turt (baslica surici
moddullerinde veya tek bir gii¢ modulinden olugan gevirici/besleme
Unitelerinde). Plastik bir muhafazaya yerlestirilmis bir G/C kartindan olusur.
Kontrol Uinitesi donanim tipine bagli olarak siriici/gevirici moduli Gzerine
baglanabilir ya da ayri olarak monte edilebilir.
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Kontrol panelinin
kullanilmasi

Bkz. ACS-AP-x assistant control panels user’s manual 3AUA0000085685 [ingilizce]).
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Kontrol konumlari ve caligsma
modlari

Bu bolimin igindekiler

Bu boéliimde kontrol programi tarafindan desteklenen kontrol konumlari ve ¢alisma
modlari agiklanir.
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Lokal kontrol — harici kontrol kargilagtirmasi

ACS880'in iki temel kontrol konumu bulunur: harici ve lokal Kontrol konumu, PC
aracindaki ya da kontrol panelindeki Loc/Rem tusuyla secilir.

ACS880
r——-=-" - — - — —
Harici kontrol
2) | |
)
—+ocict PLC [
r-= = . ... A
Lokal kontrol | I UL
I | Fieldbus adaptort (Fxxx)
| | | veya DDCS iletigsim |
modulu
| | I I
I I
I I
| | L Dahili fieldbus l
| arabirimi (EFB) veya |
I Kontrol paneli veya Drive I Lni%slger%fglllower Kontrol paneli
[ composer bilgisayar I | |
uygulamasi (opsiyonel)
Lo e o o — — d | I
I I
M) M
o &) |
Enkoder L — - — — — — = — 4

1) Sdrici yuvalarina opsiyonel G/C genisletme modiilleri (FIO-xx) takilarak ekstra giris/cikis
eklenebilir.

2) Surucl yuvalarina enkoder veya resolver arabirimi moduli/modulleri (FEN-xx) takihr.

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, siriicti lokal kontroldeyken kontrol paneli tus takimindan veya
Drive Compoeser bulunan bir PC'den verilir. Lokal kontrol igin hiz ve moment kontrol
modlari bulunur; frekans modu, skaler motor kontrol modu kullanilirken mevcuttur
(bkz. parametre 19.16 Lokal kontrol modu).

Lokal kontrol genellikle devreye alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli,
lokal kontrolde kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan
oncelikli pozisyondadir. Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 19.17 Lokal
kontroli devre digi birakma parametresi ile engellenebilir.

Kullanicl, bir (49.05 fletisim kaybi eylemi) parametresi ile siiriiciiniin kontrol paneli
veya PC araci ile iletigsimin kesilmesine nasil tepki verecegini ayarlayabilir.
(Parametrenin harici kontrol Uzerinde etkisi yoktur.)
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Harici kontrol

Sirlci harici kontrol durumundayken, kontrol komutlari

* GI/C terminalleri (dijital ve analog girigler) veya opsiyonel G/C genigletme
modulleri

« dahili fieldbus arabirimi veya istege bagl fieldbus adaptér moduil

¢ harici (DDCS) kontrol cihazi arabirimi

* master/follower baglantisi ve/veya

« kontrol paneliyle verilir.

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Kullanic start ve stop
komutlarinin kaynagdini 20.01...20.10 parametreleriyle her bir konum igin bagimsiz
olarak secebilir. Calisma modunun her bir konum igin bagimsiz olarak
secilebilmesiyle (19 Calisma modu parametre grubunda), érnegin hiz ve moment
kontrolu gibi farkli calisma modlar arasinda hizli anahtarlama saglanir. EXT1 ve
EXT2 secimi bir dijital giris veya fieldbus kontrol word'u gibi herhangi bir ikili kaynak
aracihgiyla gerceklestirilir (bkz. parametre 19.11 Ext1/Ext2 sec¢imi). Referans kaynagi
her bir calisma modu i¢in bagimsiz olarak segilebilir.

Kontrol panelini harici kontrol kaynagi olarak kullanma

Kontrol paneli ayrica harici kontrolde start/stop komutlarinin ve/veya referansin
kaynagi olarak kullanilabilir. Kontrol paneli igin secenekler, start/stop komutu kaynagi
ve referans kaynagi secimi parametreleri icinde mevcuttur.

Referans kaynagi secim parametrelerinin (PID ayar noktasi segicileri hari¢) kontrol
paneli icin iki secenegi vardir. iki secenek arasindaki fark, referans kaynagi kontrol
paneline gectikten sonraki ilk referans degerindedir.

Baska bir referans kaynagi secildiginde panel referansi kaydedilir. Referans kaynagi
secim parametresi Kontrol paneli (ref kaydedildi) olarak ayarlanmigsa kontrol tekrar
panele gegtiginde kaydedilen deger ilk referans olarak kullanilir. Bir kerede sadece bir
referans tipinin kaydedilebilecegdini unutmayin: 6érnegin, kaydedilmis bir referansi
farkl ¢calisma modlariyla (hiz, moment vb.) kullanmaya ¢alismak suriicide 7083
Panel referansi ¢atismasi parametresinin tetiklenmesine neden olur. Panel referansi,
49 Panel port iletisimi grubundaki parametrelerle ayri olarak sinirlandirilabilir.

Referans kaynagi se¢im parametresi Kontrol paneli (ref kopyalandr) olarak
ayarlanmigken, ilk panel referans degeri ¢calisma modunun referans kaynagiyla
birlikte degisip degismemesine baglidir. Kaynak panele gecer ve ¢alisma modu
degismezse 6nceki kaynaktaki son referans kabul edilir. Calisma modu degisirse yeni
moda karsilik gelen sirlici gergek degeri ilk deger olarak kabul edilir.

40 Proses PID grubu 1 ve 41 Proses PID grubu 2 parametre gruplarindaki proses
PID ayar noktas! segicilerinin kontrol paneli icin sadece bir ayarlari vardir. Kontrol
paneli ayar noktasi kaynagi olarak segildiginde, ¢calisma 6nceki ayar noktasini
kullanarak devam eder.
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Suruci caligma modlari

Sdricd, farkl referans tirleri ile cesitli galisma modlarinda ¢alisabilir. Mod, 19
Calisma modu parametre grubunda her bir kontrol konumu (Lokal, EXT1 ve EXT2)

icin

segilebilir.

Asagida, referans tirleri ve kontrol zincirlerinin genel bir gdsterimi sunulmaktadir.
Sayfa numaralari Kontrol zinciri semalari bélimindeki ayrintili semalara atifta

bulunur.
Hiz referansi Hiz referansi Hiz referansi Hiz hatasi Motor geri
kaynak secimi | kaynak secimi Il rampa ve hesaplama bildirim
. (s. 552) [: (s. 553) [: sekillenmesi [ (s. 557) ] konfiglrasyonu
| (s. 554) (s. 555)
I
: X L L
! Moment Hiz kontrol Yk geribildirimi
: referansikaynak (s. 558) ve konum sayaci
b segir_ni_ ve [: konfiglrasyonu
| degisimi (s. 556)
| (s. 559)
I Ay 4
|
! Moment kontrol Calisma modu
: Pmites PID ayar cihazi igin segimi
noktasi ve geri referans secimi .
|| bildirim kaynak > s 561)9 ] (560
I segimi ’
I (s. 566)
|
! Ay 4
I Tork sinirlamasi Tork kontrold
ork kontrolu
! Proses PID (. 562)
| . (s. 563)
| kontrol
| (s. 567)
I
|
! \ DTC motor
S S kontrol modu
-
v
Frekans Frekans N
referansikaynak referansi Skaler motor
segimi ve [: degisimi [: kontrol modu
degisimi (s. 565)

(s. 564)
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Hiz kontrol modu

Motor surticlye verilen bir hiz referansini izler. Bu mod, geribildirim olarak tahmini hiz
ile veya daha ylksek hiz dogrulugu saglamak amaciyla enkoder veya ¢oziicu ile
kullanilabilir.

Hiz kontrol modu hem lokal hem de harici kontrolde bulunmaktadir. DTC (Dogrudan
Tork Kontrolli) ve skaler motor kontrol modlarinda da bulunur.

Tork kontrolti modu

Motor torku stiriicliye verilen bir tork referansini izler. Geribildirim olmadan moment
kontrolui mumkundur, ancak enkoder ya da ¢dziicu gibi bir geribildirim cihazi ile
birlikte kullanildiginda, ¢cok daha dinamik ve dogrudur. Ving veya asansor
kontrollerinde bir geribildirim cihazi kullaniimasi tavsiye edilir.

Moment kontroli modu, DTC motor kontrol modunda, hem lokal hem de harici kontrol
konumlari i¢in bulunmaktadir.

Frekans kontrolii modu

Motor suriicliye verilen bir frekans referansini izler. Frekans kontroli sadece skaler
motor kontrol modunda bulunur.

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

* Proses PID kontroli. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. bélum Proses PID kontroli
(sayfa 67).

< Acil stop modlari Off1 ve Off3: Suriicti tanimlanan yavaglama rampasinda durur
ve sirlcl modilasyonu durur.

« Joglama modu: Siricl joglama sinyali etkinlestirildiginde caligir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Joglama (sayfa 57).
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Program oOzellikleri

Bu bolimin igindekiler

Kontrol programi, siriictideki parametrelerin tumuni (gergek sinyaller dahil) i¢erir. Bu
bélimde, kontrol programindaki bazi daha énemli fonksiyonlar, bunlarin kullanimi ve
calistinimak tGizere programlanmasi agiklanmaktadir.
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Surucl konfigrasyonu ve programlama

Sirucu kontrol programi iki bélime ayrilir:
e yazihm programi
* uygulama programi.

Siruci kontrol programi

Uygulama programi Yazihm

Hiz kontrol
Fonksiyon blogu || Tork kontrold
programi > Fr“elfarjs k_(_)vr?trolu
Parametre Sardcu lojigi
arabirimi GIC arabirimi M
St.gr.l.dart . Fieldbus arabirimi
blok kituphanesi Korumalar

Geri Bildirim

Yazilim programi; hiz ve tork kontroli, siirtict lojigi (baslatma/durdurma), G/C, geri
bildirim, iletisim ve koruma fonksiyonlari gibi ana kontrol fonksiyonlarini gerceklestirir.
Yazilim fonksiyonlari parametreler ile yapilandirilabilir, programlanabilir ve uygulama
programlama aracihgiyla genisletilebilir.

Parametreler Uzerinden programlama

Parametreler tim standart surtic ¢calismalarini yapilandirir ve sunlar araciligiyla
ayarlanabilir:

» kontrol paneli, Kontrol panelinin kullaniimasi béliminde agiklandidi gibi

» Drive Composer PC aracli, Drive composer user’s manual (3AUA0000094606
[ingilizce] icinde aciklandigi gibi) veya

« fieldbus arabirimi, Dabhili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla fieldbus kontroll ve
Bir fieldbus adaptori ile fieldbus kontrol bélumlerinde agiklandidi gibi.

Tum parametre ayarlari otomatik olarak surtictiniin kalici bellegine depolanir. Yine
de, surtct kontrol tnitesi icin harici +24 V DC gu¢ kaynagi kullaniliyorsa, herhangi bir
parametre degisikligi gerceklestirildikten sonra, kontrol Ginitesinin giicini
kapatmadan 6nce 96.07 Manuel olarak parametre kaydi parametresi kullanilarak
kayit isleminin zorlanmasi énemle tavsiye edilir.

Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 96.06 Parametreleri geri yikleme
parametresi ile geri yuklenebilir.
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Adaptif programlama

Kullanici genel olarak suriictiniin kontrolinu parametreler aracilhigiyla kontrol edebilir.
Ancak, standart parametrelerin sabit secenekler grubu veya ayar araligi vardir.
Sirucunin calismasini daha fazla 6zellestirmek icin bir dizi islev blokundan adaptif
bir program olusturulabilir.

Drive composer pro bilgisayar aracinin (stirim 1.10 veya Uzeri, ayri olarak mevcut)
6zel program olusturmak icin grafiksel kullanici arabirimine sahip bir Adaptif
programlama dzelligi vardr. islev bloklari bilinen aritmetik ve mantiksal fonksiyonlarin
yani sira sec¢im, kiyaslama ve zamanlama bloklarini da icerir. Program en fazla 20
blok icerebilir. Adaptif program 10 ms sureli bir seviyede ¢alisir.

Fiziksel girisler, sirtict durumu bilgileri, gercek degerler, sabitler ve veri toplama
parametreleri program icin giris olarak kullanilabilir. Program c¢ikigi, start sinyali, harici
olay veya referans olarak kullanilabilir ya da sirtici ¢ikislarina baglanabilir.
Kullanilabilir giris ve cikiglarin listesi icin asagiya bakin. Adaptif programin ¢ikisini bir
secim parametresine baglamanin parametreyi yazmaya karsi korumall yapacagini
unutmayin.

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

Daha fazla bilgi icin bkz. Adaptive programming application guide
(BAXD50000028574 [ingilizce]).

Adaptif programin kullanabilecegi girigler

Girig [Kaynak

110

DIl 10.02 DI gecikmis durumu, bit 0
DI2 10.02 DI gecikmis durumu, bit 1
DI3 10.02 DI gecikmis durumu, bit 2
Dl4 10.02 DI gecikmis durumu, bit 3
DI5 10.02 DI gecikmis durumu, bit 4
DI6 10.02 DI gecikmis durumu, bit 5
DIIL 10.02 DI gecikmis durumu, bit 15
All 12.11 Al1 gercek degeri

Al2 12.21 AI2 gercek degeri

DIO1 11.02 DIO gecikmig durumu, bit O
DIO2 11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1
Gergek sinyaller

Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi

Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi

Motor akimi 01.07 Motor akimi

Motor momenti 01.10 Motor momenti

Motor safti glicl 01,17 Motor gsafti glict

Durum

Devrede 06.16 Suruct durum word'l 1., bit O
Yasaklandi 06.16 Surtcu durum word't 1., bit 1
Start icin hazir 06.16 Sirtct durum word't 1., bit 3
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Adaptif programin kullanabilecegi girigler

Girig Kaynak

Hata verdi 06.11 Temel durum word'd, bit 3
Ayar noktasinda 06.11 Temel durum word'l, bit 8
Sinirlama 06.16 Sirtct durum word't 1., bit 7
Harl etkin 06.16 Sirtict durum word't 1., bit 10
Har2 etkin 06.16 Surtct durum word'ti 1., bit 11

Veri depolama

Veri depolama 1 real32

47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 2 real32

47.02 Veri depolama 2 real32

Veri depolama 3 real32

47.03 Veri depolama 3 real32

Veri depolama 4 real32

47.04 Veri depolama 4 real32

Veri depolama 5 real32

47.05 Veri depolama 5 real32

Veri depolama 6 real32

47.06 Veri depolama 6 real32

Veri depolama 7 real32

47.07 Veri depolama 7 real32

Veri depolama 8 real32

47.08 Veri depolama 8 real32

Adaptif programin kullanabilecegi ¢ikiglar

Cikis Hedef

110

RO1 10.24 RO1 kaynagi

RO2 10.27 RO2 kaynagi

RO3 10.30 RO3 kaynag

AO1 13.12 AO1 kaynagi

AO2 13.22 AO2 kaynagi

DIO1 11.06 DIO1 ¢ikis kaynagi
DIO2 11.10 DIO2 ¢ikis kaynagdi

Start kontrolu

Harl/Har2 segimi

19.11 Ext1/Ext2 segimi

Calismaizni 1

20.12 Calisma izni 1 kaynag

Harl in1 komutu

20.03 Extl inl kaynagi

Harl in2 komutu

20.04 Extl in2 kaynagi

Harl in3 komutu

20.05 Extl in3 kaynagi

Har2 in1 komutu

20.08 Ext2 inl kaynagi

Har2 in2 komutu

20.09 Ext2 in2 kaynagi

Har2 in3 komutu

20.10 Ext2 in3 kaynagi

Hata resetleme

30.11 Hata reset secimi

Hiz kontrolli

Hiz refl 22.11 Hiz refl kaynagi
Hiz ref2 22.12 Hiz ref2 kaynag
Hiz ek 1 22.15 Hiz ek 1 kaynagi

Hiz (kontrol cihazi) oransal kazanci

25.02 Hiz oransal kazanci

Hiz (kontrol cihazi) entegrasyon suresi

25.03 Hiz entegrasyon suresi

Hizlanma siresi 1

23.12 Hizlanma siresi 1

Yavaglama suresi 1

23.13 Yavaglama stresi 1

Frekans kontrolu

Frekans refl

28.11 Frekans refl kaynagi

Frekans ref2

28.12 Frekans ref2 kaynagi

Moment kontrolu

Moment refl

26.11 Moment refl kaynagi

Moment ref2

26.12 Moment ref2 kaynagi
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Adaptif programin kullanabilecegi ¢ikiglar

Cikis Hedef
Moment ek 2 26.25 Moment ek 2 kaynagdi
Sinirlamalar

Minimum moment 2

30.21 Minimum moment 2 kaynagdi

Maksimum moment 2

30.22 Maksimum moment 2 kaynagdi

Olaylar

Harici olay 1 31.01 Harici olay 1 kaynag
Harici olay 2 31.03 Harici olay 2 kaynag
Harici olay 3 31.05 Harici olay 3 kaynagi
Harici olay 4 31.07 Harici olay 4 kaynag
Harici olay 5 31.09 Harici olay 5 kaynagi

Veri depolama

Veri depolama 1 real32

47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 8 real32

47.08 Veri depolama 8 real32

Proses PID

Ayar 1 ayar noktas! 1

40.16 Set 1 ayar noktasi 1 kaynagi

Ayar 1 ayar noktasi 2

40.17 Set 1 ayar noktasi 2 kaynagi

Ayar 1 geribildirim 1

40.08 Set 1 geribildirim 1 kaynag

Ayar 1 geribildirim 2

40.09 Set 1 geribildirim 2 kaynag

Ayar 1 (PID kontrol cihazi) kazanci

40.32 Set 1 kazancl

Ayar 1 (PID kontrol cihaz)
entegrasyon suresi

40.33 Set 1 entegrasyon siiresi

Ayar 1 izleme modu

40.49 Set 1 izleme modu

Ayar 1 izleme referansi

40.50 Set 1 izleme ref segimi

Uygulama programlama

Yazilim programinin fonksiyonlari uygulama programlama araciligiyla genigletilebilir.
Uygulama programlanabilirligi istege bagl olarak ACS880 temel kontrol programinda

mevcuttur.

Uygulama programlari, ayri olarak saglanan bir PC araci kullanilarak IEC 61131-3
standardina gore fonksiyon bloklarindan olusturulabilir.

Daha ayrintili bilgi almak icin, bkz. Programming manual: Drive application
programming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [ingilizce]).
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Denetleme arabirimleri

Programlanabilir analog girigler

Kontrol Unitesinin iki adet programlanabilir analog girisi bulunmaktadir. Her giris
bagimsiz sekilde, kontrol Unitesi Gzerindeki bir jumper veya bir anahtar ile gerilim
(0/2...10 V veya -10...10 V) veya akim (0/4...20 mA) girisi olarak ayarlanabilir. Her
girig filtrelenebilir, ters cevrilebilir ve skalalandirilabilir. Analog giris sayisi, FIO-11
veya FAIO-01 G/C genisletmeleri takilarak artirilabilir (bkz. asagida Programlanabilir
GIC genigletmeleri).

Sdrlcd, bir analog girisin degeri dnceden tanimlanan araligin digina ¢ikarsa bir eylem
gerceklestirmeye (6rnegin, bir uyari veya hata olusturmaya) ayarlanabilir.

Ayarlar
12 Standart Al parametre grubu (sayfa 153).

Programlanabilir analog cikiglar

Kontrol tnitesinin iki adet akim (0...20 mA) analog ¢ikis bulunmaktadir. Her ¢ikis
filtrelenebilir, ters gevrilebilir ve skalalandirilabilir. Analog ¢ikis sayisi, FIO-11 veya
FAIO-01 G/C genigletmeleri takilarak artirilabilir (bkz. asagida Programlanabilir G/C
genisletmeleri).

Ayarlar
13 Standart AO parametre grubu (sayfa 157).

Programlanabilir dijital girigler ve ¢ikiglar

Kontrol Unitesinde alti dijital giris, bir dijital start kilidi girisi ve iki dijital giris/cikis (giris
ya da ¢ikis olarak ayarlanabilen G/C) bulunmaktadir.

Bir dijital giris (DI6), bir PTC termistor girigi olarak iki katina ¢ikar. Bkz. bélim Motor
termik korumasi (sayfa 80).

Dijital girig/cikis DIO1 frekans girisi, DIO2 frekans ¢ikisi olarak kullanilabilir.

Dijital giris/cikis sayisi, FIO-01, FIO-11 veya FDIO-01 G/C genigletmeleri takilarak
artirilabilir (bkz. asagida Programlanabilir G/C genigletmeleri).

Ayarlar
Parametre grubu 10 Standart DI, RO (sayfa 142) ve 11 Standart DIO, FI, FO
(sayfa 148).

Programlanabilir réle ¢ikiglari

Kontrol Uinitesinde Ug adet role ¢ikisi bulunmaktadir. Cikiglar tarafindan gosterilecek
olan sinyal, parametreler ile secilebilir.
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FIO-01 veya FDIO-01 G/C genigletmeleri takilarak réle ¢ikislari eklenebilir.

Ayarlar

10 Standart DI, RO parametre grubu (sayfa 142).

Programlanabilir G/C genigletmeleri

G/C genisletmeleri kullanilarak giris ve ¢ikis eklenebilir. Kontrol Unitesinin yuvalarina
bir ila t¢ modul baglanabilir. Bir FEA-03 G/C genisletme adaptori baglanarak yuva
eklenebilir.

Asagidaki tabloda, istege bagl G/C genisletme modullerinin yani sira kontrol birimi
Uzerindeki G/C sayisi gosterilmektedir.

Dijital Dijital Analog Analog Role

Konum girigler Vo'lar girigler cikiglar cikiglari
(DI1) (DIO) (A (AO) (RO)

Kontrol Unitesi 6 + DIIL 2 2 2
FIO-01 - 4
FIO-11 - 2 3 1
FAIO-01 - - 2 2
FDIO-01 3 - - - 2

14...16 parametre gruplari kullanilarak Gi¢ G/C genisletme modulu etkinlestirilebilir ve
konfigure edilebilir.

Not: Her bir konfiglirasyon parametresi grubunda, ilgili genisletme modulindeki giris
degderini gosteren parametreler bulunur. Bu parametreler G/C genigletme
moduillerindeki girislerin sinyal kaynagi olarak kullaniimasinin tek yoludur. Bir giris
baglamak icin, kaynak secici parametresinde Other ayarini se¢in ve ardindan 14, 15
veya 16 grubunda ilgili deger parametresini (ve dijital sinyaller i¢in biti) belirtin.

Ayarlar

e Parametre gruplari 14 G/C genisletme modull 1 (sayfa 161), 15 G/C genigletme
modulu 2 (sayfa 181), 16 G/C genisletme moddll 3 (sayfa 185).

e Parametre 60.41 (sayfa 353).
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Fieldbus kontroli

Sdricd, fieldbus arabirimleri araciligiyla birgok farkli otomasyon sistemine
baglanabilir. Bkz. bélim Dabhili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla fieldbus kontrolu
(sayfa 515) ve Bir fieldbus adaptoru ile fieldbus kontrol (sayfa 539).

Ayarlar

Parametre gruplar 50 Fieldbus adaptori (FBA) (sayfa 326), 51 FBA A ayarlari (sayfa
333), 52 FBA A veri girigi (sayfa 335) ve 53 FBA A veri ¢ikisi (sayfa 335), 54 FBA B
ayarlar (sayfa 336), 55 FBA B veri girisi (sayfa 337), 56 FBA B veri ¢ikigi (sayfa 337)
ve 58 Dahili fieldbus (sayfa 338).
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Master/follower iglevselligi

Genel

Master/follower islevselligi birden fazla strticlyd, yuk sirticller arasinda esit olarak
dagitilacak sekilde birbirine baglamak icin kullanilabilir. Bu, motorlarin birbirine disli,
zincir, kayis vb. yontemlerle baglandigi uygulamalarda idealdir.

Harici kontrol sinyalleri tipik olarak master olarak gorev yapan bir stricllye baglanir.
Master, bir elektrik kablosu veya fiber optik baglanti izerinden yayin mesajlari
gondererek 10'a kadar follower kontrol edebilir. Master maksimum 3 segili
follower'dan gelen geri bildirim sinyallerini okuyabilir.

- Hiz kontrollii master
—_~
Proses master'l
Proses follower'
(Ornek) e
Master Kontrol word'ti Follower Tork veya hiz

kontrollii follower
Hiz referansi

Tork referansi

A 4

Master/follower baglantisi

S2aa
DDCS

A

(Ornek)
Durum word'li
01.01 Kullanilan motor hizi
01.10 Motor momenti

Fieldbus kontrolii

Harici kontrol sistemi (6rn. PLC)
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Master siiriici tipik olarak hiz kontrollidir ve diger sirtciler bu striictiniin tork veya
hiz referansini izler. Genelde, bir follower

« master ve follower motor saftlari, strtictler arasinda hiz farki olmayacak sekilde
digli, zincir vb. ile rijit olarak baglandiginda tork kontrolli,

» master ve follower motor saftlari, bir miktar hiz farki olacak sekilde esnek olarak
baglandiginda hiz kontrolli olmahdir. Hem master hem de follower hiz kontrolli
oldugunda, sarkma da tipik olarak kullanilir (bkz. parametre 25.08 Diisme orani).
Master ve follower arasindaki yuk dagihmi alternatif olarak, agagida Hiz kontrolli
follower ile yuk paylasimi fonksiyonu bélimiinde agiklandigi gibi ayarlanabilir.

Not: Hiz kontrollli follower'da (yuk paylasimsiz), follower'in hizlanma ve yavaglama
rampa sirelerine dikkat edin. Rampa sireleri master'dan daha uzun olarak
ayarlanmigsa follower, master yerine kendi hizlanma/yavaglama rampa surelerine
uyacaktir. Genelde, master ve follower(lar) i¢cin benzer rampa sireleri ayarlanmasi
Onerilir. Rampa sekli ayarlari (bkz. parametreler 23.16...23.19) yalnizca master'a
uygulanmalidir.

Bazi uygulamalarda, follower i¢in hem hiz kontrol hem de tork kontroli gereklidir. Bu
durumlarda, calistirma modu parametre (19.12 Ext1 kontrol modu veya 19.14 Ext2
kontrol modu) ile degistirilebilir. Baska bir ydntem ise, harici kontrol konumlarinin
birini hiz kontrol moduna, étekini de moment kontrol moduna ayarlamaktir. Sonra,
kontrol konumlari arasinda gegcis yapmak icin follower'in dijital girisi kullanilabilir. Bkz.
bélim Kontrol konumlari ve galisma modlari, (sayfa 19).

Moment kontroliinde, 26.15 Yuk paylagimi follower parametresi gelen moment
referansini master ve follower arasinda optimum yuk paylagsimi igin él¢eklendirmek
Uizere kullanilabilir. Bazi moment kontrolli follower uygulamalari (6r. moment gok
disik oldugunda veya cok diistik hizda ¢alisma gerektiginde) enkoder geribildirimi
gerektirebilirler.

Bir suriciniin master ve follower durumlari arasinda hizl bir sekilde gecis yapmasi
gerekiyorsa, master ayarlari ile bir kullanici parametresi grubu (bkz. sayfa 90),
follower ayarlari ile bagka bir parametre grubu kaydedilebilir. Ardindan ilgili ayarlar
dijital girisler vb. kullanilarak etkinlegtirilebilir.

Hiz kontrolli follower ile yuk paylagimi fonksiyonu

Master ile bir hiz kontroll follower arasindaki yik paylasimi ¢esitli uygulamalarda
kullanilabilir. YUk paylagimi fonksiyonu, moment referansini temel alan ek bir terim ile
follower hiz referansina hassas ayar yaparak uygulanir. Moment referansi 23.42
Follower hiz duzlt momnt kaynagi parametresi tarafindan secilir (varsayilan olarak,
referans 2 master'dan alinir). Yuk paylasimi, 26.15 Yuk paylagimi parametresiyle
ayarlanir ve 23.40 Follower hiz diizeltme etkinlestirme tarafindan secilen kaynakla
etkinlestirilir. 23.41 Follower hiz diizeltme kazanci parametresi, hiz diizeltme igin bir
kazang ayarlamasi saglar. Hiz referansina eklenen son diizeltme terimi 23.39
Follower hiz duzeltme c¢ikisi tarafindan gdsterilir. 557. sayfadaki blok semasina
bakin.



Program 6zellikleri 35

Notlar:

e Fonksiyon yalnizca, suriicti uzaktan kontrol modundaki bir hiz kontrolli follower
olunca etkinlegtirilebilir.

¢ Yuk paylasimi fonksiyonu etkinken sarkma (25.08 Disme orani) yok sayilir.
» Master ve follower ayni hiz kontrol ayari degerlerine sahip olmahdir.

« Hiz dizeltme terimi hiz hata penceresi parametreleri 24.44 Hiz hatasi penceresi
dugiik ve 24.43 Hiz hatasi penceresi yuksek ile sinirlandiriimistir. 06.19 Hiz
kontrol durumu word'l tarafindan etkin bir sinirlama belirtilir.

iletisim

Bir master/follower baglantisi, suriicileri fiber optik kablolarla birbirine baglayarak
(mevcut siriicl donanimina bagl olarak ek ekipmanlar gerekebilir) veya surtcilerin
XD2D konektorlerini birbirine kabloyla baglayarak olusturulabilir. Ortam, 60.01 M/F
iletisim portu parametresi ile segilir.

60.03 M/F modu parametresi surticiniin iletisim baglantisinda master ya da follower
olacagini belirler. Tipik olarak, hiz kontrollii proses master sirticiisi de iletisimde
master olarak konfigure edilebilir.

Master/follower baglantisinda iletisim veri gruplarinin (6zellikle, veri grubu 41)
kullanildigi DDCS protokoliine dayanir. Bir data grubunda t¢ adet 16 bit word
bulunur. Veri grubunun igeridi 61.01...61.03 parametrelerini kullanarak bagimsiz
olarak konfigure edilebilir. Master tarafindan veri grubu yayininda tipik olarak kontrol
word'l, hiz referansi, moment referansi bulunurken, follower'lar iki gergek degere
sahip bir durum word't gdnderir.

61.01 M/F veri 1 secimi parametresi i¢in Follower CW varsayilan ayardir. Master'daki
bu ayarla, 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 0...11 bitlerinden olusan bir
word ve 06.45...06.48 parametreleri tarafindan secilen dort bit follower'lara
yayinlanir. Ancak, master modulasyon yaptigi surece follower kontrol word'tintin 3.
biti acik kalacak sekilde degistirilir ve 0 olarak degistirmek follower'in serbest
durusuna neden olur. Bu master ve follower'in durmasini senkronize etmek igindir.

Not: Master durma i¢in hizi dislrurken, follower azalan referansi gézlemler ama
master modulasyonu durdurana dek stop komutu almaz ve follower kontrol
word'indn 3. bitini temizler. Bu yizden, follower surictstndeki maksimum ve
minimum hiz limitleri ayni isaretli olmamalidir; aksi halde master durana kadar
follower limite dayanir.

Her bir follower'dan ilave ¢ data word'l opsiyonel olarak okunabilir. Verilerin
okundugu follower'lar master'daki 60.14 M/F follower secimi parametresi ile segilir.
Her bir follower surtictide, génderilecek veriler 61.01...61.03 parametreleri ile segilir.
Veriler baglanti Uzerinden tamsayi formatinda aktarilir ve master'daki 62.28...62.36
parametreleri ile goriintilenir. Veriler sonra 62.04...62.12 parametrelerini kullanarak
diger parametrelere iletilebilir.
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Follower'lardaki hatalari belirtmek i¢in, her bir follower durum word'Uini yukarida
bahsedilen veri word'leri olarak aktarmak igin konfigiire edilmelidir. Master'da karsilik
gelen hedef parametresi Follower SW olarak ayarlanmalidir. Bir follower hata
verdiginde gerceklestirilecek eylem 60.17 Follower ariza eylemi ile secilir. Durum
word'tnin diger bitlerinin durumunu belirtmek i¢in harici olaylar (bkz. parametre
grubu 31 Hata fonksiyonlari) kullanilabilir.

568. ve 569. sayfalarda master/follower iletisiminin blok semalari gosterilmektedir.

Master/follower baglantisinin yapisi

Master/follower baglantisi
» ya suriculerin XD2D terminalleri arasindaki blendajli bakimli ¢ift kablo

» ya da fiber optik kablolar ile surticulerin baglanmasi ile olusturulur. Bir ZCU
kontrol Unitesi bulunan siriculer icin, ek bir FDCO DDCS iletisim moduli; bir
BCU kontrol Gnitesi bulunan surdciler icin RDCO modulu gerekir.

Baglanti 6rnekleri agagdida gosterilmigstir. Fiber optik kablolari kullanan bir yildiz
konfigrasyonunun NDBU-95C DDCS dallandirma birimi gerektirdigini unutmayin.

Elektrik kablolari ile master/follower kablo baglantisi

I T — "\ 1 - [ T
Qe |o|« Qlea|w|m|« Qlea|a|o| <
E .- | .- |
Xlo|<|ao|l® Xlo|<|ao|® Xlo|l<|ao|&®
AL 5|2 5|2
' o , \ ' \ '
| ==l el | =lzl)
. Master . . Follower 1 . . Follower n .
Sonlandirma ACIK Sonlandirma KAPALI Sonlandirma ACIK
|Sonandima ACIK | Sonlandirma KAPALT | |Sonlandima AGIK

Kablo baglantisi ve sonlandirma ayrintilari igin surticiiniin donanim el kitabina bakin.
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MMaster 1 lFollower1” 1 TRollower2” 1
| (ZCU) Kontrol unitesi | | (BCU) Kontrol Unitesi | | (ZCU) Kontrol unitesi |
| I I RDCO [ FDCO [
| ) |
L — - — _ L — - - — -4 L — - —- _
T = Verici; R = Alici
Fiber optik kablolar ile yildiz konfigiirasyonu (1)
MMaster 1 lFollower1” = 1 Trollower2™ 1
| (ZCU) Kontrol Unitesi | | (ZCU) Kontrol Unitesi | | (BCU) Kontrol tinitesi |
| I l FDCO [ RDCO [
| 1 o I e B
L — - — _ L — - —- _II_____IL___J
lFollowers” ~— = 1
T = Verici i (ZCU) Kontrol unitesi i
R = Alici ,7
i |
| T 8 |
_______ (]
<< ] < - G = — |

MSTR CHO CH1 CH2

NDBU
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Fiber optik kablolar ile yildiz konfiglirasyonu (2)

MMaster ~ 1 MFollower1” 1 Trollower2™ ~— ~ 1
| (ZCU) Kontrol unitesi | | (ZCU) Kontrol unitesi | | (BCU) Kontrol Unitesi |
! ' ! [ RDCO '
| - e |
L9 = _ L " I I <|> -
Follower3 1
T = Verici i (ZCU) Kontrol unitesi i
R = Alici —
& '
| T g |
_______ e}
<R < | §

CHx CHx CHx CHx - - - /-

NDBU
X13 = REGEN

Ornek parametre ayarlari

Asagida, master/follower baglantisi konfigtire edilirken ayarlanmasi gereken bir
parametre kontrol listesi verilmistir. Bu 6rnekte, master Follower kontrol word'tind, bir
hiz referansini ve bir moment referansini yayinlar. Follower bir durum word't ve iki
gercek deger gonderir (bu zorunlu degildir, ancak agik¢a belirlenmesi igin
gosterilmigtir).

Master ayarlari:
» Master/follower baglantisi etkinlestirme
e 60.01 M/F iletisim portu (fiber optik kanal veya XD2D se¢imi)
e (60.02 M/F nod adresi = 1)
e 60.03 M/F modu = DDCS master
¢ 60.05 M/F HW baglantisi (fiber optik icin Halka veya Yildiz, kablo i¢in Yildiz)

» Follower'lar igin yayinlanacak data
e 61.01 M/F veri 1 secimi = Follower CW (Follower kontrol word'l)
e 61.02 M/F veri 2 sec¢imi = Kullanilan hiz referansi
e 61.03 M/F veri 3 secimi = Moment referansi gercek 5

» Follower'lardan okunacak data (opsiyonel)
¢ 60.14 M/F follower secimi (verilerin okunacagi follower'larin segimi)
e 62.04 Follower nod 2 veri 1 se¢imi ... 62.12 Follower nod 4 veri 3 segimi
(follower'lardan alinan verilerin eslenmesi)
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Follower ayarlari:
* Master/follower baglantisi etkinlestirme
e 60.01 M/F iletisim portu (fiber optik kanal veya XD2D se¢imi)
e 60.02 M/F nod adresi = 2...60
e 60.03 M/F modu = DDCS follower
* 60.05 M/F HW baglantisi (fiber optik icin Halka veya Yildiz, elektrik kablosu
icin Yildiz)
« Follower'lardan alinan datanin eslenmesi
e 62.01 M/F veri 1 secimi = CW 16bit
e 62.02 M/F veri 2 sec¢imi = Refl 16bit
e 62.03 M/F veri 3 sec¢imi = Ref2 16bit

e Calisma modu ve kontrol konumu segimi
e 19.12 Extl kontrol modu = Hiz veya Moment
e 20.01 Extl komutlari = M/F baglantisi
e 20.02 Extl start tetikleyici = Seviye

* Referans kaynak secimi
e 22.11 Hiz refl kaynagi = M/F referansi 1
e 26.11 Moment refl kaynagi = M/F referansi 2

* Master'a gonderilecek datanin secimi (opsiyonel)
e 61.01 M/F veri 1 se¢imi = SW 16bit
e 61.02 M/F veri 2 secimi = Actl 16bit
e 61.03 M/F veri 3 se¢imi = Act2 16bit

Fiber optik master/follower baglantisinin teknik 6zellikleri

e Maksimum fiber kablo uzunlugu:
« FDCO-01/02 veya RDCO-04 POF (Plastik Optik Fiber) ile: 30 m
* FDCO0-01/02 veya RDCO-04 HCS (Sert Kaplamal Silika Fiber) ile: 200 m

* 1000 m'ye kadar olan mesafeler icin, iki adet cam optik kablolu (GOF, 62,5
mikrometre, Multi-Mod) NOCR-01 optik donusturiict/yineleyici kullanin

e Maksimum blendajli bukiumlu gift kablo uzunlugu: 50 m
e Aktarim hizi: 4 Mbit/s

« Toplam baglanti performansi: < 5 ms, master ve follower'lar arasinda referanslari
aktarmak icin.

+ Protokol: DDCS (Dagitilmis Siriici iletigim Sistemi)
Ayarlar ve teghisler

Parametre gruplari 60 DDCS iletisimi (sayfa 345), 61 D2D ve DDCS veri aktarimi
(sayfa 357) ve 62 D2D ve DDCS veri alimi (sayfa 362).
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Harici kontrol cihazi arabirimi

Genel

Siricti fiber optik veya bukiumli ¢ift kablo kullanilarak harici kontrol cihazina
(ABB AC 800M gibi) baglanabilir. ACS880 ModuleBus ve DriveBus baglantilarinin
her ikisiyle de uyumludur.

Topoloji

Asagida fiber optik kablolar kullanan ZCU tabanh veya BCU tabanl bir siriict ile
ornek bir baglanti gosterilmektedir.

ZCU kontrol unitesi olan sirtculer i¢in ek FDCO DDCS iletisim moduli, BCU kontrol
Uinitesi olan suriculer icin RDCO veya FDCO modulu gerekir. BCU'da RDCO igin
ayrilmis bir yuva vardir - BCU kontrol Unitesiyle FDCO moduilt de kullanilabilir ama
¢ evrensel istege bagh moduil yuvasindan birini alir. Halka ve yildiz
konfigurasyonlari master/follower baglantisinda oldugu gibi ayni sekilde mimkindiir
(bkz. bolum Master/follower islevselligi, sayfa 33), dikkate deger fark ise harici kontrol
cihazinin CH2 yerine RDCO modulundeki CHO kanalina baglanmasidir. FDCO
iletisim modulindeki kanal serbestge segcilebilir.

1 Tacsseo ~ ~ T ml
| | (BCU) Kontrol Unitesi |
ro RDCO '
| | CHO |
|l

oI D - — "

T = Verici; R = Alici

Harici kontrol cihazi ayrica blendajli bikimla kablo cifti kullanilarak D2D (RS-485)
konektoriine de baglanabilir. Baglanti sec¢imi 60.51 DDCS kontrol cihazi iletisim portu
parametresi ile yapilir.

lletisim
Kontrol cihazi ve siriici arasindaki iletisim her biri Gi¢ adet 16 bit word data

grubundan olugur. Kontrol cihazi siirliciiye bir data grubu goénderir ve bu data grubu
kontrol cihazina bir sonraki data grubu olarak geri doner.

lletisimde 10...33 data gruplari kullanilir. Data gruplarinin igerigi bagimsiz olarak
konfigure edilebilir, ancak data grubu 10 tipik olarak kontrol word'u ve bir veya iki
referanstan olusurken, data grubu 11 durum word'inii ve secilen gercek degerleri
gonderir. ModuleBus haberlesmesi icin 60.50 DDCS kontrol cihazi striici tipi



Program ozellikleri 41

parametresi kullanilarak ACS880 "standart siirlici" veya "tasarlanmis sirtici" olarak
ayarlanabilir. ModuleBus haberlesme "standart strlici” igin 1...4 veri gruplarini ve
"tasarlanmig suruct" i¢in 10...33 veri gruplarini kullanir.

Kontrol word'l olarak tanimlanan word dahili olarak surtict lojigine baglanir, bitlerin
kodlamasi Fieldbus Kontrol word'li icerikleri (ABB Sirtcileri profili) bélimiinde
(sayfa 545) gosterildigi gibidir. Ayni sekilde, durum word'iiniin kodlamasi Fieldbus
Durum word'l igerikleri (ABB Surtculeri profili) béluminde (sayfa 546) gosterildigi
gibidir.

Varsaylilan olarak, veri gruplari 32 ve 33 posta kutusu hizmeti icin ayrilmistir; bunlar
parametre degerlerinin asagidaki sekilde ayarlanmasini veya sorgulanmasini saglar:

Kontrol cihazi ACS880

e N ( A
Siruclye parametre yazma
Gonderim adresi i - N
Deger = 4865* - Par. | Deger
Datay! gonder Data } —>—1> 19.01 1234
Deger = 1234 - 1
Gonderim adresi Eata /
geri bildirim 33.1
Deger = 4865*
Sirliciden parametre okuma
Sorgulama adresi i -
Degger = B147** VegZ%ru 24.03 4300
Sorgulanan data Data
Deger = 4300 332
Sorgulama adresi  [Veri gru-
geri bildirim 333
Deger = 6147**

o / . J

*19.01 -> 13h.01h -> 1301h = 4865
**24.03 -> 18h.03h -> 1803h = 6147

60.64 Posta kutusu veri grubu secimi parametresi ile, veri gruplari 32 ve 33 yerine
veri gruplari 24 ve 25 segilebilir.

Veri gruplarinin guncellenme araliklari agagidaki gibidir:
e Verigruplar 10...11: 2 ms

e Verigruplar 12...13: 4 ms

e Verigruplarn 14...17: 10 ms

e Veri gruplan 18...25, 32, 33: 100 ms.

Ayarlar

Parametre gruplari 60 DDCS iletisimi (sayfa 345), 61 D2D ve DDCS veri aktarimi
(sayfa 357) ve 62 D2D ve DDCS veri alimi (sayfa 362).
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Besleme Unitesi (LSU) kontroli

Genel

Bir besleme unitesi ve bir gevirici Unitesi iceren siricilerde, besleme Unitesi ¢evirici
Unitesi Uzerinden kontrol edilebilir. (Birden fazla gevirici Unitesinden olusan surtci
sistemlerinde bu 6zellik genellikle kullaniimaz.) Ornegin, gevirici linitesi, besleme
Unitesine bir kontrol word'u ve referanslar gondererek bir kontrol programinin
arabirimlerinden her iki tnitenin kontroliini etkinlestirebilir.

Not: Bu fonksiyon yalnizca BCU kontrol Unitesi olan ¢evirici Uniteleri tarafindan
desteklenir.

Daha fazla bilgi icin, diger donisturiiciiniin yazihm el kitabina bakin.
Topoloji

Besleme Unitesinin ve ¢evirici Unitesinin kontrol Uniteleri fiber optik kablolarla baghdir.
RDCO modilleri ile donatilmig BCU-x2 kontrol Unitelerinde ceviricinin CH1 kanali
besleme unitesinin CHO kanalina baglidir.

BCU tabanl suriicu sistemiyle baglanti 6rnegi asagida gosterilmigtir.

lBesleme initesi (LSU) | MCevirici unitesi (INU) |
| (BCU) Kontrol Unitesi | | (BCU) Kontrol Unitesi |
[ RDCO ' [ RDCO '
s ||| |
L - — - —- _ |_,_|—______|

T = Verici; R = Alici

Fiber optik master/follower baglantisinin teknik 6zellikleri b6limu (sayfa 39) altinda
belirtilen fiber optik baglanti 6zellikleri gecerlidir.

lletigim
Doénusturtculer ve siricl arasindaki iletisim her biri 16 bit word olan g veri

grubundan olugur. Cevirici Unitesi, besleme Unitesine bir veri grubu génderir ve bu
veri grubu cevirici Unitesine bir sonraki veri grubu olarak geri déner.

Haberlesme 2 ms araliklarla giincellenen veri gruplari 10 ve 11'i kullanir. Veri gruplari
10 cevirici Unitesinden besleme Unitesine gdnderilirken, veri gruplari 11 besleme
Uinitesinden cevirici Unitesine gonderilir. Veri gruplarinin igerigi bagimsiz olarak
konfigure edilebilir, ancak veri grubu 10 tipik olarak kontrol word'inu igerirken, veri
grubu 11 durum word'inl geri dondurdir.
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Ayri besleme Unitesine sahip ACS880 tekli siirlictlerinde, temel haberlesme 95.20
HW secenek word'i 1 parametresi tarafindan baslatilir. Besleme uUnitesi rejeneratifse,

94 LSU kontroll gevirici parametre grubundan Uniteye DC gerilim ve/veya reaktif glic
referansi gondermek mimkuindur.

Ayarlar

Parametre 06.36...06.43 (sayfa 134) ve 95.20 HW secenek word'li 1 (sayfa 394).

Parametre gruplari 60 DDCS iletisimi (sayfa 345), 61 D2D ve DDCS veri aktarimi

(sayfa 357), 62 D2D ve DDCS veri alimi (sayfa 362) ve 94 LSU kontroll
(sayfa 390).
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Motor kontroli

Dogrudan moment kontrolt (DTC)

ACS880 motor kontrolll, ABB premium motor kontrol platformu olan dogrudan
moment kontrolinu (DTC) esas alir. Gerekli stator akisini ve motor torkunu elde
etmek icin, ¢ikis yari iletkenleri arasindaki gecis kontrol edilir. Anahtarlama frekansi
sadece gercek tork ve stator akisi degerlerinin kendi referans degerlerinden izin
verilen gecikmeden daha uzun sure boyunca farkl olmasi durumunda degistirilir. Tork
kontrolii icin referans deger, hiz kontrolden ya da dogrudan bir harici tork referans
kaynagindan gelir.

Motor kontroli i¢in DC geriliminin ve iki motor faz akiminin dl¢ilmesi gerekir. Stator
akisi, motor geriliminin vektor uzayinda toplanmasiyla hesaplanir. Motor torku, stator
akisi ve rotor akiminin vektorel carpimi ile hesaplanir. Tanimlanan motor modelinden
faydalanilarak, stator akisi tahmini geligtirilir. Motor kontrolii igin gergek motor safti
hizina gerek yoktur.

Geleneksel kontrol ile DTC arasindaki temel fark, moment kontrolliniin gii¢ anahtari
kontrolii ile ayni zaman seviyesinde calismasidir. Ayri bir gerilim ve frekans kontrollt
PWM modulatdril yoktur; ¢ikis asamasi gecisi tamamen motorun elektromanyetik
durumuna baghdir.

En uygun motor kontrolii hassasiyeti ayri bir motor tanimlama c¢alistirmasinin (ID run)
etkinlestiriimesiyle elde edilir.

Ayrica bkz. bdlim Skaler motor kontrold, (sayfa 60).

Ayarlar

Parametreler 99.04 Motor kontrol modu (sayfa 410) ve 99.13 ID run talep edildi (sayfa
412).

Referans rampa

Hizlanma ve yavaglama rampa sureleri hiz, tork ve frekans referansi igin bagimsiz
olarak ayarlanabilir.

Bir hiz veya frekans referansi ile, rampalar sirictnin sifir hiz veya frekans ile 46.01
Hiz skalalama veya 46.02 Frekans 0Olgeklendirme parametresi ile tanimlanan deger
arasinda hizlanmasi ya da yavaslamasi i¢in gecen sire olarak tanimlanir. Kullanici
dijital girig gibi bir ikili kaynak kullanarak dnceden ayarlanmis iki rampa ayari arasinda
gecis yapabilir. Hiz referansi icin, rampanin sekli de kontrol edilebilir.

Moment referansi ile, rampalar referansin sifir ve nominal motor momenti (parametre
01.30 Nominal tork skalasi) arasinda degisiklik géstermesi icin gegen sire olarak
tanimlanir.
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Ozel hizlanmalyavaglama rampalari

Joglama fonksiyonu icin hizlanma/yavaglama sireleri bagimsiz olarak tanimlanabilir;
bkz. b6lim Joglama (sayfa 57).

Motor potansiyometresi fonksiyonunun degisim hizi (sayfa 70) ayarlanabilir. Ayni
oran her iki ydnde de gecerlidir.

Acil stop (“Off3” modu) i¢in bir yavaslama rampasi tanimlanabilir.

Ayarlar

* Hiz referansi rampasi: Parametre 23.11...23.19 ve 46.01 (sayfa 215 ve 318).

» Tork referansi rampasi: Parametre 01.30...26.18 ve 26.19 (sayfa 117 ve 238).

« Frekans referansi rampasi: Parametre 28.71...28.75 ve 46.02 (sayfa 246 ve 318).
e Joglama: Parametre 23.20 ve 23.21 (sayfa 218).

* Motor potansiyometresi: Parametre 22.75 (sayfa 213).

e Acil stop (“Off3” modu): Parametre 23.23 Acil stop siresi (sayfa 218).

Sabit hizlar/frekanslar

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

UYARI: Sabit hizlar ve frekanslar, referansin nereden geldigine bakilmaksizin
normal referansi gecersiz kilar.

Ayarlar

Parametre grubu 22 Hiz referansi sec¢imi (sayfa 207) ve 28 Frekans referans zinciri
(sayfa 241).

Kritik hizlar/frekanslar

Kritik hizlar (bazen "atlama hizlari" olarak adlandirilir), 6rnegin mekanik rezonans
sorunlari sebebiyle belli motor hizlarindan veya hiz araliklarindan kaginmanin
gerektigi uygulamalar icin 6nceden tanimlanabilir.

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

Frekans referansi ile skaler motor kontrolii icin de bu fonksiyon kullanilabilir.
Fonksiyonun girisi 28.96 Frekans ref 7 gercek ile, ¢ikisi 28.97 Frekans ref sinirsiz ile
gosterilir.
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Ornek
Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm araliklarinda olan titresimlere sahiptir.
Sarlcinin bu hiz arahklarindan kaginmasini saglamak igin:

e 22.51 Kritik hiz fonksiyonu parametresinin 0. bitini agarak kritik hizlar
fonksiyonunu etkinlestirin ve

 kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.

22.01 Hiz ref sinirsiz (rpm)
(fonksiyon cikisi)

1 | Par. 22.52 =540 rpm
1560 |- - - - - - - - 2 | Par. 22.53 = 690 rpm
3 | Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 |
! 4 | Par. 22.55 = 1560 rpm
690 |
540 | )
1 2 3 a4 22.87 Hiz referansi gergek 7 (rpm)

(fonksiyon girisi)

Ayarlar

o Kiritik hizlar: 22.51...22.57 parametreleri (sayfa 212)
» Kiritik frekanslar: 28.51...28.57 parametreleri (sayfa 246)

Hiz kontrol cihazinin otomatik ayari

Sirucundn 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 Otomatik ayar tekrar siireleri parametresi ile
miktari ayarlanabilen bir dizi hizlanma/yavaglama déngusiinden gegirir. Yuksek
degerler, 6zellikle baslangi¢ hizlari ile maksimum hizlar arasindaki fark kugiikse daha
dogru sonuglar verir.

Otomatik ayar sirasinda kullanilan maksimum moment referansi, maksimum moment
limiti (25.38 parametre grubu) veya nominal motor momenti (Otomatik ayar moment
adimi) ile sinirlanmadigi surece baslangic momenti (6r. rutin etkinlestirildigindeki
moment) arti 30 Limitler 99 Motor verileri olacaktir. Rutin sirasinda hesaplanan
maksimum hiz, 25.39 Otomatik ayar hiz adimi veya 30.12 Maksimum hiz ile
sinirlanmadidi sirece baslangi¢ hizi (6r. rutin etkinlestirildigindeki hiz) + 99.09 Motor
nominal hizi olur.
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Asagidaki sema otomatik ayar rutini sirasindaki hiz ve moment davranigini gésterir.
Bu drnekte, 25.40 Otomatik ayar tekrar sureleri 2 olarak ayarlanir.

Baslangic momenti + [25.38]

Baslangic momenti

Basglangi¢ hizi + [25.39]

Baslangig hizi

Notlar:

e Sdrlcu rutin sirasinda gerekli frenleme giiclint Uretemezse, sonuglar yalnizca
hizlanma agamalarina dayanir ve tam frenleme giiciindeki kadar dogru olmaz.

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

Otomatik ayar rutinini etkinlestirmeden dnce

Otomatik ayar rutini gerceklestirmek icin 6n kosullar sunlardir:
¢ Motor tanimlama ¢alistirmasi (ID run) basariyla tamamlandi
e Hiz ve moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ayarlandi

« Hiz geribildirimi, gurdltd, titresimler ve sistem mekaniginin neden oldugu diger
bozulmalar bakimindan izlendi ve
e hiz geribildirimi filtrelemesi (90 Geri bildirim secimi parametre grubu),
e hiz hata filtrelemesi (24 Hiz referansi durumu) ile
e sifir hiz (parametre 21.06 ve 21.07)
bu bozulmalar ortadan kaldirmak icin ayarlandi.

e Sdrlci baglatildi ve hiz kontrol modunda caligiyor.
Bu kosullar kargilandiktan sonra, otomatik ayar 25.33 Hiz kontrol cihazi otomatik

ayarl parametresi ile (veya parametre tarafindan segcilen sinyal kaynagi ile)
etkinlestirilebilir.
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Otomatik ayar modlari

Otomatik ayar, 25.34 Hiz kontrol cihazi otomatik ayar modu parametresinin ayarina
bagli olarak tg¢ farkli sekilde yapilabilir. Sarsintisiz, Normal ve Dinamik secimleri,
suriici moment referansinin, ayar islemi sonrasinda hiz referansi adimina nasil yanit
vermesi gerektigini tanimlar. Sarsintisiz yavas ama guvenli bir yanit Gretir; Dinamik
hizli bir yanit Uretir ancak bazi uygulamalar icin ¢ok yiksek kazang degerleri olusur.
Asagidaki sekil bir hiz referansi adimindaki hiz yanitlarini géstermektedir (genelde
%1...20).

A : Yetersiz kompanzasyon

B: Normal ayarli (otomatik ayar)

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

Otomatik ayar sonuglari

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

» 25.02 Hiz oransal kazanci (hiz kontrol cihazinin oransal kazanci)

» 25.03 Hiz entegrasyon stresi (hiz kontroldriiniin integral siiresi)

» 25.37 Mekanik zaman sabiti (motor ile makinenin mekanik zaman sabiti)

Bununla birlikte, kontrol cihazi kazancini, integral siiresini ve tiirev stiresini manuel
olarak ayarlamak mumkundir.
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Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestiriimis blok semasidir. Kontrol cihazi
cikigi tork kontroléru igin referanstir.

Turev
hizlanma
kompanzasyonu

Oransal

Hiz + _ Hata integral + * Tork
referansi % degeri @Z,: referansi

Turev

Gergek hiz

Uyari gbésterimleri

Otomatik ayar rutini basariyla tamamlanmazsa, bir uyari mesaji olan AF90 Hiz
kontrolori otomatik ayari olusturulur. Daha fazla bilgi icin bkz. bdlim Hata izleme
(sayfa 473).

Ayarlar
Parametreler 25.33...25.40 (sayfa 233).

Salinim sénimleme

Salinim séniimleme fonksiyonu, mekanigin veya salinim yapan DC geriliminin neden
oldugu salinimlari ortadan kaldirmak igin kullanilabilir. Salinimi yansitan bir sinyal
olan giris 26.53 Salinim kompanzasyonu girigi parametresi ile segilir. Salinim
sonimleme fonksiyonu, uygun kazangl (26.58 Salinim sénimleme ¢ikigl) moment
referansi ve faz kaymasi (26.57 Salinim séniimleme kazanci) ile toplanabilecek bir
sinls dalgasi (26.56 Salinim sénimleme fazi) ¢ikisi verir.

Salinim séniimleme algoritmasi, ¢ikisi referans zincirine baglamadan
etkinlestirilebilir; bu fonksiyonun girisiyle ¢ikisini karsilastirmayi ve sonucu
uygulamadan dnce daha fazla ayar yapmayi miamkin kilar.



50 Program 6zellikleri

Salinim séniimleme igin ayar proseduri

* 26.53 ile girisi se¢in Salinim kompanzasyonu girisi
* 26.51 ile algoritmayi etkinlestirin Salinim sénimleme
e 26.57 Salinim sénuimleme kazanci parametresini 0'a ayarlayin

Y

¢ Sinyalden salinim frekansini hesaplayin (Drive composer
bilgisayar uygulamasini kullanin) ve 26.55 parametresini ayarlayin.
Salinim sénimleme frekansi

¢ 26.56 Salinim sénimleme fazi parametresini ayarlayin*

e 26.57 Salinim séniimleme kazanci parametresini algoritma etki
gostermeye baslayana dek agsamali olarak artirin.

salinim genligi azallr/\salmlm genligi artar

¢ 26.57 Salinim séniimleme kazanci * 26.56 icin diger degerleri deneyin
parametresini artirin ve gerekirse 26.56 Salinim sénimleme fazi
Salinim séniimleme fazi parametresini
ayarlayin

* *DC salinimin fazlari Slgtlerek

« Salinimi tamamen bastirmak icin 26.57 belirlenemiyorsa, 0 derece degeri
Salimim sénimleme kazanci genellikle uygun bir baslangi¢ degeridir.
parametresini artirin.

Not: Hiz hatasi dusuk gecisli filtre zaman sabitini veya hiz kontrol cihazinin integral
suresini degistirmek salinim séniimleme algoritmasinin ayarini etkileyebilir. Salinim
sdnimleme algoritmasindan dnce hiz kontrol cihazinin ayarlanmasi tavsiye edilir.
(Hi1z kontrol cihazinin kazanci bu algoritmanin ayarlanmasindan sonra ayarlanabilir.)

Ayarlar
Parametreler 26.51...26.58 (sayfa 239).

Akis kontroli

Tork kontrolinde, yukin aniden kaybolmasi durumunda motor potansiyel olarak
hizlanabilir. Kontrol programinda, motor hizi 30.11 Minimum hiz veya 30.12
Maksimum hiz degerini astiinda moment referansini dusuren bir kontrol fonksiyonu
bulunur.
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Motor hizi
Asirl hiz agma seviyesi
} 31.30 Asiri hiz hata payi
30.12 /\
| |
I I
o | |
< T Zaman
Kontrol etkin
30.11
} 31.30 Agsiri hiz hata payi
_A§_|r| hiz aana_sevﬁesi_ -

Fonksiyon bir PI kontrol cihazina dayanir. Oransal kazang ve entegrasyon suresi
parametreler ile tanimlanabilir. Bunlari sifir olarak ayarlamak kontrol programini
devre dig! birakir.

Ayarlar

Parametre 26.81 Akig kontrol kazanci ve 26.82 Akis kontrol entegrasyon suresi
(sayfa 241).

Enkoder destegi

Program iki adet tek donlsli veya ¢ok donisli enkoderleri (veya resolverleri)
destekler. Asagidaki opsiyonel arabirim modulleri bulunur:

e TTL enkoder arabirimi FEN-01: iki TTL girigi, TTL ¢ikisi (enkoder emilasyonu ve
ekosu icin) ve iki adet dijital giris

« Mutlak enkoder arabirimi FEN-11: mutlak enkoder girisi, TTL girisi, TTL cikisi
(enkoder emuilasyonu ve ekosu igin) ve iki adet dijital giris

e COzlcl arabirimi FEN-21: ¢6ziicu girisi, TTL girisi, TTL ¢ikisi (enkoder
emulasyonu ve ekosu i¢in) ve iki adet dijital giris

e HTL enkoder arabirimi FEN-31: HTL enkoder girisi, TTL cikisI (enkoder
emilasyonu ve ekosu i¢in) ve iki adet dijital giris.

e HTL/TTL enkoder arabirimi FSE-31 (FSO-xx guvenlik islevleri moduliyle kullanim
icin): Iki HTL/TTL enkoder girisi (yayinlanma tarihinde bir HTL girisi
destekleniyor).

Arabirim moduli siriict kontrol birimi Gizerindeki istege bagli yuvalardan birine
takilmalidir. Modul (FSE-31 harig) ayrica bir FEA-03 genisletme adaptorine de
monte edilebilir.
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Enkoder ekosu ve emilasyonu

Hem enkoder ekosu hem de emilasyonu, yukarida bahsedilen FEN-xx arabirimleri
tarafindan desteklenir.

Enkoder ekosu TTL, TTL+ ve HTL enkoderlerde kullanilabilir. Enkoderden alinan
sinyal degismeden TTL c¢ikisina iletilir. Bu bir enkoderin birden fazla siriciye
baglanmasini saglar.

Enkoder emilasyonu ayrica enkoder sinyalini ¢ikisa iletir, ancak sinyal ya
Olceklendirilmistir ya da palslara dondstiriimis konum verileridir. Emilasyon, mutlak
enkoder veya ¢6zlci konumunun TTL palslara donisturilmesi gerektiginde ya da
sinyalin orijinalden farkli bir pals sayisina donustirilmesi gerektiginde kullanilabilir.

Yik ve motor geribildirimi

Hiz ve konum geribildirimi olarak ¢ farkl kaynak kullanilabilir: enkoder 1, enkoder 2
veya motor konumu tahmini. Bunlarin herhangi biri yik konumu hesaplamasi veya
motor kontroll igin kullanilabilir. Yk konumu hesaplamasi 6rnegin bir konveyor
kayisinin konumunu veya vingteki yikun yiksekligini belirlemeyi mimkin kilar.
Geribildirim kaynaklari 90.41 Motor geribildirim sec¢imi ve 90.51 YUk geri bildirim
secimi parametreleri ile segilir.

Motor ve yuk geribildirim iglevlerinin ayrintili parametre baglantilari igin bkz. 555. ve
556. sayfadaki blok semalari. YUk konumu hesaplamasi hakkinda daha fazla bilgi
almak icin bkz. Konum sayaci bélumu (sayfa 53).

Parcalar arasindaki mekanik disli oranlari (motor, motor enkoderi, yik, yik enkoderi)
asagidaki semada gosterilen digli parametreleri kullanilarak belirtilir.

Yik enkoderinden yuk Motordan yuk Motor enkoderinden
olgeklemeye olgeklemeye motor dlgeklemeye
ST T N PN

90.53 90.43

Yik

Yuk enkoderi Motor

enkoderi

90.54

90.44

Yuk enkoderiyle ylk arasindaki herhangi bir digli orani 90.53 Yuk digli pay! ve 90.54
Yuk digli paydasi ile tanimlanir. Benzer sekilde, motor enkoderiyle motor arasindaki
herhangi bir digli orani 90.43 Motor disli pay! ve 90.44 Motor digli paydasi ile
tanimlanir. Dahili konum tahmininin yik geri bildirimi olarak segilmesi durumunda,
motor ile yik arasindaki digli orani 90.61 Digli pay! ve 90.62 Digli paydasi
parametreleriyle tanimlanabilir. Varsayilan olarak, yukarida bahsedilen tum oranlar
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1:1'dir. Oranlar yalnizca stricl durdugunda degistirilebilir, yeni ayarlarin 91.10
Enkoder parametre yenileme tarafindan dogrulanmasi gerekir.

Konum sayaci

Kontrol programi yukin konumunu géstermede kullanilabilen bir konum sayaci
ozelligi icerir. Sayag fonksiyonunun ¢ikisi olan 90.07 Yk konumu 6lgeklenmig dah
parametresi, secili kaynaktan okunan ol¢eklendirilmis devir sayisini gosterir (bkz. Yk
ve motor geribildirimi bélim, sayfa 52).

Motor saftinin devir sayisi ile yukiin ¢evrimli hareketi (herhangi bir mesafe birimi
cinsinden) arasindaki iligki 90.63 Besleme sabiti payi ve 90.64 Besleme sabiti
paydasi parametreleri ile tanimlanir. Bu digli fonksiyonu, parametre yenilemeye veya
konum sayacini yeniden baslatmaya gerek kalmadan degistirilebilir.

Motor ve yuk geribildirim iglevinin ayrintih parametre baglantilari i¢in bkz. 556.
sayfadaki blok semasi.

(Yakinlk anahtarr) Kaynagi ayarlayan
90.67

(Baslatma engelleme) Kaynagi ayarlayan
90.68

90.35 Kon sayaci durumu
bit 4, Kon sayaci basl hazir

1
0
1
0
1
0
90.35 Kon sayaci durumu 1 I—I
bit 5, Kon sayaci yen bagl devre digi 0 |_' I
1
0
1
0

(Yeniden baslatma talebi) Kaynagi
ayarlayan 90.69

Sdrtict hatasi

42147483647 — — — — — — — — — — — — — —

90.07 Yk konumu 6lgeklenmis dah \

(Baslangic degeri) Kaynag! ayarlayan 90.59
(varsayilan olarak, 90.58)

2147483648 — — — — — — — — — — — — — — — — L — — — —

Konum sayacl, kontrol programinda yikun bilinen fiziksel bir konumunu ayarlayarak
baslatilir. Baslangi¢c konumu (6rnegin, ana konum/sifir konumu veya ona olan
mesafe) bir parametreye (90.58 Kon sayaci bagl degeri dah) manuel olarak girilebilir
veya bagka bir parametreden alinabilir. Bu konum, 90.07 Yuk konumu 6lceklenmis
dah tarafindan secilen dijital girise bagh olan yakinlik anahtari gibi bir kaynak
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etkinlestirildiginde, konum sayacinin degeri (90.67 Kon sayac! basl komutu kaynagi)
olarak ayarlanir. Basaril bir baslatma 90.35 Kon sayaci durumu 4. biti ile gosterilir.

Sayacin sonraki baslatmalari 6nce 90.69 Kon sayaci basl hazir resetle tarafindan
etkinlestirilmelidir. Baslatmalara bir zaman penceresi tanimlamak icin yakinlik
anahtarindan gelen sinyali engellemek izere 90.68 Kon sayacini baslatmayi devre
disi birak kullanilabilir. Striictideki etkin bir hata da sayacin baslatilmasini dnleyebilir.

Enkoder hatasi yonetimi

Bir enkoder yik geribildirimi igin kullanildiginda, enkoder hatasi durumunda yapilacak
eylem 90.55 Yiik geri bildirim arizasi tarafindan belirtilir. Parametre Uyari olarak
ayarlandiysa, tahmini motor konumu kullanilarak hesaplama sorunsuz devam eder.
Enkoder hatay! duzeltirse, hesaplama sorunsuzca enkoder geribildirimine geri gecer.
Yik konumu sinyalleri (90.04, 90.05 ve 90.07) surekli glincellenmeye devam eder,
ancak 90.35 Kon sayaci durumu parametresinin 6. biti olasi yanlis konum verilerini
belirtmek icin ayarlanacaktir. Ayrica, 90.35 parametresinin 4. biti konum sayacini
yeniden baslatma 6nerisi olarak sonraki durmada temizlenir.

90.60 Kon sayacl hatasi ve baglatma eylemi parametresi konum hesaplamanin bir
enkoder hatasi Uzerine dénceki degerden devam edecegini veya kontrol tinitesinin
yeniden baglatilacagini belirler. Varsayilan olarak, 90.35 Kon sayaci durumu
parametresinin 4. biti bir hatadan sonra temizlenerek yeniden baglatmanin gerekli
oldugunu belirtir. 90.60 Onceki degerden devam edin olarak ayarlandiginda, hata
veya yeniden baglatmadan sonra konum degerleri korunur, ancak 90.35
parametresinin 6. biti bir hatanin meydana geldigini gdstermek icin ayarlanir.

Not: Cok donlsli mutlak bir enkoderde, enkoder hatadan kurtulursa 90.35
parametresinin 6. biti slriiciinin sonraki durmasinda temizlenir, 4. bit temizlenmez.
Kontrol tinitesi yeniden baglatildiginda konum sayacinin durumu korunur, sonra
konum hesaplamasi 90.58 tarafindan belirtilen baslangi¢ konumunu g6z 6niine
alarak enkoderin verdigi mutlak konumdan devam eder.

UYARI! Bir enkoder hatasi olustugunda siriicii durdurulmus durumdaysa veya

suriicuye gug verilmemisse, yukte hareket algilanmadigi icin 90.04, 90.05,
90.07 ve 90.35 parametreleri giincellenmez. Onceki konum degerlerini (90.60 Kon
sayacl hatasi ve baglatma eylemi parametresi Onceki degerden devam edin olarak
ayarlanir) kullanirken, yiik hareket edebiliyorsa konum verilerinin givenilir
olmadiginin g6z éninde bulundurun.

Konum sayaci degerlerini fieldbus Gizerinden okumalyazma

90.07 YUk konumu o6lceklenmis dah ve 90.58 Kon sayaci basl degeri dah gibi konum
sayacl fonksiyonu parametrelerine, Uist seviye kontrol sisteminden asagidaki
formatlarda erisilebilir:

e 16 bit tamsay! (16 bit uygulama i¢in yeterliyse)
e 32 bit tamsayi (ardisik iki 16 bit word olarak erigilebilir).
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Ornegin, 90.07 Yiik konumu 6lgeklenmis dah parametresini fieldbus tizerinden
okumak icin, istenen veri grubunun se¢im parametresini (grup 52'de) Other — 90.07
olarak ayarlayin ve formati segin. 32 bit format segerseniz, sonraki veri word'l de
otomatik olarak ayrilir.

HTL enkoder motor geribildiriminin yapilandiriimasi

1. Enkoder arabirim modulundn tipini (parametre 91.11 Moddul 1 tipi = FEN-31) ve
modulun baglandidi yuvayi (91.12 Modul 1 konumu) belirtin.

2. Enkoderin tipini (92.01 Enkoder 1 tipi = HTL) belirtin. Deger degistirildikten sonra
parametre listesi sirliciden tekrar okunacaktir.

3. Enkoderin baglandigi arabirim modulini (92.02 Enkoder 1 kaynagi = Modul 1)
belirtin.

4. Enkoder plakasina gore pals sayisini (92.10 Darbe/devir) belirtin.

5. Enkoder motora goére farkli bir hizda déniiyorsa (yani dogrudan motor saftina
bagl degilse), 90.43 Motor digli pay! ve 90.44 Motor digli paydasi parametresine
disli oranini girin.

6. Yeni parametre ayarlarini gecerli kilmak icin 91.10 Enkoder parametre yenileme
parametresini Tazele olarak ayarlayin. Parametre otomatik olarak Tamam
durumuna doénecektir.

7. 91.02 Modul 1 durumu parametresinin dogru arabirim moduili tipini (FEN-31)
gosterdigini kontrol edin. Ayrica moduliin durumunu kontrol edin; her iki LED'in de
yesil yanmasi gerekir.

8. Motoru 400 rpm gibi bir referans ile baslatin.

9. Hesaplanan hizi (01.02 Tahmini motor hizi) élgtlen hiz (01.04 Enkoder 1 hizi
(filtreli)) ile kargilastirin. Degerler ayni ise enkoderi geri bildirim kaynagi olarak
ayarlayin (90.41 Motor geribildirim se¢imi = Enkoder 1).

10. Geri bildirim sinyalinin kaybolmasi (90.45 Motor geribildirim arizasi) durumunda
gerceklestirilecek eylemi belirtin.

Ornek 1: Yiik ve motor geribildirimi igin ayni enkoderi kullanma

Sdrucu, vingle yuk kaldirmada kullanilan motoru kontrol eder. Motor saftina takilan bir
enkoder motor kontrolu igin geribildirim olarak kullanilir. Ayni enkoder ayrica yikin
yiksekligini istenilen birimde hesaplamada kullanilir. Motor saftiyla kablo makarasi
arasinda bir disli bulunur. Enkoder yukarida HTL enkoder motor geribildiriminin
yapilandiriimasi boliminde gosterildigi sekilde Enkoder 1 olarak yapilandiriimistir.
Ayrica, asagidaki ayarlar yapiimigtir:

e (90.43 Motor disli pay! = 1)

* (90.44 Motor digli paydas! = 1)

(Enkoder dogrudan motor saftina monte edildiginden digli gerekmez.)

e 90.51 Yuk geri bildirim se¢imi = Enkoder 1
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e (90.53 YUk digli pay! = 1)

e 90.54 Yuk digli paydasi = 50

Kablo makarasi motor saftinin 50 devrine karsilik bir devir déner.

e (90.61 Disli pay! = 1)

e (90.62 Digli paydasi = 1)

(Konum tahmini geribildirimde kullaniimadidt icin bu parametrelerin degistirilmesi
gerekmez.)

¢ 90.63 Besleme sabiti pay! = 7

e 90.64 Besleme sabiti paydasi = 10

Yuk, kablo makarasinin bir devrinde 70 santimetre, yani bir metrenin 7/10'u kadar
hareket eder.

Yk yuksekligi 90.07 Yik konumu &lceklenmis dah parametresinde metre cinsiden
okunabilirken, 90.03 YUk hizi kablo makarasinin dénme hizini gériintiler.

Ornek 2: iki enkoder kullanma

Bir enkoder (enkoder 1) motor geribildiriminde kullanilir. Enkoder motor saftina
disliyle baghdir. Bagka bir enkoder (enkoder 2) makinenin baska yerinde hat hizini
Olger. Her enkoder yukarida HTL enkoder motor geribildiriminin yapilandiriimasi
béliminde gosterildigi sekilde yapilandiriimigtir. Ayrica, asagidaki ayarlar yapimistir:

¢ (90.41 Motor geribildirim se¢imi = Enkoder 1)

¢ (90.43 Motor disli pay! = 1)

¢ 90.44 Motor digli paydasi = 3

Enkoder motor saftinin bir devrine karsilik i¢c devir doner.

e 90.51 Yuk geri bildirim secimi = Enkoder 2

Enkoder 2 tarafindan dlcilen hat hizi 90.03 Yuk hizi parametresinde okunabilir. Bu
deger, 90.53 Yuk disli pay! ve 90.54 Yk disli paydasiI parametreleri kullanilarak
baska bir birime dénusturulebilen rpm degerinde verilmistir. 90.03 Yik hizi
parametresini etkilemedigi icin besleme sabit dislisinin bu donistirmede
kullanilamayacagini unutmayin.

Ornek 3: ACS 600/ ACS800 uyumlulugu

ACS 600 ile ACS800 suruculerinde, enkoder kanallari A ile B'den gelen yukselen ve
dusen kenarlarin her ikisi de en yiiksek dogrulugu elde etmek icin genellikle sayilir.
Bu nedenle, devir basina alinan pals sayisi enkoderin nominal pals sayisinin dort
katina esit olur.

Bu 6rnekte, HTL tipi 2048 pals enkoderi dogrudan motor saftina monte edilmistir.
Yakinhk anahtarina karsilik gelmesi istenen baslangi¢c konumu 66770'dir.
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ACS880'de asagidaki ayarlar yapimistir:

e 92.01 Enkoder 1 tipi = HTL

e 92.02 Enkoder 1 kaynagi = Modul 1

e 92.10 Darbe/devir = 2048

e 92.13 Konum tahmini etkinlestirme = Devrede

* 90.51 Yuk geri bildirim secimi = Enkoder 1

e 90.63 Besleme sabiti payl = 8192 (6rn. alinan pals sayisi nominalin 4 kati
oldugu igin, 4 x 92.10 degeri. Ayni zamanda, bkz. 92.12 Cozucu kutup sayi
parametresi)

« Istenen “veri ¢cikis” parametresi Other — 90.58 Kon sayaci bagl degeri dah (32
bit formati) olarak ayarlanir. Yalnizca yiksek word belirlenmelidir; sonraki veri
word'l otomatik olarak dustk word igin ayrilir.

+ Istenen kaynaklar (dijital girigler veya kontrol word'iiniin kullanici bitleri gibi)
90.67 Kon sayacl! bagl komutu kaynagi ve 90.69 Kon sayaci basl hazir resetle
parametrelerinde segilir.

PLC'de, ilk deger diistik ve yiiksek word'leri (ACS800 parametreleri POS COUNT
INIT LO ve POS COUNT INIT Hl'ya karsilik gelen) kullanarak 32 bit formatinda
ayarlanmigsa, bu word'lere 66770 degerini asagidaki sekilde girin:

Orn. PROFIBUS:

e FBA veri ¢ikigl x = POS COUNT INIT HI = 1 (bit 16 = 66536 oldugu igin)
e FBA veri ¢ikisi (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

DDCS iletigsimi kullanan ABB Automation, 6rn.:

e Verigrubu 12.1 = POS COUNT INIT HI
* Verigrubu 12.2 = POS COUNT INIT LO

PLC konfiglirasyonunu kontrol etmek igin, enkoder baglh olarak konum sayacini
baslatin. PLC'den gdnderilen ilk deger surtictideki 90.07 Yuk konumu 6l¢eklenmis
dah tarafindan hemen yansitiimalidir. Ayni deger, suriiciiden okunduktan sonra
PLC'de gérinmelidir.

Ayarlar

Parametre gruplari 90 Geri bildirim secimi (sayfa 370), 91 Enkoder modulu ayarlari
(sayfa 379), 92 Enkoder 1 konfiglirasyonu (sayfa 382) ve 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu (sayfa 388).

Joglama

Joglama fonksiyonu motoru kisa sureyle déndirmek igin bir gecici anahtar
kullanimini etkinlestirir. Joglama fonksiyonu genelde bir makineyi lokal olarak kontrol
etmek amaclyla servis islemleri veya devreye alma igin kullanilir.

Her biri kendi etkinlestirme kaynaklarina ve referanslarina sahip iki joglama
fonksiyonu (1 ve 2) bulunur. Sinyal kaynaklari 20.26 Joglama 1 start kaynagi ve 20.27
Joglama 2 start kaynagi parametreleri ile secilir. Joglama etkinlestirildiginde, surtcu
baslatilir ve tanimlanan joglama hizlanma rampasi boyunca (22.42 Joglama 1 ref)
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tanimlanan joglama hizina (22.43 Joglama 2 ref veya 23.20 Jog kalkis zm) kadar
hizlanir. Etkinlestirme sinyali kesildikten sonra, siiriicl tanimlanan joglama
yavaslama rampasi (23.21 Jog durus zm) boyunca stop edene kadar yavaglar.

Asagidaki sekilde ve tabloda sirtcunin joglama sirasinda ¢alismasina iliskin bir
ornek gosterilmektedir. Bu drnekte, rampa stop modu kullaniimaktadir (bkz.
parametre 21.03 Stop modu).

Jog komutu = 20.26 Joglama 1 start kaynagi veya 20.27 ile ayarlanan kaynak
durumu Joglama 2 start kaynagi

Jog devrede = 20.25 ile ayarlanan kaynak durumu Joglama izni

Start komutu = Sdricu start komutu durumu.

Jog komutu |
Jog devrede |

Start komutu

|
|
|
Hiz
| | | I
| | | [
| | | |
| | | |
12 3456 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Jog Jog Start
Faz komutu |devrede |komutu Agiklama

1-2 1 1 0 Sdricu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca
joglama hizina ¢ikar.

2-3 1 1 0 Sdricu jog referansini izler.

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

4-5 0 1 0 Sirtict durdurulur.

5-6 1 1 0 Sdricu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca
joglama hizina ¢ikar.

6-7 1 1 0 Sdricu jog referansini izler.

7-8 0 1 0 Sirici joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca sifir
hiza yavaslar.

8-9 0 1->0 0 Sdricu durdurulur. Jog devrede sinyali agik oldugu surece, start
komutlari yok sayilir. Jog devrede sinyali kapandiktan sonra, yeni
bir start komutu gerekir.

9-10 X 0 1 Surdci secilen hizlanma rampasi (parametre 23.11...23.19)
boyunca hiz referansina gikar.
10-11 X 0 1 Suruci hiz referansini izler.




Program 6zellikleri 59

Jog Jog Start

Faz komutu [devrede [komutu Agiklama

11-12 X 0 0 Sdriuci segilen yavaglama rampasi (parametre 23.11...23.19)
boyunca sifir hiza yavaslar.

12-13 X 0 0 Sdruch durdurulur.

13-14 X 0 1 Sirici secilen hizlanma rampasi (parametre 23.11...23.19)
boyunca hiz referansina gikar.

14-15 X 0->1 1 Surdci hiz referansini izler. Start komutu acik oldugu sirece, 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. Suriicii segilen yavaglama rampasi
(parametre 23.11...23.19) boyunca yavaslamaya baslar.

Jog komutu acildiginda, yavaslayan surici joglama
fonksiyonunun yavaglama rampasini kullanir.

16-17 1 1 0 Suriicl jog referansini izler.

17-18 0 1->0 0 Sirlci joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir
hiza yavasglar.

Ayrica 554. sayfadaki blok semasina bakin.

Notlar:

Sirlcu lokal kontroldeyken, joglama kullanilamaz.

Sirlcu start komutu acik durumdayken joglama etkinlestirilemez veya joglama
etkinlestirildiginde suricl baslatilamaz. Joglama devrede durumu kapandiktan
sonra suriicunin baglatiimasi icin yeni bir start komutu gerekir.

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

Her iki joglama fonksiyonu etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen fonksiyon dncelige
sahiptir.

Joglamada hiz kontrol modu kullanilir.

Rampa sekli sureleri (parametre 23.16...23.19) joglama hizlanma/yavaslama
rampalari igin gecerli degildir.

Fieldbus (bkz. 06.01 Temel kontrol word', bit 8...9) darbeli yol verme

fonksiyonlari joglama igin tanimlanan referanslari ve rampa surelerini kullanir, jog
devrede sinyaline gerek duyulmaz.

Ayarlar

Parametre 20.25 Joglama izni (sayfa 199), 20.26 Joglama 1 start kaynagdi (sayfa
199), 20.27 Joglama 2 start kaynagi (sayfa 200), 22.42 Joglama 1 ref (sayfa 211),
22.43 Joglama 2 ref (sayfa 211), 23.20 Jog kalkis zm (sayfa 218) ve 23.21 Jog durug
zm (sayfa 218).
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Skaler motor kontroll

DTC (Dogrudan Tork Kontrol) yerine motor kontrol yontemi olarak skaler kontrolu
se¢mek de mimkundur. Skaler kontrol modunda, surticl bir hiz veya frekans
referansi ile kontrol edilir. Ancak, skaler kontrolde Ustiin DTC performansi elde
edilemez.

Skaler motor kontrol modunun etkinlestirilmesi

* motorun nominal akim degeri siiriciniin nominal ¢ikis akiminin 1/6’'sindan
kugukse,
» surlict bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amagcli olarak),
 slrilci bir sinus filtresiyle donatiimigsa,
 slrilicl step-up transformatori araciligiyla orta gerilim motoru caligtiriyorsa ya da
» ¢oklu motor suriicllerinde,
e yuk motorlar arasinda esit paylastirimamigsa,
« motorlarin boyutlar farkliysa veya
« motorlar, motor tanimlamasi (ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse 6nerilir.

Skaler kontrolde bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

Ayrica bkz. bélim Suriici ¢calisma modlari, (sayfa 22).

Skaler motor kontroltu i¢in IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu (gerilim yukseltme
olarak da bilinir), sadece motor kontrol
modu skaler oldugunda kullanilabilir. IR
kompanzasyonu etkinlestirildiginde,
sirdicu dusuk hizlarda motora ekstra

gerilim yiklemesi yapar. IR

kompanzasyonu, yiksek tork gerektiren
uygulamalarda faydalidir. Step-up __ Kompanzasyon yok
uygulamalarinda, gerilim transformatdre

0 Hz deg@erinde verilemez, bu ylzden sifir >f (Hz)
frekansa yakin kompanzasyonu

tanimlamak icin ek bir kirllma noktasi mevcuttur.

Motor gerilimi

IR kompanzasyon

Dogrudan Moment Kontroli’'nde (DTC), IR kompanzasyonu mumkiin degildir veya
otomatik olarak uygulandigindan gerekli degildir.

Ayarlar

» Parametre 19.20 Skaler kontrol referans birimi (sayfa 191), 97.12 IR komp step-
up frekansi (sayfa 407), 97.13 IR kompanzasyon (sayfa 407) ve 99.04 Motor
kontrol modu (sayfa 410).

» 28 Frekans referans zinciri parametre grubu (sayfa 241).
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Otomatik fazlama

Otomatik fazlama, sabit miknatisli senkron motorun manyetik akisinin veya bir
senkron reliiktans motorun manyetik ekseninin agisal pozisyonunu belirlemek icin
kullanilan otomatik bir 8lgiim rutinidir. Motor kontroll, motor torkunu dogru bir sekilde
kontrol etmek icin rotor akisinin mutlak pozisyonunu gerektirir.

Mutlak enkoder ve resolver gibi sensérler, rotorun sifir agisi ile sensorin sifir agisi
arasinda ofset tesis edildikten sonra her zaman rotor pozisyonunu gosterirler. Diger
taraftan, standart bir pals enkoderi donerken rotorun pozisyonunu belirler, ancak ilk
pozisyon bilinmemektedir. Bununla birlikte, pals enkoderi Hall sensorleri ile
donatildiginda bir mutlak enkoder gibi kullanilabilse de, ilk pozisyonu kabaca bir
dogrulukla belirler. Hall sensdrleri bir devir sirasinda konumlarini alti kez degistiren
s6zde iletisim palslari olusturdugundan, ilk pozisyonun yalnizca tam bir devrin hangi
60°'lik sektdriinde oldugu bilinebilir.

Cogu enkoder her bir devirde bir kere sifir pals (ayrica Z pals denir) verir. Sifir palsin
konumu sabittir. Bu konumun motor kontroll tarafindan kullanilan sifir konumuna
gdre konumu bilinirse, sifir pals anindaki rotor konumu da bilinir.

Sifir palsi kullanmak rotor konumu él¢cimunin gavenilirligini artirir. Enkoder
tarafindan verilen ilk deg@er sifir oldugu icin, rotor konumu baslatma sirasinda
belirlenmelidir. Otomatik fazlama rutini konumu belirler, ancak bir miktar konum
hatasi riski vardir. Sifir pals konumu énceden biliniyorsa, sifir pals baglatmadan sonra
ilk kez tespit edilir edilmez otomatik fazlama tarafindan bulunan konum otomatik
olarak duzeltilebilir.

Rotor 9

Mutlak enkoder/resolver
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Sabit miknatisli senkron motorlarda veya senkron reliiktans motorlarda otomatik
fazlama rutini asagidaki durumlarda gerceklestirilir:

1. Mutlak enkoder, resolver veya iletisim sinyalli enkoder kullanildidinda, rotor ve
enkoder pozisyon farkinin bir seferlik dlgimiinde

2. Artimh enkoder kullanildiginda her gic verilisinde

3. Agik ddnguli motor kontroliinde, her baglatmada rotor pozisyonunun tekrarlanan
Olciminde

4. Gug verildikten sonraki ilk baslatmadan 6nce sifir pals konumunun élglilmesi
gerektiginde.

Not: Kapali dongulu kontrolde otomatik fazlama, motor tanimlama calistirmasindan
(ID run) sonra otomatik olarak gerceklestirilir. Otomatik fazlama, gerektiginde
baslatmadan 6nce de otomatik olarak gergeklestirilir.

Acik dongllli kontrolde, sifir rotor agisi baglatmadan dnce belirlenir. Kapali déngulu
kontrolde, sensor sifir agisini gosterirken, otomatik fazlama ile gergek rotor agisi
belirlenir. Sensorin ve rotorun gercek sifir agilari genellikle ayni olmadigindan dolayi,
acinin ofseti belirlenmelidir. Otomatik fazlama modu hem agik donguli hem de kapali
dongulu kontrolde bu islemin nasil gergeklestirilecegdini belirler.

Motor kontroliinde kullanilan rotor pozisyonu ofseti, kullanici tarafindan da verilebilir,
bkz. 98.15 Konum ofseti kullanici parametresi. Otomatik fazlama rutininin sonucunu
bu parametreye de yazdigini unutmayin. Kullanici ayarlari 98.01 Kullanici motor
modeli modu ile etkinlestiriimemis olsa bile sonuglar glincellenir.

Not: Acik dongilu kontrolde, saft artik akiya dogru dondugi igin motor
baslatildijinda daima doéner.

Otomatik fazlama modlari

Birka¢ otomatik fazlama modu bulunmaktadir (bkz. parametre 21.13 Otomatik
fazlama modu).

En givenilir ve dogru yéntem oldugu icin, durum 1 (yukaridaki listeye bakiniz) icin
Ozellikle turning modu (Turning) onerilir. Turning modunda, rotor pozisyonunu
belirlemek icin motor safti geri ve ileri (£360/kutup cifti)° ¢evrilir. Durum 3'te (agik
cevrim kontroll), saft sadece bir yéne dondurulir ve a¢i daha kiguktar.

Ornegin énemli oranda sirtiinme nedeniyle normal turning modunu kullanmakta
zorluk varsa, baska bir turning modu (Z-pals ile ddnme) kullanilabilir. Bu mod ile, rotor
enkoderden gelen bir sifir palsi tespit edilene kadar yavasca dondurilar. Sifir palsi ilk
defa tespit edildiginde, konumu daha sonra hassas ayar i¢in diizenlenebilecegi 98.15
Konum ofseti kullanici parametresinde saklanir. Bu modu sifir pals enkoderi ile
kullanmanin zorunlu olmadigini unutmayin. Acik déngulu kontrolde, iki turning modu
da aynidir.
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Motor dondiriilemiyorsa standstill modlari (Standstill 1, Standstill 2) kullanilabilir
(6rnegin, yuk baghyken). Motorlarin ve yuklerin dzellikleri degisiklik gosterdiginden,
en uygun standstill modu bulmak icin test yapiimalidir.

Surucu, agik dongulu veya kapal dongilu kontrolde caligsan bir motorla devreye
alindiginda rotor pozisyonunu belirleyebilir. Bu durumda, 21.13 Otomatik fazlama
modu ayar! etkisizdir.

Otomatik fazlama rutini basarisiz olabilir ve bu nedenle rutinin birkag kez
tekrarlanmasi ve 98.15 Konum ofseti kullanici parametre degerinin kontrol edilmesi
tavsiye edilir.

Tahmini motor agisi dlgulen agidan ¢ok farkliysa, ¢alisan bir motorda otomatik
fazlama hatasi (3385 Otomatik fazlama) meydana gelebilir. Bu, agagidakilerden
kaynaklanabilir:

* Enkoder motor safti Uzerinde kayiyor

* 98.15 parametresine hatall bir deger girilmis Konum ofseti kullanici

e Otomatik fazlama rutini baglatiimadan 6nce motor zaten dénmekte

e Turning 21.13 parametresinde Otomatik fazlama modu modu segildi, ancak motor
safti kilitli

e Z-pals ile ddnme 21.13 parametresinde Otomatik fazlama modu modu segildi,
ancak motorun bir devri icinde sifir palsi tespit edilmedi

¢ 99.03 parametresinde yanlis motor tipi secilmis Motor tipi

¢ Motor tanimlama ¢alistirmasi (ID run) basarisiz oldu.

Ayarlar

Parametreler 21.13 Otomatik fazlama modu (sayfa 205), 98.15 Konum ofseti kullanici
(sayfa 410) ve 99.13 ID run talep edildi (sayfa 412).

Aki frenleme

Sirdci, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaglama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda uretilen enerji motor termik
enerjisine donusturulebilir.

-
Motor hizi T_Bf(%) Tg, = Frenleme torku
N

Ty = 100 Nm

Aki frenleme yok

4

Akl frenleme

Aki frenleme Aki frenleme yok

t (S) T T T T T f (HZ)
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Sirucu surekli olarak, ayni zamanda aki frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede
kullanilabilir. Akl frenlemenin diger faydalari sunlardir:

* Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baslar. Fonksiyon frenlemeyi
baslatmadan 6nce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

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

« Aki frenleme endiksiyon motorlariyla ve sabit miknatish senkron motorlarla
kullanilabilir.

iki frenleme giicli seviyesi bulunmaktadir:

» Orta frenleme aki frenlemenin devre disi oldugu durumlara kiyasla daha hizl
yavaslama saglar. Motorun asiri derecede i1sinmasini 6nlemek igin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimistir.

« Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine donistirmek
icin neredeyse mevcut tum akimi kullanir. Frenleme suresi orta frenlemeye gore
daha kisadir. Dongisel kullanimda motor fazla isinabilir.

UYARI: Motor, aki frenlemesi ile Uretilen termik enerjiyi absorbe edecek
degerlere sahip olmasi gerekir.

Ayarlar
Parametre 97.05 Aki frenleme (sayfa 405).

DC miknatislanmasi

Su durumlarda motora DC miknatislama uygulanabilir
» yogusmayi dnlemek veya ortadan kaldirmak i¢in motoru isitmak ya da
 rotoru sifir hizda veya sifir hiza yakin kilittlemek igin.

On i1sitma

Duran bir motorda yogusmayi 6nlemek veya start dncesi motordaki yogusmayi
gidermek icin motor 6n 1sitma fonksiyonu mevcuttur. On isitma, sargilari 1sitmak igin
motora DC akim vermeyi igerir.

On 1sitma, start sirasinda veya diger DC miknatislama fonksiyonlarindan biri
etkinlestirildiginde devre disi birakilr. Strtict dururken, glivenli moment kapatma
fonksiyonu, surlcl arniza durumu veya proses PID uyku fonksiyonu tarafindan 6n
isitma devre disi birakilir. On i1sitma siiriicti durduktan en az bir dakika sonra
baglatilabilir.

On 1sitmay!1 kontrol etmek igin 21.14 On i1sitma girig kaynagi parametresi tarafindan
dijital bir kaynak secilir. Isitma akimi 21.16 On isitma akimi. parametresi ile ayarlanir.
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On miknatislanma

On miknatislanma motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasini ifade eder.
Secilen start moduna (21.01 Start modu veya 21.19 Skaler start modu) bagl olarak,
motor nominal momentinin %200'line kadar ulagan olasi en yuksek kirlima
momentini garanti etmek igin 6n miknatislanma uygulanabilir. On miknatislanma
suresi (21.02 Miknatislama siresi) ayarlanarak, 6rnegin motor start islemi ve bir
mekanik frenin serbest birakilmasi senkronize edilebilir.

DC tutma

Bu fonksiyon normal ¢alismanin ortasinda rotorun sifir hizda (sifir hiza yakin)
kilittlenmesini mimkdin kilar. DC tutma, 21.08 DC akim kontrol(i parametresi ile
etkinlestirilir. Hem referans hem de motor hizi belirli bir seviyenin (parametre 21.09
DC tutma hizi) altina dustugunde, suruct sintisoidal akim Gretmeyi durdurur ve
motora DC gondermeye baglar. Akim 21.10 DC akim referansi parametresi ile
ayarlanir. Referans 21.09 DC tutma hizi parametresini astiginda, normal surtict
¢alismasi devam eder.

DC tutma

[

Motor hizi

Y

Referans

21.09 DC tutma hizi

Y

Notlar:

¢ DC tutma yalnizca DTC motor kontrol modunun hiz kontroliinde bulunur (bkz.
sayfa 22).

* Bu fonksiyon DC akimini rotorun konumuna bagli olarak yalnizca tek bir faza
uygular. Dénen akim diger fazlar arasinda paylasilir.

Son miknatislanma

Bu 6zellik durdurma sonrasinda motoru belirli bir stire (parametre 21.11 Son
miknatislama suresi) miknatislanmis durumda tutar. Bu, bir mekanik frenin
uygulanmasindan énce oldugu gibi, makinelerin yiik altinda hareket etmesini énler.
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Son miknatislanma 21.08 DC akim kontroll parametresi ile etkinlestirilir.
Miknatislanma akimi 21.10 DC akim referansi parametresi ile ayarlanir.

Not: Son miknatislanma yalnizca DTC motor kontrol modunun hiz kontroliinde (bkz.
sayfa 22) ve yalnizca secilen stop modu rampa iken (bkz. 21.03 Stop modu
parametresi) kullanilabilir.

Sirekli miknatislanma

Fieldbus kontrol word'iindeki kullanici biti benzeri bir dijital sinyal surekli
miknatislanmayi etkinlestirmek icin secilebilir. Bu 6zellikle motorlarin durdurulmasini
(6rnegin, yeni maddeler islenene kadar beklemede kalmak) ve sonra
miknatislanmayi beklemeden baglatiimalarini gerektiren proseslerde kullanighdir.

Not: Sirekli miknatislanma yalnizca DTC motor kontrol modunun hiz kontrolinde
(bkz. sayfa 22) ve yalnizca segilen stop modu rampa iken (bkz. 21.03 Stop modu
parametresi) kullanilabilir.

UYARI: Motor sirekli miknatislanmanin Urettigi termik enerjiyi absorbe etmek
veya dagitmak (6rnegdin, zorlamali havalandirmayla) i¢in tasarlanmis olmalidir.

Ayarlar

Parametre 06.21 Siiriicii durum word'li 3 (sayfa 132), 21.01 Start modu, 21.02
Miknatislama siiresi, 21.08...21.12, 21.14 On isitma giris kaynagi ve 21.16 On isitma
akimi. (sayfa 200).
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Uygulama kontroli

Uygulama makrolari

Uygulama makrolari, 6nceden tanimlanan uygulama parametresi diizenlemeleri ve
G/C yapilandirmalaridir. Bkz. bélim Uygulama makrolari, (sayfa 95).

Proses PID kontroll

Sirlcide dahili bir proses PID kontroli bulunur. Kontrol cihazi basing, akis veya sivi
seviyesi gibi proses degiskenlerini kontrol etmek i¢in kullanilabilir.

Proses PID kontroliinde, surtclye hiz referansi yerine bir proses referansi (ayar

noktasi) baglanir. Ayni zamanda bir gercek deger bilgisi (proses geri bildirimi) de

surucuye geri verilir. Proses PID kontrolu, 6lgulen proses miktarini (gergek deger)
istenen seviyede (ayar noktasi) tutabilmek i¢in suriict hizini ayarlar.

Asagidaki sadelestiriimis blok semasi, proses PID kontrolinii gdstermektedir. Daha
ayrintih bir blok semasi igin bkz. sayfa 566.

Ayar noktasi ———
Sinirlama
Proses Hiz, tork veya
Filtre frekans referansi
PID B 7~£ -

All —p zinciri

AlZ =B proses C >

s gercek
D2D —p»| degerleri

FBA —p»|

Kontrol programinda, gerektiginde degistirilebilen iki tam proses PID kontrol cihazlari
ayari grubu bulunur; bkz. parametre 40.57 PID setl/set2 secimi.

Not: Proses PID kontrolll sadece harici kontrolde kullanilabilir; bkz. bélim Lokal
kontrol — harici kontrol karsilastirmasi, (sayfa 20).
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Proses PID kontrolu hizli konfigirasyonu

1. Proses PID kontrol cihazini etkinlestirin (parametre 40.07 Set 1 PID ¢alisma
modu).

2. Bir geribildirim kaynagi se¢in (parametreler 40.08...40.11).
3. Bir ayar noktasi kaynagi secin (parametreler 40.16...40.25).

4. Kazang, integral siresi, tiirev surresi ve PID ¢ikis seviyelerini ayarlayin (40.32 Set
1 kazanci, 40.33 Set 1 entegrasyon suresi, 40.34 Set 1 tlrev suresi, 40.36 Set 1
¢ikis min ve 40.37 Set 1 ¢ikis maks).

5. PID kontrol cihazi ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikigi gercek parametresi ile gosterilir.
Bunu, drnegdin, 22.11 Hiz refl kaynagi kaynagi olarak segin.

Proses PID kontroll i¢in uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu goreceli olarak uzun sureli digik talep donemleri (6rnegdin, seviyesi
degismeyen bir tank) iceren PID kontrol uygulamalarinda kullanilabilir. Bu dénemler
sirasinda, uyku fonksiyonu motoru verimli calisma araldinin biraz altinda ¢alistirmak
yerine tamamen durdurarak enerji tasarrufu saglar. Geribildirim degistiginde, PID
kontrol cihazi strtclyl uyandirir.

Ornek: Siiriici, bir basing giiclendirme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece
boyunca duser. Bunun sonucunda proses PID kontrolti motor hizini disurir. Ancak,
borulardaki dogal kayiplar ve dusuk hizlarda santrifijli pompanin diguk verimliligi
dolayisiyla motor dénusu kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas donusu tespit
eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olusan gereksiz pompalamayi durdurur.
Sirlci uyku moduna gecer ancak basinci izlemeye devam eder. Basing, uyanma
seviyesinin (ayar noktasi - uyanma sapmasi) altina diigerse ve uyanma gecikmesi
sona ermisse pompalama devam eder.
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Ayar noktasi Uyku ek stire zamani (40.45)

B ,
Uyku ek slre adimi (40.46-)-1_ o
. . Zaman
Gergek deger ' ' Uyanma gecikmesi
: : (40.48)
Ters cevrilmemis ' - ;
(40.31 = Cevrilmedi (Ref - Fbk)) \ \ \
Uyanmaseviyesi o] Y AN
(Ayar noktasi - Uyanma sapmasi [40.47]) ' ! . )
: T T T Zaman
Gergek deger ! : : X
Uyanmaseviyesi i .. TN
(Ayar noktasi + Uyanma sapmasi [40.47]) ( [
Ters cevrilmis (40.31 = Cevrildi (Fbk - Ref))! ! !
: : : Zaman
PID kontrol cihazi ¢ikigi ' X ! !
tog = Uyku gecikmesi (40.44) | " Uykumodu
\ « . .
<t Lo ka X :
| Uykuseviyesi \ _ ./ N\ ... .. L : :
(40.43) ! I
Zaman
STOP START
izleme

izleme modunda, PID blok ¢ikisi dogrudan 40.50 (veya 41.50) Set 1 izleme ref secimi
parametresinin degerine ayarlanir. PID kontrol cihazinin dahili | terimi, ¢ikis Gzerine
gecmek i¢in hicbir gecise izin verilmeyecek sekilde ayarlanir. Bdylece izleme
modundan c¢ikildiginda, normal proses kontrol calismasi 6nemli bir yikselme
olmadan devam edebilir.

Ayarlar

* Parametre 96.04 Makro se¢imi (makro seg¢imi)

e Parametre grubu 40 Proses PID grubu 1 (sayfa 294) ve 41 Proses PID grubu 2
(sayfa 307).
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Motor potansiyometresi

Motor potansiyometresi aslinda, degeri 22.73 Motor potansiyometresi yikseltme
kaynagi ve 22.74 Motor potansiyometresi digiirme kaynagi parametreleri ile secilen
iki dijital sinyal kullanilarak yikseltilebilen veya dugtrulebilen bir sayagtir. Strtici
durdugunda bu sinyallerin higbir etkisi olmadigini unutmayin.

22.71 Motor potansiyometresi fonksiyonu ile etkinlestirildiginde, motor
potansiyometresi 22.72 Motor potansiyometresi baslangi¢ degderi ile ayarlanan degeri
kabul eder. 22.71 parametresinde secilen moda bagli olarak, motor potansiyometresi
degeri korunur ya da bir stop veya gi¢ ¢evriminin ardindan resetlenir.

Degisim orani 22.75 Motor potansiyometresi rampa suresi parametresinde, degerin
minimumdan (22.76 Motor potansiyometresi min degeri) maksimuma (22.77 Motor
potansiyometresi maks degeri) ya da tam tersi degisiklik gbstermesi i¢in gecen sire
olarak tanimlanir. Yikseltme ve disirme sinyalleri ayni anda acilirsa, motor
potansiyometresi degeri degismez.

Fonksiyonun ¢ikisi dogrudan 22.80 Motor potansiyometresi ref gercek gibi herhangi
bir secici parametrenin kaynagi olarak ayarlanabilecek 22.11 Hiz refl kaynagdi
parametresi ile gosterilir.

Asagidaki 6rnekte motor potansiyometresi degerinin davranisi gosterilmektedir.
1

22.73 4
0 — |
1
22.74 *
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Ayarlar
Parametreler 22.71...22.80 (sayfa 212).
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Mekanik fren kontroli

Sirici stop ettiginde veya gii¢ olmadiginda, motor ve ¢alistirilan makineyi sifir hizda
tutmak i¢in bir mekanik fren kullanilabilir. Fren kontrol mantigi 44 Mekanik fren
kontroll parametre grubunun ayarlarini ve birkag harici sinyali izler ve 72. sayfadaki
semada gdsterilen durumlar arasinda gecis yapar. Durum semasinin altindaki
tablolarda, durumlarin ve gegislerin ayrintilari gosterilmektedir. 74. sayfadaki
zamanlama semasinda bir kapatma-a¢gma-kapatma sekansi 6rnegi gosterilmektedir.

Fren kontrol lojigi girigleri

Sirucunin start komutu (06.16 Surtict durum word't 1. parametresinin 5. biti) fren

kontrol lojiginin temel kontrol kaynagidir. istege bagli bir harici agma/kapatma sinyali

44.12 Fren kapatma talebi parametresi ile segilebilir. ki sinyal birbirini agagidaki

sekilde etkiler:

e Start komutu = 1 VE 44.12 Fren kapatma talebi ile segilen sinyal = 0 — Fren
acma talebi

« Start komutu = 0 VEYA 44.12 Fren kapatma talebi ile secilen sinyal = 1
— Fren kapatma talebi

Frenin agilmasini dnlemek icin 6rnegin daha yiksek seviyeli bir kontrol sisteminden
gelen baska bir harici sinyal 44.11 Freni kapali tutma parametresi araciligiyla
baglanabilir.

Kontrol lojiginin durumunu etkileyen diger sinyaller:

« fren durumu onayi (istege bagli, 44.07 Fren onayi segimi ile tanimlanir),

e 06.11 Temel durum word'l 2. biti (stirtictiniin belirtilen referansi izlemeye hazir
olup olmadigini gosterir),

e 06.16 Surtct durum word'tl 1. 6. biti (strdctinin modulasyon yapip yapmadigini
gosterir),

« istege bagh FSO-xx guvenlik fonksiyonlari modulu.

Fren kontrol lojigi ¢ikiglari

Mekanik fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilmelidir.
Bu bit bir réle ¢ikisinin (veya ¢ikis modunda bir dijital giris/cikis) kaynagi olarak
secilmelidir. Daha sonra bir réle Gizerinden fren aktuatdriine baglanir. 75. sayfadaki
kablo baglantisi 6rnegine bakin.

Fren kontrol lojigi ¢esitli durumlarda surtict kontrol lojiginin motoru tutmasini, torku
arttirmasini veya hizi disiirmesini talep eder. Bu talepler 44.01 Fren kontrol durumu
parametresinde gorulebilir.

Ayarlar

44 Mekanik fren kontrolu parametre grubu (sayfa 311).
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Fren durum semasi

(herhangi bir

dun@jan)

(herhangi bir

dun@jan)

FREN DEVRE DISI

Durum agiklamalari

@

FREN KAPALI FREN ACMA

@—@* FREN ACMA

BEKLEMESI

FREN AGMA
GECIKMESI

® |

7 ® @

FREN KIAPATMA FREN ACIK

FREN KAPATMA
GECIKMESI

0

FREN KAPATMA <
BEKLEMESI

o

Durum adi

Aciklama

FREN DEVRE DISI

Fren kontrolu devre digi birakild (parametre 44.06 Fren kontroll etkinlestirme =
0 ve 44.01 Fren kontrol durumu b4 = 0). Fren kapal (44.01 Fren kontrol durumu
b0 = 0).

FREN ACMA:

FREN ACMA BEKLEMES/

Fren a¢gma talebinde bulunuldu. YUk yerinde tutmak icin siiriict lojiginden
momenti, agma momentine yukseltmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu
bl =1 ve b2 = 1). 44.11 Freni kapali tutma durumu kontrol edilir, uygun siire
icinde 0 degilse suruct 71A5 Mekanik fren agma izni yok hatasi* verir.

FREN ACMA GECIKMES]

Agma kosullari saglandi ve agma sinyali etkinlestirildi (44.01 Fren kontrol
durumu b0 ayarlandi). Agma momenti talebi kaldiridi (44.01 Fren kontrol
durumu bl — 0). 44.08 Fren a¢gma gecikmesi sona erinceye kadar yik surtct
hiz kontrolu ile yerinde tutulur.

Bu noktada, 44.07 Fren onayi segimi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN ACIK durumuna geger. Bir onay sinyali kaynag! secilirse, durum kontrol
edilir; durum “fren acik” degilse, siruci bir 71A3 Mekanik fren agma basarisiz
hatasi* ile agilir.

FREN ACIK

Fren agik (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Tutma talebi kaldirilir (44.01 Fren
kontrol durumu b2 = 0) ve sirlcunin referansi izlemesine izin verilir.
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Durum adi Aciklama
FREN KAPATMA:
FREN KAPATMA Fren kapatma talebinde bulunuldu. Siricu lojiginden stop edene kadar hizi
BEKLEMES/ rampa ile dugtrmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). Acma

sinyali etkin durumda tutulur (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Motor hizi
44.14 Fren kapatma seviyesi ile tanimlanan sure boyunca 44.15 Fren kapatma
seviyesi gecikmesi altinda kalana kadar fren lojigi bu durumda kalir.

FREN KAPATMA Kapatma kosullari saglandi. Agma sinyali devre disi birakilir (44.01 Fren kontrol
GEC/KMES/ durumu b0 — 0) ve kapatma momenti 44.02 Fren momenti bellegi

parametresine yazilir. Rampa ile yavaslama talebi strduriltr (44.01 Fren
kontrol durumu b3 = 1). 44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erinceye kadar
fren lojigi bu durumda kalacaktir.

Bu noktada, 44.07 Fren onayi secimi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN KAPALI durumuna geger. Bir onay sinyali kaynagi segilirse, durum
kontrol edilir; durum “fren kapali” degilse, suruci bir A7A1 Mekanik fren
kapatma basarisiz uyarisi olusturur. 44.17 Fren hata fonksiyonu = Hata ise,
surticti 71A2 Mekanik fren kapatma basarisiz sonrasinda bir 44.18 Fren hata
gecikmesi hatasi ile acilacaktir.

FREN KAPALI Fren kapali (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 0). Siruicti modilasyon

yapmayabilir.

Acik dongulu (enkodersiz) uygulamalarailigkin not: Fren, 5 saniyeden fazla
modulasyon yapan bir surticliye karsi fren kapama talebiyle (ya 44.12
parametresinden ya da FSO-xx glvenlik fonksiyonlari modulinden gelen)
kapali durursa fren kapanmaya zorlanir ve siriict 71A5 Mekanik fren agma izni
yok hatasi verir.

*Alternatif olarak 44.17 Fren hata fonksiyonu ile bir uyari segilebilir, siriicii modulasyona devam eder ve o
durumda kalir.

Durum degisim kosullari ( @ )

10

Fren kontrolu devre digi (parametre 44.06 Fren kontroll etkinlestirme— 0).

06.11 Temel durum word', bit 2 = 0 ya da fren istege bagh FSO-xx guvenlik fonksiyonlari modulu
tarafindan kapanmaya zorlandi.

Fren agma talebinde bulunuldu ve 44.16 Fren yeniden agma gecikmesi sona erdi.
Fren acma kosullari (44.10 Fren agma momenti gibi) saglandi ve 44.11 Freni kapall tutma = 0.

44.08 Fren agma gecikmesi sona erdi ve fren agma onay! (44.07 Fren onay! se¢imi ile secilmesi
durumunda) alindi.

Fren kapatma talebinde bulunuldu.

Motor hizi 44.14 Fren kapatma seviyesi boyunca 44.15 Fren kapatma seviyesi gecikmesi kapatma
hizinin altinda kaldi.

44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erdi ve fren kapatma onayi (44.07 Fren onay! secimi ile
secilmesi durumunda) alindi.

Fren agma talebinde bulunuldu.
Fren kontrolu etkinlestirildi (parametre 44.06 Fren kontroll etkinlestirme— 1).
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Zamanlama semasi

Asagidaki sadelestiriimis zamanlama semasi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini
gosterir. Yukaridaki durum semasina bakin.

Start komutu |
(06.16 b5)

I

|
Modulasyonda _
(06.16 b6) g ] |

Hazir ref (06.11 b2) | | | T
[ |

Moment referansi | | |

l v. T
Hiz referansi | | | |
T Fo = >
A t.'tlb' ] " " AT
¢ma momenti talebi od ofd
(44.01 bl) | | | | | | !
|
Durdurulan konumda | | T | | | |
tutma talebi (44.01 b2 |
ae ( . U — | | | ! |
Durdurulan konuma
rampa talebi (44.01 b3) | | | | | | I—|
! | | -
Durum FREN KAPALI BOW I BOD FREN ACIK BCW I BCD KE\'T:’EAT\
FREN ACMA FREN KAPATMA
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ts Fren agmada start momenti (parametre 44.03 Fren agma momenti referansi)
Tmem Fren kapanmasinda saklanan moment degeri (sinyal 44.02 Fren momenti bellegi)
tmd Motor miknatislama gecikmesi
tog Fren a¢cma gecikmesi (parametre 44.08 Fren acma gecikmesi)
Nes Fren kapama hizi (parametre 44.14 Fren kapatma seviyesi)
toed Fren kapama komutu gecikmesi (parametre 44.15 Fren kapatma seviyesi gecikmesi)
ted Fren kapama gecikmesi (parametre 44.13 Fren kapatma gecikmesi)
tetg Fren kapama hatasi gecikmesi (parametre 44.18 Fren hata gecikmesi)
trod Fren yeniden agma gecikmesi (parametre 44.16 Fren yeniden agma gecikmesi)

BOW FREN ACMA BEKLEMES/
BOD FREN ACMA GEC/KMES/
BCW FREN KAPATMA BEKLEMES/
BCD FREN KAPATMA GECIKMES/
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Kablo baglantisi 6rnegi

Asagidaki sekilde bir fren kontrolli kablo baglantisi 6rnegdi gdsterilmektedir. Fren
kontrol donanimi ve kablo baglantilari misteri tarafindan saglanmali ve kurulmahdir.

UYARI! Igine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmig olan
makinenin personel guvenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun.
Surucunin (IEC 61800-2'de tanimlanan bir Tam Surticti Modull veya Temel Sirtict

Moduli) Avrupa Makine Ydénergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir gtivenlik
cihazi olarak g6z éniinde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tiim
makinenin personel glvenligi, belli bir striict 6zelligine bagh olmamahdir (fren
kontrol fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel duzenlemelerde tanimlandigi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Fren onayi
kaynagi (durum denetimi) 44.07 Fren onay! sec¢imi parametresi ile segilir. Bu 6rnekte,

¢ 10.24 RO1 kaynagi parametresi Fren agma komutu olarak (yani 44.01 Fren
kontrol durumu 0. biti) ve

e 44.07 Fren onayi secimi parametresi DI5 olarak ayarlanmistir.

™ " Frenkontrol | | Surticu kontrol unitesi
' donanimi

| XRO1

| 115/230 VAC |

1 1 |NC
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DC gerilim kontrol

Yuksek gerilim kontrolu

Ara DC baglantisinin yuksek gerilim kontroline 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 Uretir. DC geriliminin yiksek gerilim kontroli sinirini agsmasini 6nlemek
icin, yiksek gerilim kontrol cihazi, sinira ulasildiginda otomatik olarak olusturulan
torku azaltir. Limite ulasilirsa yiksek gerilim kontrol cihazi da programlanan tiim
yavaglama zamanlarini artirir; daha kisa yavaglama zamanlari elde etmek igin, bir
fren kiyici ve direng gerekebilir.

Dusik gerilim kontrolu (gi¢ kaybinda caligmaya devam etme)

Gelen besleme gerilimi kesilirse, siriicti dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak calismaya devam edecektir. Motor déndugi ve siriiclye enerji Urettigi
surece, siriicl calismaya devam eder. Eger ana kontaktor (mevcut ise) kapali
kalmigsa, suriicii kesintiden sonra ¢alismaya devam edebilir.

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

I AR ANAAARA .~

|
L AN |
M out DC
(Nm) (Hz) (v DC)
Upc
160 80 520
120 60 390
- ] fout
80 40 260
7/ N
/
/ \\ /——~ Tm
40 20 130 L~ N
|~ -
t(s)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

Upc= suriicliniin ara devre gerilimi, f,,; = striictinin ¢ikis frekansi, Ty, = motor momenti

Nominal yiikte besleme gerilimi kaybi (fo,; = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum sinirina duger. Kontrol
cihazi sebeke kapali oldugu siirece gerilimi sabit tutar. Strlicii motoru jeneratér modunda calistirir. Motor
hizi duser, ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip oldugu surece surict ¢alisabilir.



Program ozellikleri 77

Otomatik yeniden baglatma

Otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa (maks. 5 saniye) gi¢ besleme
hatas! sonrasinda siiriicl otomatik olarak yeniden start edilerek, sirtctiniin sogutma
fanlari calistirimadan 5 saniye sureyle calismasina izin verilir.

Fonksiyon etkinlestirildiginde, basaril bir yeniden start islemi gerceklestirmek icin bir
besleme hatasina kadar asagidaki islemleri gerceklestirir:

« Dusuk gerilim hatasi bastirilir (ancak bir uyari olusturulur)

« Kalan enerjinin timunit muhafaza etmek icin modulasyon ve sogutma durdurulur
« DC devresi 6n sarji etkinlestirilir.

21.18 Otomatik yeniden start siiresi parametresi ile tanimlanan sure dolmadan dnce
DC gerilimi depolanirsa ve start sinyali hala agik durumdaysa, normal ¢alisma devam

edecektir. Ancak, DC gerilimi bu sirada ¢ok dusik ise, surilicl bir 3280 Bekleme
zaman asimi hatasi verir.

c UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce, tehlikeli durumlarin
olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon suriicliyl otomatik olarak yeniden
baslatir ve bir besleme kesintisinden sonra calismaya devam eder.

Gerilim kontrolli ve ariza limitleri

Ara DC gerilimi regulatériiniin kontrol ve ariza limitleri besleme gerilimine ve
suruci/gevirici tipine baglhdir. DC gerilimi hatlar arasi besleme geriliminin yaklasik
1,35 katidir ve 01.11 DC gerilimi parametresi ile gosterilir.

Asagidaki tabloda secilen DC gerilimi seviyelerinin degerleri volt olarak
gosterilmektedir. Tim gerilimler, 95.01 Besleme gerilimi parametresinde secilen
besleme gerilimi aralig ile ilgilidir.
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Besleme gerilimi araligi [V] (bkz. 95.01 Besleme gerilimi)
Seviye 208...240 | 380...415 | 440...480 500 525...600 | 660...690
Asiri gerilim hata limiti 489/440* 800 878 880 1113 1218
Asiri gerilim kontrol limiti 389 700 778 810 1013 1118
5 o -
If;?:? pals genigliginde dahili fren 203 697 806 806 1008 1159
5 P -
lﬁnﬁgals genisliginde dahili fren 375 648 749 780 936 1077
Asiri gerilim uyari limiti 373 644 745 776 932 1071
Besleme gerilimi araliginin tst
sininndaki DC gerilimi (Upcma) 324 560 648 675 810 932
Besleme ger|I|m| a_r_all_gmln alt 281 513 594 675 709 891
sinirindaki DC gerilimi
:?muﬁrk gerilim kontrolu ve uyari 239 436 505 574 602 757
Sarj etkinlestirme/bekleme limiti 225 410 475 540 567 713
Dustk gerilim hata limiti 168 308 356 405 425 535

*R1...R3 kasalariyla 489 V, R4...R8 kasalariyla 440 V.

Ayarlar

Parametre 01.11 DC gerilimi (sayfa 115), 30.30 Yuksek gerilim kontroll (sayfa 256),
30.31 Duguk gerilim kontrolu (sayfa 256), 95.01 Besleme gerilimi (sayfa 391) ve
95.02 Uyarlamali gerilim limitleri (sayfa 391).

Fren kiyici

Yavaslayan bir motor tarafindan olusturulan enerjiden faydalanmak igin bir fren kiyici
kullanilabilir. DC gerilimi yeterince yiikseldiginde, kiyici DC devresini bir harici fren
direncine baglar. Kiyici pals genigligi modilasyon prensibi ile calisir.

ACS880 suruculerinin dahili fren kiyicilari, DC baglanti gerilimi Upcmay degerinin
1,156 katina ulastiginda iletime gecger. Besleme gerilimi araligina bagli olarak
yaklasik 1,2 X Upcmax: degerinde %100 pals genisligine ulasihr; yukarida Gerilim
kontroll ve ariza limitleri parametresinin altindaki tabloya bakin. (Upcmay, maksimum
AC besleme gerilimi araligina karsilik gelen DC gerilimidir.) Harici fren kiyicilar ile ilgili
bilgi icin, fren kiyicilarin belgelerine bakin.

Not: Calisma sirasinda frenlemede, kiyicinin ¢calismasi igin asiri gerilim kontroliniin
(30.30 Yiksek gerilim kontrolti parametresi) devre disi birakilmasi gerekir.

Ayarlar

Parametre 01.11 DC gerilimi (sayfa 115) ve 30.30 Yuksek gerilim kontrolu
(sayfa 256), parametre grubu 43 Fren kiyici (sayfa 309).
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Guvenlik ve korumalar

Acil stop

Acil stop sinyali 21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile segilen sinyale baglanir.
Fieldbus araciligiyla da bir acil stop olusturulabilir (parametre 06.01 Temel kontrol
word'U, bit 0...2).

Acil stop modu 21.04 Acil stop modu parametresi ile secilir. Asagidaki moduiller
bulunmaktadir:

« Offl: Kullanimda olan belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart yavaslama
rampasi boyunca durma

e Off2: Serbest durus

e Off3: 23.23 Acil stop suresi parametresi ile tanimlanan acil stop rampasi ile
durma.

Offl 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:

« SIL 3/PL e diizeyi acil stop fonksiyonlari igin, siiriiciiye bir TUV sertifikall FSO-xx
glvenlik secenekleri moduli baglanabilir. Boylece bu modul givenlik sertifikali
sistemlere dahil edilebilir.

« Gerekli acil stop kategorilerinin karsilanmasi amaciyla acil stop cihazlarinin ve
ihtiyac duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu ekipmani kuran kiginin
sorumlulugundadir. Ayrintili bilgi igin, lokal ABB temsilciniz ile irtibata gecin.

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

e Eger minimum (veya maksimum) tork limiti %0 olarak ayarlanmissa, acil stop
fonksiyonu stiriicilyll durduramayabilir.

« Hiz ve moment referans ekleri (parametre 22.15, 22.17, 26.16, 26.25 ve 26.41) ve
referans rampasi sekilleri (23.16...23.19) acil rampa stoplari durumunda g6z ardi
edilir.

Ayarlar

Parametere 06.17 Surtct durum word'li 2. (sayfa 129), 06.18 Start yasagl durum
word'l (sayfa 130), 21.04 Acil stop modu (sayfa 202), 21.05 Acil stop kaynagi (sayfa
202), 23.23 Acil stop suresi (sayfa 218), 25.13 Min mom hiz knt acl dur (sayfa 230),
25.14 Maks mom hiz knt acl dur (sayfa 230), 25.15 Oransal kazan¢ acl dur (sayfa
230), 31.32 Acil rampa denetimi (sayfa 263) ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi
(sayfa 264).
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Motor termik korumasi

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

Motor sicakhgi

» motor termik koruma modeli (striiciniin i¢inde dahili olarak turetilen tahmini
sicaklik) veya

» sargilarda bulunan sensdrler kullanilarak izlenebilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

Potansiyel patlayici atmosfere kurulmus ‘Ex’ motorlarda sicaklik izlemenin yani sira
bir koruyucu fonksiyon bulunur.

Motor termik koruma modeli
Sdrlct motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

1. Sdrucuye ilk kez gii¢ uygulandiginda, motorun ortam sicakliginda oldugu kabul
edilir (35.50 Motor ortam sicakligl parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan,
suruictye gug uygulandiginda, motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilr.

2. Motor sicakhgi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik stiresi ve motor
yik egrisi kullanilarak hesaplanir. Yk egrisi, ortam sicakliginin 30°C'yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

Not: Motor termik modeli geviriciye yalnizca bir motor bagl iken kullanilabilir.

PTC sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Dijital giris DI6'ya bir PTC sensori baglanabilir.

+24VD
T '

PTC sensorunln direnci, sicakhigi arttiginda artar. Sensoriin artan direnci girigteki
gerilimin dismesine neden olur ve boylece girisin durumu 1 degerinden 0 degerine
gecerek agsiri sicakligi gosterir.

1...3 PTC sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.
Analog ¢ikig, sensor Uzerinden 1,6 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicakligi arttik¢a, sensor Uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik 8lgum fonksiyonu sensdériin direncini hesaplar ve asiri sicaklik
algilanmissa bir gdsterge olusturur.
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Sensorin kablo baglantisi igin sirliciniin Donanim El Kitabi'na bakin.

Asagidaki sekilde, sicakligin bir fonksiyonu olarak tipik PTC sensorl direng degerleri
gOsterilmektedir.

Ohm

T

Yukaridakilere ek olarak, istege bagh FEN-xx enkoder arabirimlerinin ve FPTC-xx
modiuillerinin PTC sensorleri i¢in baglantilar vardir. Daha fazla bilgi icin, modile 6zel
belgelere basvurun.

Pt100 veya Pt1000 sensdrlerini kullanarak sicaklik izleme

1...3 Pt100 veya Pt1000 sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak
baglanabilir.

Analog cikis, sensor lizerinden 9,1 mA (Pt100) veya 1 mA (Pt1000) degerinde sabit
bir etkinlestirme akimi génderir. Motor sicakhgi arttikga, sensor tizerindeki gerilim gibi
sensor direnci de artar. Sicaklik 6l¢um fonksiyonu, gerilimi analog girisi Uzerinden
okur ve bunu Celcius dereceye donustirdr.

Uyari ve hata limitleri parametreler ile ayarlanabilir.

Sensorin kablo baglantisi igin suriiciiniin Donanim El Kitabi'na basvurun.

KTY84 sensdrleri kullanarak sicaklik izleme

Kontrol birimi Gizerindeki bir analog girise ve bir analog ¢ikisa bir KTY84 sensori
baglanabilir.

Analog cikis, sensor lizerinden 2,0 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicakhgr arttikca, sensor tzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik 8lgim fonksiyonu, gerilimi analog girisi Uzerinden okur ve bunu Celcius
dereceye donusturdr.

FEN-xx enkoder arabirimlerinde (istege bagli) ayrica bir KTY84 sensori baglantisi
bulunur.
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Asagidaki sekilde ve tabloda, tipik KTY84 sensor direnci degerleri, motor ¢alisma
sicakliginin bir fonksiyonu olarak gdsterilmektedir.

Ohm
3000 [

2000

KTY84 skalalandirma
90°C =936 ohm
110°C = 1063 ohm
130°C = 1197 ohm 1000
150°C = 1340 ohm

0 ) ) . . . .
-100 0 100 200 300
Uyari ve hata limitleri parametreler ile ayarlanabilir.

Sensoriin kablo baglantisi igin strliciniin Donanim El Kitabi'na basvurun.

Motor fani kontrol lojigi (35.100...35.106 parametreleri)

Motorda bir harici sogutma fani varsa, fan yol vericisini bir réle veya dijital ¢ikis
araciligiyla kontrol etmek igin bir stiriicti sinyali (6rnegin caligiyor/durduruldu)
kullanilabilir. Fan geribildirimi icin bir dijital giris secilebilir. Geribildirim sinyalinin kaybi
istege bagli olarak bir uyariya veya bir hataya neden olacaktir.

Fan i¢in baglatma ve durdurma gecikmesi tanimlanabilir. Ayrica, fan bagladiktan
sonra geribildirimin alinmasi gerektigi zamani tanimlamak igin bir geribildirim
gecikmesi ayarlanabilir.

Ex motor destegi (95.15 parametresi, bit 0)

Kontrol programinin, potansiyel patlayici atmosferde bulunan Ex motorlar icin bir
sicaklik koruma fonksiyonu bulunur. Koruma, 95.15 Ozel HW ayarlari parametresinin
0. biti ile etkinlegtirilir.

Ayarlar

Parametre gruplari 35 Motor termik korumasi (sayfa 276) ve 91 Enkoder moddili
ayarlari (sayfa 379); parametre 95.15 Ozel HW ayarlari (sayfa 393).
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Motor kablosunun termik korumasi

Kontrol programi, motor kablosu icin termik koruma fonksiyonu igerir. Bu fonksiyon,
ornegin, strtictinin nominal akimi motor kablosunun akim tasima kapasitesini
astiginda kullaniimalidir.

Program, kablo sicakliini asagidaki verilere dayanarak hesaplar:
« Olgilen ¢ikis akimi (01.07 Motor akimi parametresi)

e Kablonun 35.61 Kablo nominal akimi parametresi ile belirtilen nominal sirekli
akim degeri ve

« Kablonun 35.62 Kablo termik artis zamani parametresi ile belirtilen termik zaman
sabiti.

Kablonun hesaplanan sicakligi, nominal maksimum degerin %102'sine ulasinca bir
uyarl (A480 Motor kablosu asiri yuku) verilir. %106'ya ulasilinca siriict bir hata (4000
Motor kablosu agiri yuku) verir.

Ayarlar

Parametreler 35.60...35.62 (sayfa 285).

Kullanici ylk egrisi

Kullanici yuk egrisi, giris sinyalini (6r. motor momenti veya motor akimi) sirticu ¢ikis
hizinin veya frekansinin bir fonksiyonu olarak izleyen bir fonksiyon saglar. Fonksiyon
hem yuksek limit (asir yuk) hem de algak limit (disuk yuk) izlemeyi icerir. Asir yuk
izleme, drnegin bir pompanin tikandigini veya bir doner testerenin digume carptigini
algilamada kullanilabilir. Dusuk yik izleme, yukin érnegin transmisyon kayisinin
kopmasi nedeniyle kayboldugunu algilayabilir.

izleme, motor hiz ve/veya frekans araligi icinde etkilidir. Frekans araligi, skaler motor
kontrol modunda bir frekans referansiyla beraber kullanilir, diger durumlarda hiz
araligi kullanilir. Aralik bes hiz (parametre 37.11...37.15) veya frekans
(37.16...37.20) degeriyle tanimlanir. Degerler pozitiftir, ancak izlenen sinyalin isareti
g6z ardi edildiginden izleme negatif yonde de simetrik olarak etkindir. Hiz/frekans
araligi disinda, izleme devre digidir.

Bes hiz veya frekans noktasinin her biri icin bir duguk yuk (37.21...37.25) ve yiksek
yik (37.31...37.35) limiti ayarlanir. Bu noktalarin arasinda, yiiksek ytik ve distk yiuk
egrilerini lineer olarak olusturmak igin limitler ara deger olarak eklenir.
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Izlenen sinyal (37.02)

ASIRI YUK
37.31 (%)
X X ! 37.35 (%)
. . IZINVERILEN : " 37.05 %)
; ; ISLEM S Lol A
37.21 (%) | ! ' :
l DUSUK YUK | :
37.11 (rpm)  37.12 3713 37.14 37.15 Hiz
37.16 (Hz) 37.17 3718 3719  37.20 Frekans

Sinyal izin verilen alani terk ederken gerceklesecek eylem (yok, uyari, veya hata)
asir yuk ve dusuk yuk kosullari igin (sirasiyla 37.03 ve 37.04 parametreleri) ayri
olarak segilebilir. Her bir kosulun secili eylemi (37.41 ve 37.42) geciktirmek icin istege
bagli bir zamanlayicisi vardir.

Ayarlar
37 Kull. Yk egrisi parametre grubu (sayfa 291).

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 bir tek guinluk girisi) olusturulur. Mesajin icerigi kontrol
panelinde, Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6§esi segilerek diizenlenebilir.

Motor faz kayb1 algilama (parametre 31.19)

Parametre, motor faz kaybi algilandiginda suriiciiniin nasil tepki verecegini secer.
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Topraklama hatas! algilama (parametre 31.20)

Topraklama hatasi algilama fonksiyonu, toplam akim dlgimunu esas alir.
Asagidakilere dikkat edin

* besleme kablosundaki bir topraklama hatasi korumay! etkinlestirmez

« topraklanmig bir beslemede, koruma 2 milisaniyede etkinlesir

« topraklanmamis bir beslemede, besleme kapasitansi 1 mikrofarad veya daha
yuksek olmahdir

* 300 metreye kadar blendajli motor kablolarinin neden oldudu kapasitif akimlar
korumay etkinlestirmez

e sirtcl durduruldugunda koruma devre disi birakilr.

Besleme faz kayb1 algilama (parametre 31.21)

Parametre, besleme faz kaybi algilandiginda sirlicinin nasil tepki verecegini secer.

STO AKTIF algilama (31.22 parametresi)

Surucu Guvenli tork kapama girisinin durumunu izler ve bu parametre ile sinyaller
kayboldugunda verilecek gosterimler segilir. (Bu parametrenin Givenli tork kapama
fonksiyonunun ¢alismasi Uzerinde etkisi yoktur). Glivenli moment kapatma
fonksiyonu ile ilgili daha fazla bilgi i¢in, bkz. Donanim el kitabi.

Degistirilmis besleme ve motor kablolari (parametre 31.23)

Sdrilci, besleme ve motor kablolarinin kazara degistiriimesini algilayabilir (6rnegin
beslemenin sirlici motor baglantisina baglanmasi). Parametre, bir hata olusturulup
olusturulmayacagini secer. Ortak DC barasindan beslenen strici/cevirici
donaniminda korumanin devre digi birakilmasi gerektigini unutmayin.

Sikigma korumasi (31.24...31.28 parametreleri)

Sikisma durumunda siriici motoru korur. Denetim limitlerini (akim, frekans ve sure)
ayarlamak ve surlcinun bir motor sikismasi durumuna nasil tepki verecegini segmek
mumkunddr.

Asiri hiz korumasi (parametre 31.30)

Kullanici, kullaniimakta olan maksimum ve minimum hiz limitlerine eklenen bir marjin
belirleyerek asiri hiz limitlerini ayarlayabilir.

Rampa stop denetimi (parametre 31.32, 31.33, 31.37 ve 31.38)

Kontrol programinin normal ve acil stop rampalari igin bir denetim fonksiyonu vardir.
Kullanicl, ya stop etme i¢cin maksimum bir siireyi ya da tahmini yavaslama hizindan
maksimum sapmay! tanimlayabilir. Striicti beklenen sekilde durmakta basarisiz
olursa bir hata olusturulur ve surlicti serbest durug yapar.
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Ozel motor akimi hata limiti (parametre 31.42)

Kontrol programi, suriici donanimina bagl olarak bir akim limiti ayarlar. Cogu
durumda, varsayilan deger uygundur. Ancak, daha dusuk bir limit (6rnegin, sabit
miknatish motoru miknatissizlagtirmadan korumak icgin) kullanici tarafindan manuel
olarak ayarlanabilir.

Lokal kontrol kaybi algilama (parametre 49.05)
Parametre, suriiciniin kumanda paneli veya PC araci iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini secer.

Otomatik hata resetlemeleri

Siricu, asirt akim, yiksek gerilim, distk gerilim, harici hatalar sonrasinda kendini
otomatik olarak resetler. Kullanici ayrica, otomatik olarak sifirlanacak bir hatay!
(Guvenli moment kapatma ile ilgili hatalar harig) belirtebilir.

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

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden dnce, tehlikeli durumlarin olusmayacagindan
emin olun. Fonksiyon siriicllyll otomatik olarak sifirlar ve hatadan sonra ¢alismaya
devam eder.

Ayarlar
Parametreler 31.12...31.16 (sayfa 258).
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Tesghisler

Hata ve uyari mesajlari, veri kaydi
Bkz. bolim Hata izleme, (sayfa 473).

Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek ug¢ sinyal segcilebilir. Denetlenen bir sinyal
o6nceden tanimlanan limitleri agsarsa veya bu limitlerin altina digerse, 32.01 Denetim
durumu parametresinde bir bit etkinlestirilir ve bir uyari veya hata olusturulur. Mesajin
icerigi kontrol panelinde, Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek
dizenlenebilir.

Denetlenen sinyal dusuk gegisli olarak filtrelenir.

Ayarlar

32 Denetim parametre grubu (sayfa 266).

Bakim zamanlayicilari ve sayaclari

Programda, 6nceden tanimlanan bir limite ulasildiginda bir uyari olusturacak sekilde
konfigire edilebilen alti farkli bakim zamanlayicisi veya sayaci bulunmaktadir.
Mesajin icerigi kontrol panelinde, Men( - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek
dizenlenebilir.

Zamanlayici/sayag, herhangi bir parametreyi izlemek icin ayarlanabilir. Bu 6zellik, bir

servis hatirlaticisi olarak 6zellikle kullanislidir.

Ucg sayag tipi vardir:

« Aclik stire zamanlayicilari. Ikili kaynagin (6rnegin, durum word'iindeki bit) calisma
suresini olger.

« Sinyal y.kenar sayicilarl. Bu sayicl, izlenen ikili kaynak durumunun her
degistiriimesinde artar.

« Deger sayagclari. Bu sayag, entegrasyon ile, izlenen parametreyi dlger. Sinyal tepe
degerinin altindaki dlgllen alan, kullanici tanimli bir limiti gecerse bir uyari verilir.

Ayarlar

33 Genel zamanlayici ve sayag parametre grubu (sayfa 269).
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Enerji tasarrufu hesaplayicilari

Bu 6zellik agagidaki fonksiyonlardan olusur:

* Motor akisini, toplam sistem verimini maksimum duizeye ¢ikaracak sekilde
ayarlayan bir enerji iyilestirici

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

» Sdiricunin yuk profilini gdsteren bir yik analizor (88. sayfadaki ilgili bolume
bakin).

Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, dogrudan 45.19 Gug karsilagtirma
parametresinde verilen referans motor guctiinun dogruluguna baghdir.

Ayarlar

45 Enerji verimliligi parametre grubu (sayfa 315).
Yuk analizori

Tepe degeri gunlugi

Kullanicl, tepe degeri giinltgu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Gunlik, tepe degerinin
meydana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe degerini ve ayrica tepe degeri
sirasindaki motor akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder. Tepe degeri, 2 ms
araliklarla drneklenir.

Genlik gunlukleri
Kontrol programinda iki genlik giinligu bulunmaktadir.

Genlik giinligd 2 icin kullanici, 200 ms araliklarla érneklenmesi icin bir sinyal secebilir
ve %100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan 6rnekler, genliklerine bagh
olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir. Her parametre, yiizde 10'luk bir
genlik araligini temsil eder ve bu araliga denk diisen toplanmis érneklerin ytizdesini
gosterir.
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Orneklerin yiizdesi

>%90

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

Genlik araliklari
(36.40...36.49 parametreleri)

Genlik giinltig 1, motor akimini izlemek tizere sabitlenmistir ve resetlenemez. Genlik
gunlugi 1 ile %100, sdrdcinin maksimum ¢ikis akimina karsilik gelir (donanim el
kitabinda verilen haliyle I,,s). Olgiilen akim siirekli olarak kaydedilir. Orneklerin
dagilimi 36.20...36.29 parametreleri ile gosterilir.

Ayarlar

36 Yik analizért parametre grubu (sayfa 287).
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Diger konular

Kullanici parametre setleri

Sdrici, kalici bellege kaydedilebilen ve sirlict parametreleri kullanilarak geri
cagrilabilen dort kullanici parametre grubunu destekler. Kullanici parametre gruplari
arasinda gecis yapmak icin dijital girigler kullaniimasi da mumkundur.

Bir kullanici parametre grubunda, asagidakiler harig, 10...99 parametre gruplarindaki
diizenlenebilen degerlerin timi bulunur:

» 10.03 DI zorlama se¢imi ve 10.04 parametreleri gibi zorlanan G/C degerleri DI
zorlama verileri

* G/C genisletme moduli ayarlari (grup 14...16)

» data depolama parametreleri (grup 47)

» fieldbus iletigsim ayarlar (gruplar 51...56 ve 58)

» enkoder konfigirasyonu ayarlari (grup 92...93) ve

» parametre 95.01 Besleme gerilimi.

Motor ayarlari kullanici parametre setlerine dahil oldugundan, bir kullanici setini geri
¢agirmadan 6nce ayarlarin uygulamada kullanilan motora uydugundan emin olun.
Sdrdctyle farkli motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor ID run uygulamasinin
her bir motor icin gerceklestiriimesi ve sonuglarin farkli kullanici gruplarina
kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun grup geri ¢cagrilabilir.

Ayarlar
Parametreler 96.10...96.13 (sayfa 398).

Parametre saglama toplami hesaplamasi

Parametre saglama toplami, siriicti yapilandirmasindaki degisiklikleri izlemek icin
kullanici tarafindan tanimlanabilen bir parametreler grubundan hesaplanabilir.
Hesaplanan saglama toplami 1...4 referans saglama toplamlariyla karsilastirilir,
uyusmazlik durumunda bir olay (islenmemis olay, uyari veya hata) olusturulur.

Varsayilan olarak, hesaplamaya dahil edilen parametreler grubu,

» gercek sinyaller

» parametre grubu 47 Veri depolama

» yeni ayarlari dogrulamak icin etkinlestirilen parametreler (51.27 ve 96.07 gibi)
» flas bellege kaydedilmeyen parametreler (96.24...96.26 gibi)

» dabhili olarak digerlerinden hesaplanan parametreler (98.09...98.14 gibi)

» dinamik parametreler (6r. donanima gore degisen parametreler) ve

» uygulama programi parametreleri haricinde gogu parametreyi icerir.

Varsayilan grup, Drive customizer PC araci kullanilarak diizenlenebilir.

Ayarlar
Parametreler 96.53...96.59 (sayfa 402).
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Kullanici kilidi

Daha iyi siber glivenlik icin, 6rnegin parametre degerlerinin degistiriimesini ve/veya
yazilimlar ile diger dosyalarin yiklenmesini énlemek amaciyla bir master parola
ayarlayabilirsiniz.

Kullanici kilidini ilk defa etkinlestirmek icin varsayilan parolayi (10000000) 96.02 Sifre
kodu parametresine girin. Bu, 96.100...96.102 parametrelerini gdrinlr yapar. Sonra,
96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine yeni bir parola girin ve kodu 96.101
Kullanici parolasini onayla parametresinde onaylayin. 96.102 Kullanici kilidi
islevselligi parametresinde 6nlemek istediginiz eylemleri tanimlayin.

Kullanici kilidini kapatmak icin 96.02 Sifre kodu parametresine gecgersiz bir parola
girin, 96.08 Denetleme panosu yiikleme parametresini etkinlestirin veya ekipmani
kapatip acin. Kilit kapaliyken, 96.100...96.102 parametreleri gizlenir.

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

Ayarlar
Parametre 96.02 (sayfa 396) ve 96.100...96.102 (sayfa 404).

Veri depolama parametreleri

Data depolama icin yirmi dort (on alti adet 32 bit, sekiz adet 16 bit) parametre
ayrilmistir. Bu parametreler varsayilan olarak bagimsizdir ve baglanti olusturma, test
etme ve devreye alma gibi amaglarla kullanilabilir. Diger parametrelerin kaynak ve
hedef se¢imleri yazilabilir ve okunabilirler.

“Analog kaynak” tipi parametrelerin (bkz. sayfa 417) 32 bit reel (kayan noktall) kaynak
bekledigini unutmayin, yani 47.01...47.08 parametreleri diger parametrelerin deger
kaynagi olarak kullanilabilirken 47.11...47.28 parametreleri kullanilamaz.

Bagka bir parametrenin kaynagi olarak 16 bitlik bir tamsayi (DDCS veri gruplarindan
alinan) kullanmak igin, degeri “real32” tipi depolama parametrelerinden
(47.01...47.08) birine yazin. Depolama parametresini kaynak olarak secin ve
47.31...47.38 parametrelerinde 16 bit ile 32 bit degerleri arasinda uygun bir
Olgceklendirme yontemi tanimlayin.

Ayarlar
47 Veri depolama parametre grubu (sayfa 321).

Azaltilmig ¢aligma fonksiyonu

Paralel bagli ¢evirici modillerinden olusan gevirici Uniteleri igin bir “azaltiimis
calisma” fonksiyonu bulunur. Fonksiyon, modullerden biri (veya daha fazlast)
ornegin, bakim nedeniyle hizmet disi oldugunda bile sinirli akimla ¢alismaya devam
edilmesini mumkuin kilar. Prensipte, azaltilmis ¢calisma yalnizca bir moduille
mumkiindiir, ancak motoru caligtirmanin fiziksel gereklilikleri hala gegerlidir. Ornegin,
kullanimda kalan moduller motora yeterli miknatislanma akimini saglamalidir.
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Azaltilmig ¢aligma fonksiyonunun etkinlegtirilmesi

Not: Kabine monte surlculerde, igslem sirasinda gerekli olan kablo baglantisi
aksesuarlari ve hava tamponu ABB'de mevcuttur ve Urtinle birlikte verilir.

UYARI! S6z konusu siriicli veya cevirici Unitesi i¢in saglanan guvenlik
A A talimatlarina uyun.

1. Siricuden/cevirici Unitesinden besleme gerilimini ve tim yardimci gerilimleri
sokiin.

2. Ceuvirici kontrol Unitesi arizali modulden calistirilirsa kablo baglantisina uzatma
takin ve uzatmayi kalan modullerden birine baglayin.

3. Servis islemi yapilacak modili bélmesinden ¢ikarin. Talimatlar igin ilgili donanim
el kitabina bakin.

4. Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonu kullanimdaysa, eksik modulun yerine
STO kablo baglantisina jumper takin (modul zincirin sonunda degilse).

5. Bos modil bélmesine hava akigini engellemek igin st modul kilavuzuna bir hava
tamponu takin.

6. Cevirici Unitesinin sarj devreli bir DC anahtari olmasi durumunda, xSFC-xx sarj
kontrol cihazinda ilgili kanali devre disi birakin.

7. Sdrici/cevirici Unitesine giden gucu agin.

8. Mevcut cevirici modullerinin sayisini 95.13 Azaltiimis ¢calisma modu parametresine
girin.

9. Tum hatalari sifirlayin ve surtcliyl/ceviriciyi baglatin. Yeni cevirici
konfiglirasyonuna gére maksimum akim artik otomatik olarak sinirlandirilir. Tespit

edilen moddllerin sayisi (95.14) ile 95.13 parametresinde ayarlanan deger
arasindaki bir uyusmazlik hata olusturur.

Tum moduller tekrar takildiktan sonra, azaltiimis ¢alisma fonksiyonunu devre disi
birakmak igin 95.13 Azaltilmig calisma modu parametresi O olarak resetlenmelidir.
Ceuvirici Unitesinde sarj devresi bulunmasi durumunda, tim modiiller i¢in sarj izleme
tekrar etkinlestiriimelidir. Glivenli moment kapatma (STO) fonksiyonu kullanimdaysa,
bir onay testi gerceklestiriimelidir (talimatlar icin suriicli/cevirici Gnitesinin donanim el
kitabina bakin).

Ayarlar

Parametre 06.17 (sayfa 129) ve 95.13...95.14 (sayfa 393).

du/dt filtresi destegi

Surucundn ¢ikisina bagl harici bir du/dt filtresi oldugunda, 95.20 HW secenek word'l
1 parametresinin 13. biti agiimalidir. Bu ayar, filtre i¢in asiri sicaklik korumasi saglar.
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Ayarin dahili du/dt filtrelere sahip cgevirici moddllerle birlikte etkinlestirilmemesi
gerektigini unutmayin.

Ayarlar

Parametre 95.20 HW sec¢enek word'l 1 (sayfa 394).

Sinus filtresi destegi

Kontrol programinin, ABB sinus filtrelerinin (ayri olarak saglanir) kullanimini saglayan
bir ayari vardir. Stiriiciiniin ¢ikisina bagl bir siniis filtresi oldugunda, 95.15 Ozel HW
ayarlari parametresinin 1. biti agiimalidir. Ayar, surlictiyu skaler motor kontrol
modunu kullanmaya zorlar, strtictinin filtre rezonans frekanslarinda

« calismasini 6nlemek i¢in anahtarlama ve ¢ikis frekanslarini sinirlar ve
 filtreyi asiri 1Isinmaya karsi korur.

Baska bir Ureticinin sinus filtresini baglamadan 6nce lutfen yerel ABB temsilcinize
danigin.

Ayarlar

Parametre 95.15 Ozel HW ayarlari (sayfa 393).
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Uygulama makrolari

Bu bolimin igindekiler

Bu boélimde uygulama makrolarinin kullanim amaglari, galismasi ve varsayilan
kontrol baglantilari agiklanir.

Kontrol birimi baglantilari ile ilgili daha ayrintili bilgi, stiriiciiniin Donanim el kitabi'nda
bulunmaktadir.

Genel

Uygulama makrolari ilgili uygulama igin uygun olan varsayilan parametre degerleri
grubudur. Kullanici, suriciyi baglatirken, genellikle en uygun uygulama makrosunu
baslangi¢ noktasi olarak secer ve ardindan ayarlari uygulamaya uyarlamak igin
gerekli degisiklikleri yapar. Bu sekilde, geleneksel siriicli programlama yontemine
kiyasla genellikle cok daha az sayida kullanici diizenlemesine ihtiyag duyulur.

Uygulama makrolari 96.04 Makro sec¢imi parametresi ile secilebilir. Kullanici
parametre ayarlari, 96 Sistem grubundaki parametrelerle yonetilir.
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Fabrika makrosu

Fabrika makrosu; konveyorler, pompalar ve fanlar ve test diizenekleri gibi nispeten
kolay hiz kontrol uygulamalarina uygundur.

Sirlci referans sinyali All analog girisine bagh durumdayken hiz kontrolltdr.
Start/stop komutlari, DI1 dijital girisi Uzerinden verilir; calisma yonu DI2 tarafindan
belirlenir. Bu makro EXT1 kontrol konumunu kullanir.

DI3 dijital giris araciligiyla hatalar resetlenir.

Dl4, 1 ve 2 hizlanmalyavaslama zamani gruplari arasinda gegis yapar. Hizlanma ve
yavaslama sireleri ile rampa sekilleri 23.12...23.19 parametreleri ile belirlenir.

DI5, sabit hiz 1'i etkinlestirir.

Fabrika makrosu icin varsaylilan parametre ayarlari

Fabrika makrosu i¢in varsayilan parametre ayarlari Parametrelerin listesi altinda
(sayfa 115) listelenmigtir.
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Fabrika makrosu icin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gug girisi
+24VI|
GND 24V DC,2A
Referans gerilimi ve analog girigler
+VREF |10 VDC, R; 1...10 kohm
-VREF |-10VDC, R; 1...10 kohm
AGND | Topraklama
All+ Hiz referansi
0(2)...10 V, Rj, > 200 kohm
Varsayilan olarak kullanimda degildir.
Al2- 0(4)...20 mA, R;, > 100 ohm
Analog cikiglar
AO1 Motor hizi rpm
0...20 mA, R < 500 ohm
Motor akimi
AGND |0...20 mA, R, <500 ohm
Siriicu - slricu baglantisi
B
A Suricu - surict baglantisi
BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Réle cikiglari
Calismaya hazir
250 VAC/30VDC
2A

-
I
_—/|, Caligiyor
I

250 VAC/30VDC

2A
_—/|, Hata (-1)

250 VAC/30VDC
— 1 2A

Dijital kilit
DIIL Calisma izni

+24VD_|[+24 V DC 200 mA

DICOM | Dijital giris topraklamasi

+24VD _[+24 V DC 200 mA
DIOGND | Dijital girig/¢ikis topraklamasi
XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 [Cikis: Calismaya hazir |

1
DIO2 | Cikis: Caligtyor |

XDI  Dijital girigler

— DIL__ [Stop (0) / Start (1)
— DI2__|ileri (0) / Geri (1)
— DI3  [Reset
— DI4 Hiz./Yav. siresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)
L DI5 [Sabit hiz 1 (1 = Acik)
D16 Varsayilan olarak kullanimda degildir.
XSTO Sirlicunin start etmesi icin givenli tork kapama devrelerinin
kapatiimasi gerekir. Stricunun Donanim el kitabi'na bakin.

X12  Guvenlik secenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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Man/Oto makrosu

Man/Oto makrosu, iki harici kontrol cihazinin kullanildidi hiz kontrol uygulamalari igin
uygundur.

Sirucl, EXT1 (Manuel kontrol) ve EXT2 (Otomatik kontrol) harici kontrol konumlarindan
hiz kontrollidur. Kontrol konumlari arasindaki secim, DI3 dijital girisi yoluyla yapilr.

EXT1 igin start/stop sinyali, DI1'e baglanirken, ¢calisma yoni DI2 tarafindan belirlenir.
EXT2 i¢in, start/stop komutlari DI6 yoluyla, y6n DI5 yoluyla verilir.

EXT1 ve EXT2 icin referans sinyalleri, sirasiyla All ve Al2 analog girislerine baglanir.

DI4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlegtirilebilir.

Man/Oto makrosu icin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bélumiinde (sayfa 115) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkh olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir .

Parametre Man/Oto makrosu
No. Adi varsaylilan

12.30 | Al2 maks'da olceklendirilen Al2 1500,000

19.11 | Extl/Ext2 segimi DI3

20.06 | Ext2 komutlar Inl Start; In2 Y6n
20.08 | Ext2 inl kaynagi DI6

20.09 | Ext2 in2 kaynagi DI5

20.12 | Galisma izni 1 kaynagi DIIL

22.12 | Hiz ref2 kaynagi Al2 dlgeklendirilmis
22.14 | Hiz refl/2 segimi Ext1/Ext2 secimini izler
22.22 | Sabit hiz se¢imi 1 D4

23.11 | Rampa grubu se¢imi Hiz./Yav. suresi 1
31.11 |Hata reset segimi Secilmedi
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Man/Oto makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gug girisi
+24VI|
GND 24V DC,2A
Referans gerilimi ve analog girigler
+VREF |10 VDC, R; 1...10 kohm
-VREF |-10VDC, R; 1...10 kohm
AGND | Topraklama
All+ |Hiz referansi (Manuel)
0(2)...10 V, Rj, > 200 kohm
Hiz referansi (Otomatik)
0(4)...20 mA, R;, > 100 ohm
islar
Motor hizi rpm
0...20 mA, R < 500 ohm
Motor akimi
AGND |0...20 mA, R, <500 ohm
Siriicu - slricu baglantisi
B
A Surdcu - suriict baglantisi
BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Réle cikiglari
Calismaya hazir
250 VAC/30VDC
2A

Al2-
Analog ¢ik
AO1

2A

Hata (-1)

250 VAC/30VDC
2A

P2
I
Caligiyor
j 250 VAC/30VDC
I
-
I

Dijital kilit
DIIL Calisma izni

+24VD_|[+24 V DC 200 mA

DICOM | Dijital giris topraklamasi

+24VD _[+24 V DC 200 mA
DIOGND | Dijital girig/¢ikis topraklamasi
XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 [Cikis: Calismaya hazir |

1
DIO2 | Cikis: Caligtyor |

XDI  Dijital girigler

— DIL__ [Stop (0) / Start (1) — Manuel
— DI2__ [ileri (0) / Geri (1) — Manuel
— DI3__ [Manuel (0) / Otomatik (1)
— DI4  [Sabithiz 1 (1= Acik)
" DI5 [lleri (0) / Geri (1) — Otomatik
L DI6  [Stop (0) / Start (1) — Otomatik
XSTO Sirlicunin start etmesi icin givenli tork kapama devrelerinin
kapatiimasi gerekir. Stricunun Donanim el kitabi'na bakin.

X12  Guvenlik secenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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PID kontrol makrosu

PID kontrol makrosu, drnegin, kapal ¢cevrim basinci, seviye veya akis kontrol
sistemleri proses kontrol uygulamalari i¢in uygundur

» sehir su sebekesi sistemlerinde basing yukseltme pompalari

» su rezervuarlarinda seviye kontrol pompalari

* boélgesel isitma sitemlerinde basing yukseltme pompalari

* bir konveydr hattinda madde akis kontrolQ.

Proses referans sinyali All analog girisine ve proses geri bildirim sinyali Al2'ye

baglanir. Alternatif olarak All ile siiricliye dogrudan bir hiz referansi da verilebilir.
Sonra PID hiz kontrol baypaslanir ve siriicl artik proses degiskenini kontrol etmez.

Dogrudan hiz kontrol (kontrol konumu EXT1) ve proses degisken kontrolli (EXT2)
arasindaki secim DI3 dijital girigi ile yapilir.

EXT1 ve EXT2 i¢in start/stop sinyalleri, sirasiyla DI1 ve DI6 analog ¢ikislarina
baglanir.

DlI4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlegtirilebilir.

Not: PID ddnglsl devreye alinirken, motorun dncelikle EXT1 kullanilarak hiz
kontroliinde calistiriimasi faydal olacaktir; bu, PID geribildirim polaritesinin ve
Olceklendirmesinin test edilmesine olanak saglayacaktir. Geribildirim kanitlandiginda,
PID dongusu EXT2'ye gecilerek "kapatilabilir”.
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PID kontrol makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolimiinde (sayfa 115) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir .

Parametre PID kontrol makrosu
No. Adi varsaylilan

12.27 | AI2 min 4,000

19.11 | Ext1/Ext2 secimi DI3

20.01 | Extl komutlari Inl Start

20.04 | Extl in2 kaynagi Secilmedi

20.06 | Ext2 komutlari In1 Start

20.08 | Ext2 inl kaynagi D16

20.12 | Calisma izni 1 kaynagi DI5

22.12 | Hiz ref2 kaynagi PID

22.22 | Sabit hiz secimi 1 Dl4

23.11 | Rampa grubu segimi Hiz./Yav. slresi 1
31.11 | Hata reset secimi Secilmedi

40.07 | Set 1 PID galisma modu Sdricu calisirken agik
40.08 | Set 1 geribildirim 1 kaynagdi Al2 6lceklendirilmis
40.11 | Set 1 geribildirim filtre suresi 0,040 s

40.35 | Set 1 tirev filtre siresi 10s

40.60 | Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi | Extl/Ext2 segimini izler

Not: Makro secimi 41 Proses PID grubu 2 parametre grubunu etkilemez.

101



102 Uygulama makrolari

PID kontrol makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gug girisi

+24VI
GND 24VDC,2A

Referans gerilimi ve analog girigler

+VREF |10 VDC, R| 1...10 kohm

-VREF |-10VDC, R, 1...10 kohm

AGND | Topraklama

All+ Hiz referansi
0(2)...10 V, Rj; > 200 kohm

Proses geri bildirimi*
0(4)...20 mA, R, > 100 ohm

Al2-

Analog ¢ik

islar

AO1 Motor hizi rpm

0...20 mA, R, < 500 ohm

Motor akimi
AGND |0...20 mA, R, <500 ohm

Sdricu - suricu baglantisi

1 B
2 A Siirticu - suriict baglantisi
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Réle ¢ikiglari

Calismaya hazir
250 VAC/30VDC
2A

2A

Hata (-1)
250 VAC/30VDC

-

I

Caligyor

j 250 VAC/30VDC
I

-

— 2A

Dijital kilit

DIIL Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.

+24VD |+24 V DC 200 mA

DICOM | Dijital giris topraklamasi

+24VD |+24 V DC 200 mA

DIOGND | Dijital giris/¢ikis topraklamasi

Dijital girig/cikiglar

1 DIO1 [Cikis: Calismaya hazir
2 DIO2 [Cikis: Caligiyor

XDI  Dijital girigler

DI1 Stop (0) / Start (1) — Hiz kontrol

DI2 Varsayilan olarak kullanimda degildir.

" DI3  [Hiz kontrol (0) / Proses kontrolii (1)

" DI4  [Sabithiz 1 (1= Acik)

" DI5 Calisma izni (1 = Acik)

L DI6 Stop (0) / Start (1) — Proses kontroli

Sdricunun start etmesi igin glivenli tork kapama devrelerinin
XSTO I -
kapatiimasi gerekir. Surlicuniin Donanim el kitabi'na bakin.

X12  Givenlik secenekleri baglantisi

X13  Kontrol paneli baglantisi

X205 Bellek Unitesi baglantisi

*Sensor baglantisi érnekleri igin, bkz. sayfa 103.
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PID kontrol makrosu igin sensdr baglantisi 6rnekleri

+ 0/4...20 mA

103

Al2+

P

Gergek deger dlgumu

Al2-

-20...20 mA. Rj, = 100 ohm

Not: Sensdriin gict harici olarak saglanmalidir.

P + { +24 VD I Yardimci gerilim ¢ikisi (200 mA maks.) |
| [out DIOGND [ Toprak |
0/4...20 mA
Al2+ Gergek deger dlgiimii
Al -20...20 mA. Ry, = 100 ohm
+ ardimci gerilim gikisi mA maks.
P + [ +24vD Yard ilim ¢ikisi (200 mA mak
| DIOGND [ Toprak |
0/4...20 mA
Al2+ Gergek deger 6lgiimii
Al2- -20...20 mA. R;;, = 100 ohm
Sdruci 1
— 0/4...20 mA
P Al2+ Gergek deger dlglimii
| — I Al2- -20...20 mA. Rj, = 100 ohm
Sdruci 2
Gii +24V
kaynag! | — — Al2+ Gergek deger dlgtimii
A -20...20 mA. Ry, = 100 ohm
Sdruci 3
— Al2+ Gergek deger dlgtimii
Al -20...20 mA. R;;, = 100 ohm
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Moment kontrol makrosu

Bu makro motorun tork kontroliniin yapilmasi gerektigi uygulamalarda kullantlir.
Bunlar, mekanik sistemde belirli bir gerilimin korunmasi gerektigi tipik gerilim
uygulamalaridir.

Moment referansi Al2 analog girisi yoluyla, genellikle (nominal motor momentinin
% 0...100'Une karsilik gelen) 0...20 mA araliginda akim sinyali olarak verilir.

Start/stop sinyali DI1 dijital girisine baglanir. Yon DI2 tarafindan belirlenir. DI3 dijital
girisi ile moment kontrolt (EXT2) yerine hiz kontrolii (EXT1) se¢mek mimkundur.
PID kontrol makrosundaki gibi, sistemi devreye almak ve motor yéniinii kontrol etmek
icin hiz kontrolu kullanilabilir.

Loc/Rem tusuna basilarak da kontrol lokal (kontrol paneli veya PC aract) olarak
degistirilebilir. Varsayilan olarak lokal referans hizdir; bir moment referansi gerekirse
19.16 Lokal kontrol modu parametresi degerinin Moment olarak degistirilmesi gerekir.

DI4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlestirilebilir. DI5, 1 ve 2
hizlanmalyavaslama zamani gruplari arasinda gegis yapar. Hizlanma ve yavaslama
sureleri ile rampa sekilleri 23.12...23.19 parametreleri ile belirlenir.

Tork kontrol makrosu icin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolumiinde (sayfa 115) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkh olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir .

Parametre Tork kontrol makrosu
No. Adi varsayllan

19.11 | Ext1/Ext2 secimi DI3

19.14 | Ext2 kontrol modu Moment

20.02 | Extl start tetikleyici Seviye

20.06 | Ext2 komutlar Inl Start; In2 Yon
20.07 | Ext2 start tetikleyici Seviye

20.08 | Ext2 inl kaynagi DI1

20.09 | Ext2 in2 kaynagdi DI2

20.12 | Galisma izni 1 kaynagi DI6

22.22 | Sabit hiz segimi 1 Dl4

23.11 | Rampa grubu segimi DI5

26.11 | Moment refl kaynagi Al2 dlgeklendiriimis
31.11 |Hata reset segimi Secilmedi
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Tork kontrol makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gug girisi

+24VI
GND

24V DC,2A

Referans gerilimi ve analog girigler

+VREF

10 VDC, R 1...10 kohm

-VREF

-10 VDC, R, 1...10 kohm

AGND

Topraklama

All+

Hiz referansi
0(2)...10 V, Rj, > 200 kohm

Al2-

Tork referansi
0(4)...20 mA, Rj, > 100 ohm

Analog ¢ik

islar

AO1

Motor hizi rpm
0...20 mA, R < 500 ohm

AGND

Motor akimi
0...20 mA, R; <500 ohm

Siriicu - slricu baglantisi

B

A

Sdrict - surucl baglantisi

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Réle cikiglari

Calismaya hazir
250 VAC/30VDC
2A

Caligiyor
250 VAC/30VDC
2A

Hata (-1)
250 VAC/30VDC
2A

P2
4
-
L
-
4

Dijital kilit

DIIL

Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.

+24VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Dijital giris topraklamasi

+24VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Dijital girig/cikis topraklamasi

XDIO Dijital giris/cikiglar
1 DIO1 [Cikis: Calismaya hazir
2 DIO2 [Cikis: Calisiyor
XDI  Dijital girigler
— DIL__ [Stop (0) / Start (1)
— DI2__|ileri (0) / Geri (1)
— DI3 Hiz kontrol (0) / Tork kontroli (1)
— DI4  [Sabithiz 1 (1= Acik)
" DI5  |Hiz./Yav. siiresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)
L DI6  [Calisma izni (1 = Acik)
XSTO Sirlicunin start etmesi icin givenli tork kapama devrelerinin
kapatiimasi gerekir. Stricunun Donanim el kitabi'na bakin.
X12  Guvenlik secenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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Sirali kontrol makrosu

Sirali kontrol makrosu; bir hiz referansi, birden fazla sabit hiz ve iki hizlanma ve
yavaglama rampasinin kullanilabildigi hiz kontrol uygulamalari igin uygundur.

Bu makroda yalnizca EXT1 kullanihr.

Makro, DI4...DI6 dijital girigleri tarafindan aktiflestirilebilen yedi 6n ayarli sabit hiz
onerir (bkz. 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi). All analog girisi Uzerinden bir
harici hiz referansi verilebilir. Referans sadece, sabit hiz etkinlestiriimediginde
(Dl4...DI6 dijital giriglerinin tamami kapali) etkin durumdadir. Ayrica kontrol
panelinden calisma komutlari verilebilir.

Start/stop komutlari, DI1 dijital girisi izerinden verilir; calisma yonu DI2 tarafindan
belirlenir.

iki hizlanma/yavaglama rampasi, DI3 yoluyla segilebilir. Hizlanma ve yavaslama
sureleri ile rampa sekilleri 23.12...23.19 parametreleri ile belirlenir.

Calisma semasi

Asagidaki sekil makro kullaniminin bir érnegini géstermektedir.

Hiz
Hiz3
Hiz 2
Yavaglama rampasi
boyunca durma
Hiz1

I‘_’ ‘_’, Zaman

Hiz.1 Hiz.1 Hiz.2 Yav.2

Start/Stop
Hizl/Yav.l _ [
Hz1l [

Hiz 2 |
Hiz.2/Yav.2
Hiz3




Sabit hiz segimi

Varsayilan olarak, DI4...DI6 dijital girigleri kullanilarak 1...7 sabit hizlari asagidaki

sekilde secilir:
Dl4 DI5 DI6 Sabit hiz etkin
Higbiri (Harici hiz referansi
0 0 0 e kullanildry
1 0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz 3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz 5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz 7

Uygulama makrolari

Sirali kontrol makrosu i¢in varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi béluminde (sayfa 115) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir .

Parametre Sirali kontrol makrosu
No. Adi varsayllan

20.12 | Calisma izni 1 kaynagi DIIL

21.03 | Stop modu Rampa

22.21 | Sabit hiz fonksiyonu 01b (Bit O = Birlesik)
22.22 | Sabit hiz secimi 1 Dl4

22.23 | Sabit hiz secimi 2 DI5

22.24 | Sabit hiz secimi 3 D16

22.27 | Sabithiz 2 600,00 rpm

22.28 | Sabithiz 3 900,00 rpm

22.29 | Sabithiz4 1200,00 rpm

22.30 | Sabithiz5 1500,00 rpm

22.31 | Sabithiz 6 2400,00 rpm

22.32 | Sabithiz7 3000,00 rpm

23.11 | Rampa grubu secimi DI3

25.06 | Hiz komp turev suresi 0,12 s

31.11 |Hata reset secimi Secilmedi
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Sirali kontrol makrosu icin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gug girisi

+24VI
GND 24VDC,2A

Referans gerilimi ve analog girigler

+VREF |10 VDC, R| 1...10 kohm

-VREF |-10VDC, R, 1...10 kohm

AGND | Topraklama

All+ Hiz referansi
0(2)...10 V, Rj; > 200 kohm

Varsayllan olarak kullanimda degildir.
Al2-  |0(4)...20 mA, Ry, > 100 ohm

Analog ¢ikislar

AO1 Motor hizi rpm
0...20 mA, R, < 500 ohm

Motor akimi
AGND |0...20 mA, R, <500 ohm

Sdricu - suricu baglantisi

1 B
2 A Siirticu - suriict baglantisi
3 BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Réle ¢ikiglari

Calismaya hazir
250 VAC/30VDC
2A

2A

Hata (-1)
250 VAC/30VDC
2A

-
I
Caligyor
j 250 VAC/30VDC
I
-
I

Dijital kilit

DIIL Caligma izni

+24VD |+24 V DC 200 mA

DICOM | Dijital giris topraklamasi

+24VD |+24 V DC 200 mA

DIOGND | Dijital giris/¢ikis topraklamasi

Dijital girig/cikiglar

1 DIO1 [Cikis: Calismaya hazir
2 DIO2 [Cikis: Caligiyor

XDI  Dijital girigler

DI1 Stop (0) / Start (1)

DI2  |lleri (0) / Geri (1)

DI3 Hiz./Yav. siresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)

Di4
Sabit hiz secimi (bkz. sayfa 107)

L DI6

Sdricunun start etmesi igin glivenli tork kapama devrelerinin
kapatiimasi gerekir. Surlicuniin Donanim el kitabi'na bakin.

X12  Givenlik secenekleri baglantisi

X13  Kontrol paneli baglantisi

X205 Bellek Unitesi baglantisi




Uygulama makrolari 109

Fieldbus kontrol makrosu

Bu uygulama makrosu mevcut yazilim striimu tarafindan desteklenmemektedir.
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Parametreler

Bu bolimin igindekiler

Bélumde, kontrol programinin gercek sinyalleri dahil parametreler agiklanmaktadir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Siricu tarafindan yapilan bir 6lciim veya hesaplamanin sonucu olan veya durum bilgisi
iceren parametre tipi. Cogu gercek sinyal salt okunurdur, ancak bazilar (6zellikle sayag
tipi gercek sinyaller) resetlenebilir.

Tan (Asagidaki tabloda, parametre adi ile ayni sirada gosterilmigtir)

Fabrika makrosunda kullanildiginda bir parametre igin fabrika degeri. Diger makroya
0zgl parametre degerleri ile ilgili bilgi i¢in, bkz. b6lim Uygulama makrolar (sayfa 95).
Not: Belli yapilandirmalar veya istege bagl ekipmanlar belirli varsayilan degerleri
gerektirebilir. Bunlar agagidaki sekilde etiketlenmistir:

(95.20 bx) = Varsayilan deger, parametre 95.20, bit x tarafindan degistirildi veya yazmaya
kars! korumaya alindi.

FbEq16 (Asagidaki tabloda, her bir secim igin veya parametre araligi ile ayni sirada gosterilmistir)
16 bit fieldbus esdegeri: Bir harici sisteme aktarim i¢in 16 bit deger secildiginde, iletisimde
kullanilan tamsay! ve panelde gdsterilen deger arasindaki 6lgeklendirme.

Bir kisa cizgi (-) parametreye 16 bit formatta erisilemeyecegini gosterir.
Karsilik gelen 32 bit dlgeklendirmeler Ek parametre verileri béliminde (sayfa 417)
listelenmektedir.

Diger Deger bagka bir parametreden alinir.

"Diger" 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini belirleyebilecegi bir parametre
listesi goruntilenir.

Not: Kaynak parametresi 32 bit reel (kayan noktall) sayi olmalidir. Kaynak olarak 16 bit
tamsay! (6rnegin, harici bir cihazda veri gruplarindan alinan) kullanmak igin, 47.01...47.08
veri depolama parametreleri (sayfa 321) kullanilabilir.

Diger [bit] Deger bagka bir parametredeki belirli bir bitten alinir.

"Diger" 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini ve bitini belirleyebilecegi bir
parametre listesi géruntulenir.

Parametre Sdricu icin kullanici tarafindan ayarlanabilir bir calisma talimati veya bir gergek sinyal.

p.u. Birim basina
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Parametre gruplari hakkinda kisa bilgi

Grup icindekiler Sayfa
01 Gercek degerler Sdricunun izlenmesi icin temel sinyaller. 115
03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri. 118
04 Uyari ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler. 119
05 Tani Sdrucu bakimina iligkin gesitli calisma suresi tipi sayagclar ve 126
Olctmler.
06 Kontrol ve durum word'leri | Surticu kontrol ve durum word'leri. 127
07 Sistem bilgisi Sdricu donanim ve yazilhm bilgileri. 140
10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve réle ¢ikiglarinin yapilandirmasi. 142
11 Standart DIO, FI, FO Dijital giris/cikislarin ve frekans giris/cikiglarinin yapilandirmasi. 148
12 Standart Al Standart analog giriglerin konfigiirasyonu. 153
13 Standart AO Standart analog c¢ikislarin konfigiirasyonu. 157
14 G/C genigletme modili 1 | G/C genigletme modulu 1 konfiglrasyonu. 161
15 G/C genigletme modili 2 | G/C genigletme modulu 2 konfiglrasyonu. 181
16 G/C genigletme modilii 3 | G/C genigletme modulu 3 konfiglrasyonu. 185
19 Calisma modu Yerel ve harici kontrol konumu kaynaklarinin ve galisma 189
modlarinin secilmesi.
20 Start/stop/yon Start/stop/yon ve ¢alisma/start/jog izni sinyali kaynak secimi; 191
pozitifinegatif referans devreye alma sinyali kaynak segimi.
21 Start/stop modu Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi se¢imi; DC 200
miknatislanmasi ayarlari; otomatik fazlama modu segimi.
22 Hiz referansi secimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari. 207
23 Hiz referansi rampasi Hiz referansi rampasi ayarlari (suriict igin hizlanma ve yavaglama 215
degerlerinin programlanmast).
24 Hiz referansi durumu Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol 221
konfiglrasyonu; hiz hatasi adimi.
25 Hiz kontrol Hiz kontrol cihazi ayarlar. 224
26 Moment referans zinciri Moment referansi zincirinin ayarlari. 235
28 Frekans referans zinciri Frekans referansi zincirinin ayarlari. 241
30 Limitler Sdricu ¢alisma limitleri. 250
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlar sonrasinda suruci 256
davranisi segimi.
32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigiirasyonu. 266
33 Genel zamanlayici ve Bakim zamanlayicilarinin/sayaclarinin konfigiirasyonu. 269
sayac
35 Motor termik korumasi Sicaklik dlcimu yapilandirmasi, yik egrisi tanimi ve motor fani 276
kontroll yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.
36 Yk analizéri Tepe deger ve genislik gunlugu ayarlari. 287
37 Kull. YUk egrisi Kullanici yUk egrisi icin ayarlar. 291
40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontroll icin parametre degerleri. 294
41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontroll igin ikinci bir parametre degeri grubu. 307
43 Fren kiyici Dabhili fren kiyicisi ayarlari. 309
44 Mekanik fren kontroll Mekanik fren kontroll konfiglrasyonu. 311
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilari ayarlar. 315
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Grup icindekiler Sayfa

46 [zleme/dlgeklendirme Hiz denetimi ayarlari; gercek sinyal filtreleme; genel élgeklendirme 318

ayarlar ayarlar.

47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak 321
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.

49 Panel port iletigimi Siricu tzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari. 324

50 Fieldbus adaptéru (FBA) Fieldbus iletisim yapilandirmasi. 326

51 FBA A ayarlari Fieldbus adaptéru A konfiglrasyonu. 333

52 FBA A veri girisi Fieldbus adaptéru A araciligiyla suriictiden fieldbus kontrol 335
cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

53 FBA A veri cikis Fieldbus adaptéru A araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan 335
surtictye aktarilacak olan verilerin segimi.

54 FBA B ayarlari Fieldbus adapttru B konfiglrasyonu. 336
55 FBA B veri girisi Fieldbus adapttru B araciligiyla surticiden fieldbus kontrol 337
cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

56 FBA B veri gikis! Fieldbus adaptéru B araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan 337
siriiciiye aktarilacak olan verilerin segimi.

58 Dahili fieldbus Dahili fieldbus (EFB) arabiriminin konfiglrasyonu. 338
60 DDCS iletigimi DDCS iletisim yapilandirmasi. 345
61 D2D ve DDCS veri DDCS baglantisina gonderilen verileri tanimlar. 357

aktarimi
62 D2D ve DDCS veri alimi DDCS baglantisi aracililyla alinan verilerin eslenmesi. 362
90 Geri bildirim secimi Motor ve yik geribildirim yapilandirmasi. 370
91 Enkoder modult ayarlari Enkoder arabirim modulleri yapilandirmasi. 379
92 Enkoder 1 konfiglirasyonu | Enkoder 1 ayarlari. 382
93 Enkoder 2 konfiglirasyonu | Enkoder 2 ayarlari. 388
94 LSU kontroli Sirtacunun, DC gerilimi ve reaktif guc referansi gibi besleme 388
Unitesinin kontroldi.
95 Donanim konfigiirasyonu | Donanimla ilgili ¢esitli ayarlar. 391
96 Sistem Dil secimi; erisim dlizeyleri; makro se¢imi; parametre kaydi ve geri 395
yukleme; kontrol Gnitesini yeniden baslatma; kullanici parametre
setleri; birim secimi; veri kaydedicisi tetikleme; parametre saglama
toplami hesaplamasi; kullanici kilidi.
97 Motor kontrolu Motor modeli ayarlari. 405
98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan motor 408
parametreleri degerleri.
99 Motor verileri Motor yapilandirma ayarlari. 410
200 Guvenlik FSO-xx ayarlari. 415
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Parametrelerin listesi

| No. Ad/Deger | Aciklama Tan/FbEQq16
01 Gergek degerler Surtcunin izlenmesi igin temel sinyaller.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.

01.01  Kullanilan motor hizi| Kullanilan geribildirim tiriine bagh olarak 6lciilen veya tahmin
edilen motor hizi (bkz. parametre 90.41 Motor geribildirim
secimi). Bu sinyal icin 46.11 Filtre stresi motor hizi
parametresi ile bir filtre stiresi tanimlanabilir.

-30000,00 ... Olgiilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01

01.02  Tahmini motor hizi | rpm olarak tahmini motor hizi. Bu sinyal i¢in 46.11 Filtre stresi
motor hizi parametresi ile bir filtre stresi tanimlanabilir.

-30000,00 ... Tahmini motor hizi. Bkz. par.

30000,00 rpm 46.01
01.03  Motor hizi % 01.01 Kullanilan motor hizi parametresinin degerini motor 10 = %1

senkron hizinin yuzdesi olarak gosterir.

-9%1000,00 ... Olgilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.

%1000,00 46.01
01.04  Enkoder 1 hizi rpm olarak enkoder 1 hizi. Bu sinyal i¢in 46.11 Filtre stresi -

(filtreli) motor hizi parametresi ile bir filtre stresi tanimlanabilir.

-30000,00 ... Enkoder 1 hizi. Bkz. par.

30000,00 rpm 46.01
01.05 Enkoder 2 hizi rpm olarak enkoder 2 hizi. Bu sinyal igin 46.11 Filtre stresi -

(filtreli) motor hizi parametresi ile bir filtre siresi tanimlanabilir.

-30000,00 ... Enkoder 2 hizi. Bkz. par.

30000,00 rpm 46.01
01.06  Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini strici cikis frekansi. Bu sinyal igin -

46.12 Filtre siresi ¢ikis frekansi parametresi ile bir filtre suresi
tanimlanabilir.

-500,00 ... 500,00 | Tahmini ¢ikis frekansi. Bkz. par.
Hz 46.02
01.07  Motor akimi A cinsinden olgulen (mutlak) motor akimi. -
0,00 ... 30000,00 A | Motor akimi. Bkz. par.
46.05
01.10  Motor momenti Nominal motor torkunun ytizdesi olarak motor torku. Ayrica, | -

bkz. 01.30 Nominal tork skalasI parametresi.

Bu sinyal i¢in 46.13 Filtre stiresi motor momenti parametresi
ile bir filtre stiresi tanimlanabilir.

-%1600,0 ... Motor torku. Bkz. par.

%1600,0 46.03
01.11  DC gerilimi Olgiilen DC baglantisi gerilimi. -

0,00 ... 2000,00 V DC baglantisi gerilimi. 10=1V
01.13  Cikig gerilimi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. -

0...2000 V Motor gerilimi. 1=1V
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01.14 Cikis gucl Suriicu ¢ikis guci. Birim, 96.16 Birim sec¢imi parametresiile | -
secilir. Bu sinyal igin 46.14 Filtre stresi gug¢ cikigl parametresi
ile bir filtre siiresi tanimlanabilir.
-32768,00 ... Cikis gucu. 1 =1 birim
32767,00 kW veya
hp
01.15 Motor nom ¢ikig 01.14 Cikis gucl parametresinin degerini motor nominal -
glcu % glicuniin yuzdesi olarak gosterir.
-%300,00 ... Cikis gucu. 1=%1
%300,00
01,17  Motor safti glicu Motor saftindaki tahmini mekanik gii¢ Birim, 96.16 Birim segimi| -
parametresi ile secilir. Bu sinyal igin 46.14 Filtre suresi gu¢
cikisl parametresi ile bir filtre stiresi tanimlanabilir.
-32768,00 ... Motor safti guci. 1 =1 birim
32767,00 kW veya
hp
01.18  Cevirici GWh Tam gigawatt-saat cinsinden, siriiciden gecen enerji miktari | -
motorlama (motora dogru). Minimum deger sifirdir.
0...32767 GWh GWh cinsinden motor enerjisi. 1=1GWh
01.19  Cevirici MWh Tam megawatt-saat cinsinden, surtictiden gegen enerji miktari | -
motorlama (motora dogru). Sayag her donduginde, 01.18 Cevirici GWh
motorlama artar. Minimum deger sifirdir.
0...999 MWh MWh cinsinden motor enerjisi. 1=1MWh
01.20  Gevirici KWh Tam kilowatt-saat cinsinden, siriicuden gecen enerji miktari | -
motorlama (motora dogru). Saya¢ her dondugiinde, 01.19 Cevirici MWh
motorlama artar. Minimum deger sifirdir.
0...999 kWh kWh cinsinden motor enerjisi. 10 =1 kWh
01.21 U fazi akimi Olgiilen U fazi akimi. -
-30000,00 ... U fazi akimi. Bkz. par.
30000,00 A 46.05
01.22 Vfaziakimi Olgiilen V fazi akimi. -
-30000,00 ... V fazi akimi. Bkz. par.
30000,00 A 46.05
01.23 W fazi akimi Olglilen W fazi akimi. -
-30000,00 ... W fazi akimi. Bkz. par.
30000,00 A 46.05
01.24  Gergek aki % Motorun nominal akisinin yuzdesi olarak kullanilan aki -
referansi.
%0...%200 Aki referansi. 1=%1
01.29 Hiz degisim orani Gergek hiz degisikligi orani. Pozitif degerler hizlanmayi, -
negatif degerler yavaslamay gosterir.
Ayrica bkz. 31.32 Acil rampa denetimi, 31.33 Acil rampa
denetimi gecikmesi, 31.37 Rampa stop denetimi ve 31.38
Rampa stop denetimi gecikmesi parametreleri.
-15000 ... Hiz degisikligi orani. 1=1rpm/s

15000 rpm/s
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01.30  Nominal tork skalasi | Nominal motor torkunun %2100'tine karsilik gelen tork. Birim, |-
96.16 parametresi ile segilir. Birim secimi
Not: Bu deger, eger girilmigse 99.12 Nominal motor momenti
parametresinden kopyalanir. Aksi halde, deger diger motor
datasindan hesaplanir.
0,000... N-m veya | Nominal tork. 1 =100 birim
Ib-ft
01.31  Ortam sicakhgi Giren sogutma havasinin élgulen sicakligi. Birim, 96.16 Birim | -
secimi parametresi ile segilir.
-40 ... 120 °C Sogutma havasi sicakhgr. 1=1°
veya °F
01.32  Cevirici GWh Tam gigawatt-saat cinsinden, siriiciden gecen enerji miktari | -
yenileme (kaynaga dogru). Minimum deger sifirdir.
0...32767 GWh GWh cinsinden motor enerjisi. 1=1GWh
01.33  Cevirici MWh Tam megawatt-saat cinsinden, suriiciiden gegen enerji miktari | -
yenileme (kaynaga dogru). Sayag¢ her dondigiinde, 01.32 Cevirici GWh
yenileme artar. Minimum deger sifirdir.
0...999 MWh MWh cinsinden motor enerijisi. 1=1MWh
01.34  Cevirici kWh Tam kilowatt-saat cinsinden, surticiiden gecen enerji miktar | -
yenileme (kaynaga dogru). Sayag her dondigiinde, 01.33 Cevirici MWh
yenileme artar. Minimum deger sifirdir.
0...999 kWh kWh cinsinden motor enerjisi. 10 =1 kWh
01.35 Mot - rejen enerjisi | Surticiden gegen enerjinin (motor enerjisi - yenileme enerjisi) | -
GWh tam gigawatt saat cinsinden net miktari.
-32768... GWh cinsinden motor enerjisi. 1=1GWh
32767 GWh
01.36 Mot - rejen enerjisi | Surticiden gegen enerjinin (motor enerjisi - yenileme enerjisi) | -
MWh tam megawatt saat cinsinden net miktari. Saya¢ her
déndugunde, 01.35 Mot - rejen enerjisi GWh artar veya azalir.
-999...999 MWh MWh cinsinden motor enerijisi. 1=1MWh
01.37 Mot - rejen enerjisi | Surliciden gegen enerjinin (motor enerjisi - yenileme enerjisi) | -
kwh tam kilowatt saat cinsinden net miktari. Sayag her
déndugunde, 01.36 Mot - rejen enerjisi MWh artar veya azalir.
-999...999 kWh kWh cinsinden motor enerjisi. 10 =1 kWh
01.61  Kullanilan mutlak 01.01 Kullanilan motor hizi mutlak degeri. -
motor hizi
0,00 ... Olgiilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.62  Mutlak motor hizi % | 01.03 Motor hizi % mutlak degeri. -
%0,00 ... %1000,00 | Olgiilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.
46.01
01.63  Mutlak c¢ikis frekansi|{ 01.06 Cikis frekansi mutlak degeri. -
0,00 ... 500,00 Hz | Tahmini ¢ikis frekansi. Bkz. par.
46.02
01.64  Mutlak motor 01.10 Motor momenti mutlak degeri. -
momenti
%0,0 ... %1600,0 Motor momenti. Bkz. par.

46.03
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01.65  Mutlak cikis glicti 01.14 Cikig guct mutlak degeri. -
0,00... 32767,00 kW | Cikis glcu. 1 =1 birim
veya hp

01.66  Motor nom mut ¢ikis| 01.15 Motor nom ¢ikig glict % mutlak degeri. -
guict %

%0,00 ... %300,00 | Cikis gucu. 1=%1

01.68  Mutlak motor safti 01,17 Motor gafti giicl mutlak degeri. -
guct
0,00... 32767,00 kW | Motor safti glicu. 1 =1 birim
veya hp

03 Girig referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri.

Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.

03.01 Panel referansi Kontrol panelinden veya PC aracindan verilen yerel referans. | -
-100000,00 ... Kontrol paneli veya PC araci yerel referansi. 1=10
100000,00

03.02  Panel referansi 2 Kontrol panelinden veya PC aracindan verilen uzak referans. | -
-30000,00 ... Kontrol paneli veya PC araci uzak referansi. 1=10
30000,00

03.05 FB Areferansi 1 Fieldbus adaptdru A yoluyla alinan referans 1. -

Ayrica bkz. boélim Bir fieldbus adaptori ile fieldbus kontrol

(sayfa 539).
-100000,00 ... Fieldbus adaptori A'dan alinan referans 1. 1=10
100000,00

03.06 FB A referansi 2 Fieldbus adaptdru A yoluyla alinan referans 2. -
-100000,00 ... Fieldbus adaptori A'dan alinan referans 2. 1=10
100000,00

03.07 FB B referansi 1 Fieldbus adaptoru B yoluyla alinan referans 1. -
-100000,00 ... Fieldbus adaptorii B'den alinan referans 1. 1=10
100000,00

03.08 FB B referansi 2 Fieldbus adaptoru B yoluyla alinan referans 2. -
-100000,00 ... Fieldbus adaptoru B'den alinan referans 2. 1=10
100000,00

03.09 EFB referansi 1 Olgeklendirilmig referans 1 dahili fieldbus arabirimi araciligiyla| 1 = 10

alindi. Olgeklendirme, 58.26 EFB refl tipi parametresi ile
tanimlanir.
-30000,00 ... Referans 1, dahili fieldbus arabirimi araciligiyla alindi. 1=10
30000,00
03.10 EFB referansi 2 Olgeklendirilmig referans 2, dahili fieldbus arabirimi araciligiyla| 1 = 10
alindi. Olgeklendirme, 58.27 EFB ref2 tipi parametresi ile
tanimlanir.
-30000,00 ... Referans 2 dahili fieldbus arabirimi araciligiyla alindi. 1=10

30000,00




Parametreler 119

No. Ad/Deger Agiklama Tan/FbEq16
03.11  DDCS kontrol cihazi | Harici (DDCS) kontrol cihazindan alinan referans 1. Deger 1=10
refl 60.60 DDCS kontrol cihazi refl tipi parametresine gore
Olgeklendirildi.
Ayrica bkz. b6lim Harici kontrol cihazi arabirimi, (sayfa 40).
-30000,00 ... Harici kontrol cihazindan alinan skalalandiriimis referans 1. 1=10
30000,00
03.12  DDCS kontrol cihazi | Harici (DDCS) kontrol cihazindan alinan referans 2. Deger 1=10
ref 2 60.61 DDCS kontrol cihazi ref2 tipi parametresine gére
Olgeklendirildi.
-30000,00 ... Harici kontrol cihazindan alinan skalalandiriimis referans 2. 1=10
30000,00
03.13 M/F veya D2D refl | Master'dan alinan master/follower referansi 1. Deger 60.10 1=10
M/F refl tipi parametresine gore dlgeklendirildi.
Ayrica bkz. bélim Master/follower iglevselligi, (sayfa 33).
-30000,00 ... Master'dan alinan skalalandiriimis referans 1. 1=10
30000,00
03.14 M/F veya D2D ref2 | Master'dan alinan master/follower referansi 2. Deger 60.11 1=10
M/F ref2 tipi parametresine gore dlgeklendirildi.
-30000,00 ... Master'dan alinan skalalandiriimis referans 2. 1=10
30000,00
04 Uyari ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler.
Her bir uyari ve hata kodunun agiklamasi icin, bkz. bélim Hata
izleme.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi surece salt
okunurdur.
04.01  Tetikleme hatasi 1. etkin hatanin kodu (akim kesilmesine neden olan hata). -
0000h...FFFFh 1. etkin hata. 1=1
04.02  Etkin hata 2 2. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. etkin hata. 1=1
04.03  Etkin hata 3 3. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. etkin hata. 1=1
04.04  Etkin hata 4 4. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 4. etkin hata. 1=1
04.05 Etkin hata 5 5. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 5. etkin hata. 1=1
04.06  Etkin uyari 1 1. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. aktif uyari. 1=1
04.07  Etkin uyari 2 2. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. aktif uyari. 1=1
04.08  Etkin uyari 3 3. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. aktif uyar!. 1=1
04.09  Etkin uyari 4 4. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 4. aktif uyari. 1=1
04.10  Etkin uyari 5 5. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 5. aktif uyari. 1=1
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04.11  Enson hata 1. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayith hata. 1=1
04.12 Enson 2. hata 2. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayith hata. 1=1
04.13 Enson 3. hata 3. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayith hata. 1=1
04.14 Enson 4. hata 4. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 4. kayith hata. 1=1
04.15 Ensonb5. hata 5. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 5. kayith hata. 1=1
04.16  Enson uyarl 1. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayitl uyari. 1=1
04.17 Enson 2. uyari 2. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayith uyari. 1=1
04.18 Enson 3. uyarl 3. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayith uyari. 1=1
04.19 Enson 4. uyari 4. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 4. kayith uyart. 1=1
04.20 Enson 5. uyari 5. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 5. kayith uyari. 1=1
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04.21

Hata word't 1

ACS800 uyumlu hata word'ti 1
Bu word'un bit atamalari ACS800'de HATA WORD 1'e karsilik
gelir. 04.120 Hata/Uyari word'i uyumlulugu parametresi, bit
atamalarinin ACS800 Standart veya ACS800 Sistem kontrol
programina uygun olup olmadigini belirler.
Her bit asagida listelenen gesitli ACS880 olaylarini gosterebilir.
Bu parametre salt okunurdur.

ACS800 hata ad1

(04.120 = ACS800

(04.120 = ACS800

Bu bitin gdsterdigi ACS880 olaylari

Bt Istandart kur Sistem ktrl (bkz. Hata izleme, sayfa 473)
programi) programi)
0 KISA DEVRE KISA DEVRE 2340
1 ASIRI AKIM ASIRI AKIM 2310
2 DC ASIRI GER DC ASIRI GER 3210
3 ACS800 SICAKLIGI [ACS800 SICAKLIGI [2381, 4210, 4290, 42F1, 4310, 4380
4 TOPRAK HATASI [TOPRAK HATASI (2330, 2392, 3181
5 TERMISTOR mOTOR SICAKLIGI 1501
6 MOTOR SICAKLIGI [MOTOR SICAKLIGI [4982
6481, 6487, 64A1, 64A2, 64A3, 64B1, 64E1,
7 SYSTEM_FAULT  |SYSTEM_FAULT  |00:" cooo’ 683, 6885
8 DUSUK YUK DUSUK YUK -
9 ASIRI FREKANS  [ASIRIFREKANS  [7310
MKORUM
10 Rezerve ANAHTARI 9081
11 Rezerve CH2 ILET KAYBI 7582
12 Rezerve SC (INU1) 2340 (XXYY YYO01)
13 Rezerve SC (INU2) 2340 (XXYY YY02)
14 Rezerve SC (INU3) 2340 (XXYY YYO03)
15 Rezerve SC (INU4) 2340 (XXYY YY04)

0000h...FFFFh

ACS800 uyumlu hata word't 1.
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04.22

Hata word'ti 2

ACS800 uyumlu hata word'l 2. -
Bu word'lin bit atamalari ACS800'de HATA WORD 2'ye
karsilk gelir. 04.120 Hata/Uyari word't uyumlulugu
parametresi, bit atamalarinin ACS800 Standart veya ACS800
Sistem kontrol programina uygun olup olmadigini belirler.
Her bir bit agagida listelenen cesitli ACS880 olaylarini
gOosterebilir.

Bu parametre salt okunurdur.

ACS800 hata ad1

(04.120 = ACS800

(04.120 = ACS800

Bu bitin gosterdigi ACS880 olaylari

Bit  |Standart kir Sistem ktrl (bkz. Hata izleme, sayfa 473)
programi) programi)
0 BESLEME FAZI BESLEME FAZI 3130
i MOTOR VERISI
1 MOT VERISI YOK |5
2 DC DUSUK GER  |DC DUSUK GER  [3220
3 Rezerve KABLO SICAK 4000
i ALISMA iZNi
4 CALISMA IZNI gEst DISI AFEB
5 ENKODER HATA |[ENKODER HATA 7301, 7380, 7381, 73A0, 73A1
6 GIC ILET GI/C ILET HATA 7080, 7082
7 KTRL B SICAK KTRL B SICAK -
8 HARICI HATA SECILEBILIR 9082
9 ASIRISWFREK  |ASIRISWFREK |-
10 Al < MIN FONK Al < MIN FONK 80A0
1 PPCC BAGLANTISI|PPCC BAGLANTISI gggé' 5682, 5690, 5691, 5692, 5693, 5694,
12 ILET MODULU ILET MODULU 6681, 7510, 7520, 7581
13 PANEL KAYBI PANEL KAYBI 7081
14 MOT SIKISMA MOT SIKISMA 7121
15 MOTOR FAZI MOTOR FAZI 3381

0000h...FFFFh

ACS800 uyumlu hata word'll 2
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04.31

Uyari word'i 1

ACS800 uyumlu uyari (alarm) word'd 1. -
Bu word'lin bit atamalari ACS800'de ALARM WORD 1'e
karsilik gelir. 04.120 Hata/Uyari word'ti uyumlulugu
parametresi, atamalarin ACS800 Standart veya ACS800
Sistem kontrol programina uygun olup olmadigini belirler.
Her atama asagida listelenen cesitli ACS880 uyarilarini
gosterebilir.

Bu parametre salt okunurdur.

ACSB800 alarm adi

(04.120 = ACS800

(04.120 = ACS800

Bu bitin gosterdigi ACS880 olaylari

Bt IStandart kir Sistem kir (bkz. Hata izleme, sayfa 473)
programi) programi)
START START
0 ENGELLEME ENGELLEME B5A0
1 Rezerve ACIL STOP AFE1, AFE2
2 TERMISTOR MOTOR SICAKLIGI A491
3 MOTOR SICAKLIGI |[MOTOR SICAKLIGI [A492
4 ACS800 SICAKLIGI[ACS800 SICAKLIGI|[A2BA, A4A1, A4A9, A4BO, A4B1, A4F6
5 ENKODER HATA |[ENKODER HATA  [A797, A7B0, A7B1, ATE1
6 T OLCM ALR T OLCM DEV A490, ASEA, A782, ABAO
7 Rezerve DIJITAL 10 -
8 Rezerve ANALOG 10 -
9 Rezerve HAR DIJITAL 10 -
10 Rezerve HAR ANALOG IO |AGES5, A7AA, A7TAB
11 Rezerve CH2 ILET KAYBI A7CB, AF80
f R MKORUM
12 ILET MODULU ANAHTARI A981
13 Rezerve ACIL STOP YAV |-
14 TOPRAK HATASI |TOPRAK HATASI |A2B3
15 Rezerve GUVENLIK ANAH [A983

0000h...FFFFh

ACS800 uyumlu uyari (alarm) word' 1.
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04.32  Uyari word'li 2 ACS800 uyumlu uyari (alarm) word'l 2. -
Bu word'lin bit atamalari ACS800'de ALARM WORD 2'ye
karsilik gelir. 04.120 Hata/Uyari word'G uyumlulugu
parametresi bit atamalarinin ACS800 Standart veya ACS800
Sistem kontrol programina uygun olup olmadigini belirler.
Her atama asagida listelenen cesitli ACS880 uyarilarini
gOsterebilir.
Bu parametre salt okunurdur.
ACS800 alarm ad1
Bit (04.120 = ACS800 [(04.120 = ACS800 |Bu bitin g(‘_jsterdigi ACS880 olaylari
Standart ktrl Sistem ktrl (bkz. Hata izleme, sayfa 473)
programt) programt)
0 Rezerve MOTOR FANI A781
1 DUSUK YUK DUSUK YUK -
2 Rezerve CEV ASIRI YUK -
3 Rezerve KABLO SICAK A480
4 ENKODER ENKODER A<>B |-
5 Rezerve FAN ASIRI SICAK  [A984
6 Rezerve Rezerve -
7 POWFAIL FILE POWFAIL FILE -
8 ALR (OS_17) POWDOWN FILE |-
9 MOT SIKISMA MOT SIKISMA A780
10 Al < MIN FONK Al < MIN FONK A8AO0
11 Rezerve ILET MODULU ABD1, A6D2, A7C1, A7C2, A7CA, A7TCE
12 Rezerve PIL ARIZASI -
13 PANEL KAYBI PANEL KAYBI ATEE
14 Rezerve DC DUSUK GER  |A3A2
YENIDEN
15 Rezerve BASLATILDI
0000h...FFFFh ACS800 uyumlu uyari (alarm) word'l 2. 1=1
04.40 Olay word'li 1 Kullanici tanimli olay word'(i. Bu word 04.41...04.72 -
parametreleri tarafindan segcilen olaylarin (uyarilar, hatalar
veya islenmemis olaylar) durumunu toplar.
Her olayda istege bagli olarak filtreleme igin bir yardimci kod
belirtilebilir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici 0. bit 1 =04.41 (ve 04.42) parametreleri tarafindan segilen olay etkin
1 Kullanici 1. bit 1 =04.43 (ve 04.44) parametreleri tarafindan segilen olay etkin
15 Kullanici 15. bit 1=04.71 (ve 04.72) parametreleri tarafindan segilen olay etkin

0000h...FFFFh

Kullanici tanimli olay word'u.

1=1
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04.41  Olay word'i 1 bit 0 | Durumu 04.40 Olay word'l 1 parametresinin 0. biti olarak 0000h
kodu gosterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltili

kodunu seger. Olay kodlari Hata izleme bélumunde (sayfa
473) listelenmistir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
04.42  Olay word'ii 1 bit 0 | Onceki parametre tarafindan segilen olay igin yardimci kodu | 0000 0000h
yardimci kodu belirtir. Segili olay, yalnizca yardimci kod bu parametrenin
degeriyle uyusursa olay word'l tarafindan belirtilir.
Olay word'l 0000 0000h degeriyle yardimci koddan bagimsiz
olarak olay belirtir.
0000 0000h ... FFFF| Uyarinin, hatanin veya islenmemis olayin kodu. 1=1
FFFFh
04.43 Olay word'ti 1 bit1 | Durumu 04.40 Olay word'll 1 parametresinin 1. biti olarak 0000h
kodu gosterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltili
kodunu seger. Olay kodlari Hata izleme bélumunde (sayfa
473) listelenmigtir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
04.44  Olay word'ii 1 bit 1 | Onceki parametre tarafindan segilen olay igin yardimci kodu | 0000 0000h
yardimci kodu belirtir. Segili olay, yalnizca yardimci kod bu parametrenin
degeriyle uyusursa olay word'l tarafindan belirtilir.
Olay word'ii 0000 0000h degeriyle yardimci koddan bagimsiz
olarak olayi belirtir.
0000 0000h ... FFFF| Uyarinin, hatanin veya islenmemis olayin kodu. 1=1
FFFFh
04.71  Olay word'ti 1 bit 15 | Durumu 04.40 Olay word'( 1 parametresinin 15. biti olarak 0000h
kodu gosterilen bir olayin (uyari, hata veya islenmemis olay) onaltili
kodunu seger. Olay kodlari Hata izleme bélumunde (sayfa
473) listelenmigtir.
0000h...FFFFh Olayin kodu. 1=1
04.72  Olay word'ii 1 bit 15 | Onceki parametre tarafindan segilen olay igin yardimci kodu | 0000 0000h
yardimci kodu belirtir. Segcili olay yalnizca yardimci kod bu parametrenin
degeriyle uyusursa olay word'u tarafindan belirtilir.
Olay word'i 0000 0000h degeriyle yardimci koddan bagimsiz
olarak olayi belirtir.
0000 0000h ... FFFF| Uyarinin, hatanin veya islenmemis olayin kodu. 1=1
FFFFh
04.120 Hata/Uyari word'l 04.21...04.32 parametrelerinin bit atamalarinin ACS800 Yanlis
uyumlulugu Standart kontrol programina mi yoksa ACS800 Sistem kontrol
programina mi karsilik gelecegini seger.
ACS800 Standart ktrl| 04.21...04.32 parametrelerinin bit atamalari ACS800 Standart | 0
programi kontrol programina asagidaki sekilde karsilk gelir:
04.21 Hata word'ti 1: 03.05 HATA WORD 1
04.22 Hata word'l 2: 03.06 HATA WORD 2
04.31 Uyari word'i 1: 03.08 ALARM WORD 1
04.32 Uyari word'd 2: 03.09 ALARM WORD 2
ACSB800 Sistem ktrl | 04.21...04.32 parametrelerinin bit atamalari ACS800 Sistem |1

programi

kontrol programina asagidaki sekilde karsilk gelir:
04.21 Hata word'ti 1: 09.01 HATA WORD 1

04.22 Hata word'l 2: 09.02 HATA WORD 2

04.31 Uyari word'ii 1: 09.04 ALARM WORD 1
04.32 Uyari word'd 2: 09.05 ALARM WORD 2




126 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEQq16
05 Tani Suricu bakimina iligkin cesitli calisma siresi tipi sayaclar ve
olctimler.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
05.01  Aclik sire sayaci Acik kalma siiresi sayaci. Sayag, siriiclye gug saglandiginda| -
caligir.
0...65535d Aclk kalma siresi sayacl. 1=1d
05.02  Calisma sayici Motor ¢alisma suresi sayaci. Sayicl, gevirici modile -
edildiginde caligir.
0...65535d Motor ¢alisma sayaci. 1=1d
05.04 Fan calisma siresi | Surucl sogutma faninin calisma siresi. Reset tusu 3 -
sayacl saniyeden uzun sire basili tutularak kontrol panelinden
resetlenebilir.
0...65535d Sogutma fani ¢alisma suresi sayaci. 1=1d
05.11  Cevirici sicakligi Hata limitinin ytizdesi olarak tahmini stiriicti sicakhigi. Gergek | -
acma sicakhgi sirlcu tipine gore degisir.
%0,0 = 0°C (32°F)
Yaklasik %94 = Uyari limiti
%100,0 = Hata limiti
%-40,0 ... %160,0 | Yuzde olarak surucu sicakhgi. 1=%1
05.22  Hata tespit word'ii 3 | Teshis word'l 3. -
Bit Adi Deger
0...10 |Rezerve
11 Fan komutu 1 = Suruci fani rélanti hizi Gzerinde dénuyor
12 Fan servis sayacl |1 = Surucu servis sayacl limitine ulasti
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Hata tespit word'l 3. 1=1
05.41  Ana fan servis Ana sogutma faninin yasini, tahmini émriinun bir yiuzdesi -
sayacl olarak goruntiler. Tahmin, fanin goérevine, calisma kosullarina
ve diger calistirma parametrelerine baglidir. Sayac %100'e
ulaginca bir uyari (A8CO Fan servis sayaci) olusturulur.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basil tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.
%0...%150 Ana sogutma fani yasl. 1=%1
05.42  Yardimcl fan servis | Yardimci sogutma faninin yasini, tahmini dmranan bir yuzdesi| -
sayacl olarak goruntiler. Tahmin, fanin gérevine, ¢alisma kosullarina
ve diger calistirma parametrelerine baglidir. Sayac %100'e
ulasinca bir uyari (A8CO Fan servis sayaci) olusturulur.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basih tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.
%0...%150 Yardimci sogutma fani yasi. 1=%1
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06 Kontrol ve durum Suruct kontrol ve durum word'leri.
word'leri
06.01  Temel kontrol word'i| Surticinun temel kontrol word'li. Bu parametre, kontrol -
sinyallerini secilen kaynaklardan (dijital girisler, fieldbus
arabirimleri ve uygulama programi) alindigi gibi gosterir.
Word'iin bit atamalari 545. sayfada agiklandigi gibidir. iigili
durum word'll ve durum semasi sirasiyla 546. ve 547.
sayfalarda gosterilmigtir.
Not: 12...15 bitleri ilave kontrol verisi tagimak i¢in ve herhangi
bir ikili kaynak segici parametresi tarafindan bir sinyal kaynagi
olarak kullanilabilir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Temel kontrol word'Qi. 1=1
06.02  Uygulama kontrol Uygulama programindan (mevcut ise) alinan sdriictu kontrol | -
word'l word'li. Bit atamalari 545. sayfada agiklanmaktadir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Uygulama programi kontrol word'l. 1=1
06.03  FBA A geffaf kontrol | Seffaf iletisim profili ér. 51 FBA A ayarlari parametre grubu -
word'l tarafindan segcildiginde, fieldbus adaptori A tzerinden
PLC'den alinan degistiriimemis kontrol word'tnu goruntuler.
Bkz. bdlum Kontrol word’' ve Durum word'l (sayfa 542).
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptéru A yoluyla alinan kontrol word'l. -
FFFFFFFFh
06.04 FBA B seffaf kontrol | Seffaf iletisim profili ér. 54 FBA B ayarlari parametre grubu -
word'l tarafindan secildiginde, fieldbus adaptori B tGzerinden
PLC'den alinan degistiriimemis kontrol word'tna goruntuler.
Bkz. bdlum Kontrol word’'t ve Durum word'l (sayfa 542).
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptéru B yoluyla alinan kontrol word'd. 1=1
FFFFFFFFh
06.05 EFB seffaf kontrol Seffaf iletisim profili 58.25 Kontrol profili parametresi -
word'l tarafindan secildiginde, dahili fieldbus arabirimi Uzerinden
PLC'den alinan degistiriimemis kontrol word'ini gériintiler.
Bkz. bolum Seffaf profil (sayfa 532).
Bu parametre salt okunurdur.
00000000k ... Kontrol word' dabhili fieldbus arabirimi araciligiyla alindi. 1=1
FFFFFFFFh
06.11  Temel durum word'tl | Stiriicunun temel durum word'd. -
Bit atamalari 546. sayfada agiklanmaktadir. llgili kontrol word'ii
ve durum semasi siraslyla 545. ve 547. sayfalarda
gOosterilmigtir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Temel durum word'd. 1=1
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06.16  Sdirtict durum Surtict durum word'y 1. -
word'u 1. Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Aktif 1 = Hem calisma izni (bkz. par. 20.12) hem de start izni (20.19) sinyalleri
mevcut. Not: Bu bit olusan bir hatadan etkilenmez.
1 Yasaklandi |1 = Start yasaklandi. Yasaklama sinyalinin kaynag! icin 06.18 ve 06.25
parametrelerine bakin.

2 DC sarj oldu |1 = DC devresi sarj oldu

3 Start i¢in 1 = Sdricu, bir start komutunu almaya hazir
hazir

4 Referans 1 = Sdiricu, belirtilen referansi izlemeye hazir
izleme

5 Start edildi {1 = Siriicl start edildi

6 Modilasyon |1 = Sirtict modulasyonda (¢ikis asamasi kontrol ediliyor)
da

7 Sinirlama |1 = Herhangi bir ¢alisma limiti (hiz, tork vb.) etkin

8 Lokal kontrol |1 = Siirticui lokal kontrolde

9 Ag kontrolu |1 = Sdriict ag kontroli modunda (bkz. sayfa 14)

10 Extl etkin |1 = Kontrol konumu EXT1 etkin

11 Ext2 etkin |1 = Kontrol konumu EXT2 etkin

12 Rezerve

13 Start talebi [1 = Start talep edildi

14...15 |Rezerve

0000h...FFFFh | Sdrtct durum word't 1. 1=1
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06.17  Surlci durum Siirtict durum word't 2. -

word'li 2. Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Tanimlamacalistirmasi |1 = Motor tanimlama (ID) calistirmasi gergeklestirildi

yapildi

1 Miknatislandi 1 = Motor miknatislandi

2 Moment kontroli 1 = Tork kontrol modu etkin

3 Hiz kontrol 1 = Hiz kontrol modu etkin

4 Gug kontrolu 1 = Gig kontrol modu etkin

5 Guvenli referans etkin |1 = 49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir “guvenli”
referans uygulanir 50.02

6 Son hiz etkin 1 =49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir “son hiz”
referansi uygulanir 50.02

7 Referans kaybi 1 = Referans sinyali kayip

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 1 = Gergek hiz, frekans veya moment limite (46.31...46.33
parametreleri ile tanimlanir) esit ya da bu limitin Gzerinde. Her iki
dénme yoniunde de gecerlidir.

11 Acil stop etkin 1= Acil stop komut sinyali etkin veya siricu bir acil stop komutu
aldiktan sonra duruyor.

12 Azaltilmis calistirma |1 = Azaltiimis calistirma etkin (bkz. bélum Azaltiimis ¢alisma
fonksiyonu, sayfa 91)

13 Rezerve

14 Stop basarisiz oldu 1 = Stop etme basarisiz (bkz. parametreler 31.37 ve 31.38)

15 Rezerve

0000h...FFFFh

Sirdcu durum word'l 2.




130 Parametreler

No.

Ad/Deger Aciklama

Tan/FbEq16

06.18

Start yasagi durum

Start yasagi durum word'd. Bu word, stiriciiniin start etmesini

word't onleyen yasaklama sinyalinin kaynagini belirler.
Yildiz isaretli (*) kosullar sadece start komutu ¢evrimi
gerektirir. Diger tum durumlarda, 6nce yasaklama kosulunun
kaldiriimasi gerekir.
Ayrica, bkz. parametre 06.25 Siriicti yasagi durum word'li 2
ve 06.16 Siriict durum word'd 1., bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Calismaya hazir degil |1 = DC gerilimi yok ya da striicii 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 = Galigsma izni sinyali yok
6 FSO yasaklama 1 = Calisma FSO-xx guvenlik fonksiyonlari modulu tarafindan
engellendi
7 STO 1 = Guvenli tork kapama etkin
8 Akim kalibrasyonu * 1 = Akim kalibrasyonu rutini tamamlandi
sona erdi
9 ID run sona erdi * 1 = Motor tanimlama calistirmasi tamamlandi
10 Otomatik faz sona erdi |* 1 = Otomatik fazlama rutini tamamlandi
11 Em Offl 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 caligsmayi yasakliyor
yasag!
15 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali calismay! yasakliyor

0000h...FFFFh

Start yasag! durum word'l. 1=1
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06.19

Hiz kontrol durumu

word'l

Hiz kontrol durum word'd. -
Bu parametre salt okunurdur.

Bit

Adi

Aciklama

Sifir hiz

1 = Siruci sifir hizda galisiyor, yani 90.01 Kontrol i¢in motor hizi
parametresinin mutlak degeri 21.06 Sifir hiz limiti degerinin altinda
21.07 Sifir hiz gecikmesi suresinden fazla kaldi.

Notlar:

« Mekanik fren kontrolui 44.06 parametresi tarafindan
etkinlestirildiginde ve siriici modilasyon yaparken bu bit
glncellenmez.

« Suricd ileri yonde ¢alisirken, [90.01] < [21.06] oldugunda gecikme
sayimi isler. Ters yon igin, [90.01] > [21.06] oldugunda gecikme
sayimi igler.

lleri

1 = Surucd ileri ydonde sifir hiz limitinin Gzerinde ¢aligiyor, 6r. [90.01] >
+[21.06].

Geri

1 = Suruci geri yonde sifir hiz limitinin Gizerinde calisiyor, 6r. [90.01] <
-[21.06].

Pencere disi

1 = Hiz hatasi penceresi kontroli etkin (bkz. par. 24.41)

Dahili hiz
geribildirimi

1 = Motor kontrolinde kullanilan tahmini hiz geribildirimi (6rn. tahmini
hiz 90.41 veya 90.46 parametresi tarafindan segildi) veya secilen
enkoder hatali (par. 90.45)

0 = Enkoder 1 veya 2 hiz geribildirimi i¢in kullaniliyor

Enkoder 1 geri
bildirimi

1 = Motor kontrolinde hiz geribildirimi icin Enkoder 1 kullanildi
0 = Enkoder 1 hatali veya hiz geribildirim kaynag olarak secilmedi
(bkz. par. 90.41 ve 90.46)

6 Enkoder 2 1 = Motor kontroliinde hiz geribildirimi icin Enkoder 2 kullanildi

geribildirimi 0 = Enkoder 2 hatali veya hiz geribildirim kaynag olarak secilmedi
(bkz. par. 90.41 ve 90.46)

7 Herhangi bir sabit [, _ . ’ i
hiz talebi 1 = Bir sabit hiz ya da frekans segildi; bkz. par. 06.20.

8 Follower hiz duzlt |1 = Hiz diizeltme minimum limitine (hiz kontrolli follower'da) ulasildi
min lim (bkz. par. 23.39...23.41).

9 Follower hiz duzlt |1 = Hiz diizeltme maksimum limitine (hiz kontrollii follower'da) ulasildi
maks lim (bkz. par. 23.39...23.41).

10...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Hiz kontrol durumu word'u.
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06.20  Sabit hiz durum Sabit hiz/frekans durum word'ii. Sabit hiz ya da frekansin -
word't hangisinin etkin oldugunu gdsterir (mevcut ise). Ayrica bkz.
parametre 06.19 Hiz kontrol durumu word'i, bit 7 ve bélim
Sabit hizlar/frekanslar (sayfa 45).
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Sabit hiz 1 1 = Sabit hiz ya da frekans 1 segildi
1 Sabit hiz 2 1 = Sabit hiz ya da frekans 2 segildi
2 Sabit hiz 3 1 = Sabit hiz ya da frekans 3 segildi
3 Sabit hiz 4 1 = Sabit hiz ya da frekans 4 segildi
4 Sabit hiz 5 1 = Sabit hiz ya da frekans 5 segildi
5 Sabit hiz 6 1 = Sabit hiz ya da frekans 6 segildi
6 Sabit hiz 7 1 = Sabit hiz ya da frekans 7 segildi
7...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Sabit hiz/frekans durum word'G. 1=1
06.21  Sdruclh durum Siruct durum word't 3 -
word'll 3 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DC tutma devrede 1 = DC tutma etkin (bkz. par. 21.08)
1 Son miknatislama 1 = Son miknatislama etkin (bkz. par. 21.08)
etkin
2 Motor 6n 1sitma etkin |1 = Motor 6n 1sitma etkin (bkz. par. 21.14)
3 PM yumusak kalkis Rezerve.
etkin
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Suriict durum word't 3 1=1
06.25  Sdrucl yasagi Siricu yasagl durum word't 2 Bu word, surtciniin start -

durum word't 2

etmesini 6nleyen yasaklama sinyalinin kaynagini belirler.
Ayrica, bkz. parametre 06.18 Start yasagi durum word'li ve

06.16 Suriict durum word't 1., bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Follower sirucusi 1 = Bir follower master'in start etmesini engelliyor.

1 Uygulama 1 = Uygulama programi surriicinlin start etmesini engelliyor.

2 Yard. gl¢ arizasi 1 = Kontrol Unitesi yardimci gug¢ arizasi siiriiciniin start etmesini
engelliyor.

3 Enkoder geri bildirimi (1 = Enkoder geribildirim yapilandirmasi surticiiniin start etmesini
engelliyor.

4 Ref kaynagi 1 = Referans kaynagi parametreleri cakismasi sriicinin start

parametreleri etmesini engelliyor. Bkz. uyari A6DA Referans kaynagdi

parametreleri (sayfa 484).

5...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Start yasag! durum word'l.
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06.29 MSW bit 10 se¢ Durumu 06.11 Temel durum word't parametresinin 10. biti Limitin
olarak aktarilan bir ikili kaynak secer. Gzerinde
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Limitin Uzerinde 06.17 Siruct durum word'll 2. 10 biti (bkz. sayfa 129). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.30 MSW bit 11 se¢ Durumu 06.11 Temel durum word' parametresinin 11. biti Hrc kntrl loj
olarak aktarilan bir ikili kaynak secer.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Hrc kntrl loj 06.01 Temel kontrol word'i 11 biti (bkz. sayfa 127). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.31 MSW bit 12 se¢ Durumu 06.11 Temel durum word' parametresinin 12. biti Hrc ¢lsm izni
olarak aktarilan bir ikili kaynak secer.
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Hrc ¢lsm izni 06.18 Start yasagi durum word' parametresinin 5. gevrilmis | 2
biti (bkz. sayfa 130).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.32 MSW bit 13 se¢ Durumu 06.11 Temel durum word' parametresinin 13. biti Yanlis
olarak aktarilan bir ikili kaynak secer.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.33 MSW bit 14 se¢ Durumu 06.11 Temel durum word'i parametresinin 14. biti Yanlis
olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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06.36  LSU durum word' | (Yalnmizca bir BCU kontrol Gnitesiyle goruliir) -
Besleme Unitesinin durumunu gosterir.
Ayrica bkz. bolim Besleme unitesi (LSU) kontrolii (sayfa 42)
ve parametre grubu 60 DDCS iletigimi.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Hazir agik 1 = Agmaya hazir
1 Calismaya 1 = Galismaya hazir, DC baglantisi sarjli
hazir
2 Hazir ref 1= Calisma izni
3 Aclldi 1 = Bir hata etkin
4...6 Rezerve
7 Uyari 1 = Bir uyari etkin
8 Modulasyonda|l = Besleme Unitesi modilasyonda
9 Uzak 1 = Uzaktan kontrol (EXT1 veya EXT2)
0 = Lokal kontrol
10 AgJ tamam 1 = Besleme sebekesi geriliminde sorun yok.
11...12 |Rezerve
13 Sarj oluyor 1 = Bit 1 veya bit 14 etkin
veya
calismaya
hazir
14 Sarj oluyor 1 = Sarj kontaktoru kapali
0 = Sarj kontaktoru agik
15 Rezerve
0000h...FFFFh Besleme unitesi durum word't 1=1
06.39  Dabhili durum (Yalnizca bir BCU kontrol Unitesiyle gérilir) -

makinesi LSU CW

INU-LSU (gevirici Unitesi/besleme Gnitesi) durum
makinesinden besleme lnitesine gdnderilen kontrol
word'unu gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 ON/OFF 1 = Sarj etmeyi baslat

0 = Ana kontaktdrl a¢ (gucl kapat)
1 OFF 2 0 = Acil stop (Off2)
2 OFF 3 0 = Acil stop (Off3)
3 START 1 = Modulasyonu baslat

0 = Moddulasyonu durdur
4.6 Rezerve
7 RESET 0 -> 1 = Etkin hatay resetle. Resetten sonra yeni bir start komutu gerekir.
8...11 |Rezerve
12 USER BIT 0 |Bkz. parametre 06.40 LSU CW kullanici bit 0 secimi.
13 USER BIT 1 |Bkz. parametre 06.41 LSU CW kullanici bit 1 se¢imi.
14 USER BIT 2 |Bkz. parametre 06.42 LSU CW kullanici bit 2 segimi.
15 USER BIT 3 |Bkz. parametre 06.43 LSU CW kullanici bit 3 secimi.

0000h...FFFFh

Besleme unitesi kontrol word'u
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06.40  LSU CW kullanici bit| (Yalnizca bir BCU kontrol tinitesiyle gorulir) MCW Kullanici
0 segimi Durumu besleme Unitesine 06.39 Dahili durum makinesi LSU | 0. bit
CW parametresinin 12. biti olarak aktarilan bir ikili kaynak
seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).
MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).
MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).
MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.41 LSU CW kullanici bit| (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle gorulir) MCW
1 secimi Durumu besleme unitesine 06.39 Dahili durum makinesi LSU | Kullanic 1. bit
CW parametresinin 13. biti olarak aktarilan bir ikili kaynak
seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).
MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).
MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).
MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.42  LSU CW kullanici bit| (Yalnizca bir BCU kontrol tinitesiyle gorulir) MCW
2 segimi Durumu besleme (initesine 06.39 Dahili durum makinesi LSU | Kullanici 2. bit
CW parametresinin 14. biti olarak aktarilan bir ikili kaynak
seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).
MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).
MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).
MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.43  LSU CW kullanici bit| (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle gorulr) MCW
3 segimi Durumu besleme (initesine 06.39 Dahili durum makinesi LSU | Kullanici 3. bit

CW parametresinin 15. biti olarak aktarilan bir ikili kaynak
seger.
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Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).

MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).

MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).

MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.45 Follower CW Durumu follower stiriictilerine Follower kontrol word'iiniin 12. | MCW
kullanici bit 0 secimi | biti olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. (Follower kontrol Kullanici 0. bit
word'tintin 0...11 bitleri 06.01 Temel kontrol word'l
parametresinden alinir.)
Ayrica bkz. bélim Master/follower iglevselligi, (sayfa 33).

Yanhs 0.

Dogru 1.

MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).

MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).

MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).

MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.46  Follower CW Durumu follower stiriictilerine Follower kontrol word'iiniin 13. | MCW
kullanici bit 1 secimi | biti olarak aktarilan bir ikili kaynak secer. (Follower kontrol Kullanici 1. bit
word'iniin 0...11 bitleri 06.01 Temel kontrol word'l
parametresinden alinir.)

Yanls 0. 0

Dogru 1.

MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).

MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).

MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).

MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.47  Follower CW Durumu follower suriicilerine Follower kontrol word'liniin 14. | MCW
kullanici bit 2 secimi | biti olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. (Follower kontrol Kullanici 2. bit

word'inin 0...11 bitleri 06.01 Temel kontrol word'li
parametresinden alinir.)
Yanhs 0. 0
Dogru 1.
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MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).
MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).
MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'ii parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).
MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'lii parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.48  Follower CW Durumu follower siriicllerine Follower kontrol word'Gnin 15. | MCW
kullanici bit 3 secimi | biti olarak aktarilan bir ikili kaynak secer. (Follower kontrol Kullanici 3. bit
word'uniin 0...11 bitleri 06.01 Temel kontrol word'l
parametresinden alinir.)
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
MCW Kullanici 0. bit| 06.01 Temel kontrol word'li parametresinin 12. biti (bkz. sayfa | 2
127).
MCW Kullanici 1. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 13. biti (bkz. sayfa | 3
127).
MCW Kullanici 2. bit| 06.01 Temel kontrol word'lii parametresinin 14. biti (bkz. sayfa | 4
127).
MCW Kullanici 3. bit| 06.01 Temel kontrol word'ti parametresinin 15. biti (bkz. sayfa | 5
127).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.50  Kullanici durum Kullanici tanimli durum word'ti. Bu word 06.60...06.75 -
word'i 1 parametreleri tarafindan segilen ikili kaynaklarin durumunu
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici durum biti 0  |06.60 parametresi tarafindan segilen kaynak durumu
1 Kullanici durum biti 1  [06.61 parametresi tarafindan segilen kaynak durumu
15 Kullanici durum biti 15 [06.75 parametresi tarafindan segilen kaynak durumu
0000h...FFFFh Kullanici tanimli durum word'd. 1=1
06.60  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ti 1 parametresinin 0. biti | Yanlis
word'l 1 bit 0 se¢imi | olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.61  Kullanict durum Durumu 06.50 Kullanici durum word't 1 parametresinin 1. biti | Pencere digl
word'l 1 bit 1 segimi | olarak gosterilen bir ikili kaynak secer.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Pencere digi 06.19 Hiz kontrol durumu word'ti parametresinin 3. biti (bkz. | 2
sayfa 131).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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06.62  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word't 1 parametresinin 2. biti | Acil stop
word'll 1 bit 2 secimi| olarak gosterilen bir ikili kaynak seger. basarisiz
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Acil stop basarisiz | 06.17 Surlicti durum word' 2. parametresinin 8. biti (bkz. 2
sayfa 129).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.63  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1 parametresinin 3. biti | Miknatislandi
word'li 1 bit 3 secimi | olarak gdsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Miknatislandi 06.17 Suruct durum word'd 2. 1 biti (bkz. sayfa 129). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.64  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ti 1 parametresinin 4. biti | Calismadevre
word'l 1 bit 4 secimi| olarak gosterilen bir ikili kaynak seger. dig
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Calisma devre digl | 06.18 Start yasagl durum word'u parametresinin 5. biti (bkz. |2
sayfa 130).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.65  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'il 1 parametresinin 5. biti | Yanhs
word'li 1 bit 5 secimi | olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0.
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.66  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ti 1 parametresinin 6. biti | Yanlis
word'll 1 bit 6 secimi| olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanls 0.
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.67  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'il 1 parametresinin 7. biti | Tanimlama
word'll 1 bit 7 secimi| olarak gdsterilen bir ikili kaynak seger. calistirmasi
yapildi
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Tanimlama 06.17 Suruct durum word't 2. parametresinin 0. biti (bkz. 2
calistirmasi yapildi | sayfa 129).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.68  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'tl 1 parametresinin 8. biti | Start yasagdi
word'll 1 bit 8 secimi| olarak gdsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0.
Dogru 1.
Start yasagi 06.18 Start yasagi durum word'y parametresinin 7. biti (bkz. |2
sayfa 130).
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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06.69  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1 parametresinin 9. biti | Sinirlama
word'l 1 bit 9 se¢imi | olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.

Yanlis 0. 0

Dogru 1. 1

Sinirlama 06.16 Siruct durum word'll 1. parametresinin 7. biti (bkz. 2
sayfa 128).

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.70  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word't 1 parametresinin 10. biti| Moment
word'ti 1 bit 10 olarak gosterilen bir ikili kaynak seger. kontrolii
secimi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Moment kontroll 06.17 Sirtct durum word'll 2. parametresinin 2. biti (bkz. 2

sayfa 129).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.71  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'tl 1 parametresinin 11. biti| Sifir Hiz
word'l 1 bit 11 olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.
secimi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Sifir Hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'l 0 biti (bkz. sayfa 131). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.72  Kullanict durum Durumu 06.50 Kullanici durum word't 1 parametresinin 12. biti| Dahili hiz
word't 1 bit 12 olarak gosterilen bir ikili kaynak secer. geribildirimi
segimi
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Dabhili hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ti parametresinin 4. biti (bkz. | 2
geribildirimi sayfa 131).

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.73  Kullanict durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'tl 1 parametresinin 13. biti| Yanlg
word't 1 bit 13 olarak gosterilen bir ikili kaynak secer.
segimi
Yanls 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.74  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ti 1 parametresinin 14. biti| Yanlis
word'l 1 bit 14 olarak gosterilen bir ikili kaynak secer.
segimi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

06.75  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'tl 1 parametresinin 15. biti| Yanls
word'd 1 bit 15 olarak gosterilen bir ikili kaynak seger.
secimi
Yanlis 0. 0
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Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
06.100 Kullanici kontrol Kullanici tanimli kontrol word't 1 -
word'll 1
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici durum word'ti 1 [Kullanici tanimli bit.
bit 0
1 Kullanici durum word'di 1 [Kullanici tanimli bit.
bit 1
15 Kullanici durum word'ai 1 [Kullanici tanimli bit.
bit 15
0000h...FFFFh Kullanici tanimli kontrol word'd 1. 1=1
06.101 Kullanici kontrol Kullanici tanimli kontrol word'i 2 -
word'li 2
Bit Adi Aciklama
0 Kullanict durum word'ii 2 [Kullanici tanimli bit.
bit 0
1 Kullanici durum word'ti 2 [Kullanici tanimli bit.
bit 1
15 Kullanici durum word'ti 2 [Kullanici tanimli bit.
bit 15
0000h...FFFFh Kullanici tanimli kontrol word'l 2. 1=1
07 Sistem bilgisi Suruct donanim ve yazilim bilgileri.
Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.
07.03  Surucd tipi Sirlcu/cevirici Unitesi tipi. -
07.04  Cihaz yazilim adi Yazilim tanimlanmasi. -
07.05  Yazilim sirimd Yazilimin siirim numarasi. -
07.06  Yukleme paketi adi | Sturiim yikleme paketinin adi. -
07.07  Yukleme paketi Yazilim yikleme paketinin siriim numarasi. -
surima
07.08 Baslatma yukleyici | Yazilimin baslatma yiikleyici siriim numarasi. -
surimu
07.11  Cpu kullanimi Yuzde olarak mikroiglemci yuka. -
%0...%100 Mikroiglemci yuku. 1=%1

07.13  PU lojigi stirim
numarasl

Gug birimi lojiginin strim numarasi.
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07.21  Uygulama ortami Uygulama programinin hangi gérevlerinin ¢alistigini gosterir. | -
durumu 1 Bkz. Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [Ingilizce]).
Bit Adi Aciklama
0 On gorev 1 = On gérev galiglyor.
1 Uygl gorevl 1 = Gorev 1 ¢alisiyor.
2 Uygl gorev2 1 = Gorev 2 ¢alisiyor.
3 Uygl gorev3 1 = Gorev 3 galigiyor.
4...14 |Rezerve
15 Gorev izleme |1 = Gorev izleme etkin.
0000h...FFFFh Uygulama programi gérev durumu. 1=1
07.22  Uygulama ortami Uygulama programindaki acilmalarin durumunu gésterir. -
durumu 2 Bkz. Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [Ingilizce]).
Bit Adi Aciklama
0 Aclimal Uygulama programi agilma 1'in durumu.
1 Aclima2 Uygulama programi agiima 2'nin durumu.
15 Acllmal6 Uygulama programi agiima 16'nin durumu.
0000h...FFFFh Uygulama programi acilma durumu. 1=1
07.23  Uygulama adi Programlama aracindaki uygulama programina verilen adin ilk| -
bes ASCII harfi. Tam ad kontrol panelinde Sistem bilgileri
altinda veya Drive composer PC aracinda gorulir.
_N/A_ = Yok.
07.24  Uygulama surumiu | Programlama aracindaki uygulama programina verilen -
uygulama programi stirim numarasi. Ayrica, kontrol panelinde
Sistem bilgileri altinda veya Drive composer PC aracinda
goralur.
07.25  Ozellestirme paketi | Ozellestirme paketine verilen adin ilk bes ASCII harfi. Tam ad | -
adi kontrol panelinde Sistem bilgileri altinda veya Drive composer
PC aracinda goralur.
_N/A_ = Yok.
07.26  Ozellegtirme paketi | Ozellestirme paketi siirim numarasi. Ayrica, kontrol panelinde | -

sarimu

Sistem bilgileri altinda veya Drive composer PC aracinda
goralur.
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07.30  Adaptif program Adaptif programin durumunu gosterir. -

durumu Bkz. bdlum Adaptif programlama (sayfa 27).

Bit Adi Aciklama

0 Basglatild 1 = Adaptif program baslatildi

1 Duizenleniyor 1 = Adaptif program diizenleniyor

2 Diizenlenme 1 = Adaptif programin diizenlenmesi bitti

tamamlandi

3 Calistyor 1 = Adaptif program calistyor

4...13 |Rezerve

14 Durum degisimi 1 = Adaptif program motorunda durum degisimi devam ediyor

15 Hatal 1 = Adaptif programda hata

0000h...FFFFh Adaptif program durumu. 1=1

10 Standart DI, RO

Dijital girislerin ve role cikiglarinin yapilandirmasi.

10.01 DI durumu DIIL ve DI6...DI1 dijital girislerinin elektriksel durumunu -
gosterir. Giriglerin etkinlestirme/devre disi birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) yok sayilir. 10.51 Dl filtre siiresi parametresi ile
bir filtre suresi tanimlanabilir.
0...5. bit DI1...DI6'nin durumunu gdsterir; 15. bit DIIL giriginin
durumunu gésterir. Ornek: 1000000000010011b = DIIL, DI5,
DI2 ve DI1 agik, DI3, DI4 ve DI6 kapal.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital girislerin durumu. 1=1
10.02 DI gecikmig durumu | DIIL ve DI6...DI1 dijital giriglerinin durumunu gésterir. Bu word | -
sadece etkinlestirme/devre disI birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) sonrasinda guincellenir.
0...5. bit DI1...DI6'nin gecikmis durumunu gdsterir; 15. bit DIIL
girisinin gecikmis durumunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital girislerin gecikmis durumu. 1=1
10.03 DI zorlama secimi | Dijital giriglerin elektriksel durumlari test etme gibi amagclarla | 0000h

gecersiz kilinabilir. Her bir dijital giris i¢in 10.04 DI zorlama
verileri parametresindeki bir bit saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.

Bit Deger

0 1 =DI1'i 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.

1 1 = DI2'yi 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2 1 =DI3'U 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.

3 1 =DI4'u 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.

4 1 = DI5'i 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 4. bitinin degerine zorlar.

5 1 =DI6'y1 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 5. bitinin degerine zorlar.
6...14 |Rezerve

15 1 = DIIL'yi 10.04 DI zorlama verileri parametresinin 15. bitinin degerine zorlar.

0000h...FFFFh Dijital girisler icin secimi gegersiz kilin. 1=1
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10.04 DI zorlama verileri | Dijital giriglerin 10.03 DI zorlama se¢imi parametresi tarafindan| 0000h
secildiginde zorlandigi degerler icerir.
0. bit DI1 i¢in zorlanan degerdir; 15. bit DIIL girisi i¢in zorlanan
degerdir.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin zorlanan degerleri. 1=1
10.05 DI1 ON gecikmesi | DI1 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ' ! !
L — ! — 0
; — | — 1
**Gecikmis DI ! : : :
durumy —— ' ' 0
<> = <> < zaman
ton torf ton toft
ton = 10.05 DI1 ON gecikmesi
tog = 10.06 DI1 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gésterilir.
0,0 ... 3000,0 s DI1 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.06  DI1 OFF gecikmesi | DI1 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0s
Bkz. parametre 10.05 DI1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI1 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
10.07  DI2 ON gecikmesi | DI2 dijital girisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ! ' '
b — ! — 0
| — | o ]
wGecikmis DI | | | |
durumy —— I | 0
<~ SN JEREN < Zaman
ton torf ton toft
ton = 10.07 DI2 ON gecikmesi
tof = 10.08 DI2 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0 ... 3000,0 s DI2 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.08 DI2 OFF gecikmesi | DI2 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
Bkz. parametre 10.07 DI2 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI2 i¢in devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
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10.09 DI3 ON gecikmesi | DI3 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ' ' '
| — | o 1
*Gecikmig DI | ] ]
durumu - I | 0
<« PN [N [ Zaman
ton torf ton torf
ton = 10.09 DI3 ON gecikmesi
toff = 10.10 DI3 OFF gecikmesi
*Dijital girisin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0 ... 3000,0 s DI3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.10 DI3 OFF gecikmesi | DI3 dijital girisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
Bkz. parametre 10.09 DI3 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI3 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.11  DI4 ON gecikmesi | DI4 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ! ! !
| — | o 1
**Gecikmis DI ' : :
durumu - I ' 0
! RN N < Zaman
ton toff ton toff
ton = 10.11 DI4 ON gecikmesi
tog = 10.12 DI4 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0 ... 3000,0 s Dl4 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.12  DI4 OFF gecikmesi | DI4 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
Bkz. parametre 10.11 DI4 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s Dl4 icin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s




Parametreler 145

No. Ad/Deger Agiklama Tan/FbEq16
10.13  DI5 ON gecikmesi | DI5 dijital girisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ! ' '
b — ! — 0
| — | o ]
*“*Gecikmis DI | ] ] ]
durumy —— I | 0
_ ; BN JERRN N Zaman
ton tort ton toff
ton = 10.13 DI5 ON gecikmesi
tof = 10.14 DIS OFF gecikmesi
*Dijital girisin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0 s DI5 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.14  DI5 OFF gecikmesi | DI5 dijital girigi i¢in devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
Bkz. parametre 10.13 DI5 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI5 icin devre digl birakma gecikmesi. 10=1s
10.15 DI6 ON gecikmesi | DI6 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
*DI durumu ' ! !
b — | — 0
| — | o !
**Gecikmis DI ! : : :
durumy ——— I ' 0
<= = ~ & SN Zaman
ton Lot ton tort
ton = 10.15 DI6 ON gecikmesi
toff = 10.16 DI6 OFF gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 10.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0 ... 3000,0 s DI6 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.16  DI6 OFF gecikmesi | DI6 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0s
Bkz. parametre 10.15 DI6 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DI6 i¢in devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
10.21 RO durumu RO8...ROL1 réle gikislarinin durumu. Ornek: 00000001b = -
ROZ1'e enerji verilmis, RO2...RO8'in enerjisi kesilmis.
0000h...FFFFh Réle ¢ikiglarinin durumu. 1=1
10.24 ROL1 kaynagi RO1 réle ¢ikisina baglanacak bir surtict sinyali seger. Calismaya
hazir; 10.01

b3 (-1) (95.20
b2); 35.105 b1

(95.20 b6);
06.16 b6
(95.20 b9)
Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Temel durum word'ti 1 biti (bkz. sayfa 127). 2
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Devrede 06.16 Suruct durum word'd 1. O biti (bkz. sayfa 128). 4
Start edildi 06.16 Suruct durum word'd 1. 5 biti (bkz. sayfa 128). 5
Miknatislandi 06.17 Siriict durum word'ti 2. 1 biti (bkz. sayfa 129). 6
Calistyor 06.16 Suruct durum word'd 1. 6 biti (bkz. sayfa 128). 7
Hazir ref 06.11 Temel durum word'li 2 biti (bkz. sayfa 127). 8
Set dederde 06.11 Temel durum word'u parametresinin 8. biti (bkz. sayfa |9

127).
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'l 2 biti (bkz. sayfa 131). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word't 0 biti (bkz. sayfa 131). 11
Limitin Uzerinde 06.17 Surtict durum word't 2. 10 biti (bkz. sayfa 129). 12
Uyarl 06.11 Temel durum word'l 7 biti (bkz. sayfa 127). 13
Hata 06.11 Temel durum word'u 3 biti (bkz. sayfa 127). 14
Hata (-1) 06.11 Temel durum word'i parametresinin 3. ¢evrilmis biti 15
(bkz. sayfa 127).
Fren agma komutu 44.())1 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti (bkz. sayfa |22
311).
Ext2 etkin 06.16 Suriict durum word't 1. 11 biti (bkz. sayfa 128). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Temel durum word't 9 biti (bkz. sayfa 127). 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 266). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 266). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 266). 35
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't O biti (bkz. sayfa 148). 40
word'l bit0
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'u 1 biti (bkz. sayfa 148). 41
word'l bitl
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 2 biti (bkz. sayfa 148). 42
word'l bit2
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 8 biti (bkz. sayfa 148). 43
word'l bit8
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'u 9 biti (bkz. sayfa 148). 44
word'l bit9
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
10.25 RO1 ON gecikmesi | RO1 réle ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s

Segilen kaynagin

‘ ‘ 1
durumu : : :
I I T | I T 0
| — | o |
RO durumu ' : :
: | | 0
< PN ! N Zaman
ton Lot ton Lot
ton = 10.25 RO1 ON gecikmesi
togf = 10.26 RO1 OFF gecikmesi
0,0 ... 3000,0 s RO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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10.26  RO1 OFF gecikmesi| RO1 role ¢ikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
Bkz. parametre 10.25 RO1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s RO1 icin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
10.27  RO2 kaynag RO2 roéle ¢ikisina baglanacak bir suruci sinyali seger. Calistyor
Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 10.24 RO1 kaynagi. | (95.20 b3)
10.28 RO2 ON gecikmesi | RO2 réle ¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 00s
(95.20 b3)
' ' 1
Secilen kaynagin ' ' '
durumu ! : :
L i T | I T 0
; — | — 1
RO durumu ! : : :
— ‘ : °
s = P PN Zaman
ton torf ton toft
ton = 10.28 RO2 ON gecikmesi
tog = 10.29 RO2 OFF gecikmesi
0,0 ... 3000,0 s RO2 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.29 RO2 OFF gecikmesi| RO2 réle ¢ikisl icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
Bkz. parametre 10.28 RO2 ON gecikmesi. (95.20 b3)
0,0 ... 3000,0 s RO2 icin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
10.30 RO3 kaynagi RO3 rdle ¢ikisina baglanacak suruci sinyalini seger. Hata (-1)
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 10.24 RO1 kaynagi.
10.31 RO3 ON gecikmesi | RO3 role ¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Secilen kaynagin ' ' '
durumu ! : :
L i | | I | 0
| — | o ]
RO durumu ' : : :
. ‘ ‘ °
<> P P PR Zaman
ton torf ton toft
ton = 10.31 RO3 ON gecikmesi
toff = 10.32 RO3 OFF gecikmesi
0,0 ... 3000,0 s RO3 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.32 RO3 OFF gecikmesi| RO3 role ¢ikis! icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
Bkz. parametre 10.31 RO3 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s RO3 icin devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
10.51 Dl filtre suresi 10.01 DI durumu sinyali icin bir filtre stresi tanimlar. 10,0 ms
0,3 ...100,0 ms 10.01 igin filtreleme siresi. 10=1ms
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No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

10.99

RO/DIO kontrol
word't

Role cikislarini ve dijital giris/cikislari kontrol etmek igin (6r.
dabhili fieldbus arabirimi Gizerinden) depolama parametresi.
Sirdcunin réle cikislarini (RO) ve dijital giris/gikiglari (DIO)
kontrol etmek i¢in, asagida Modbus G/C verileri olarak
gosterilen bit atamalariyla bir kontrol word'tl génderin. S6z
konusu verilerin (58.101...58.124) hedef segimi parametresini
RO/DIO kontrol word'ii olarak ayarlayin. istenen gikisin
kaynak secimi parametresinde, bu word'iin uygun bitini segin.

0000h

Bit Adi Aciklama
0 RO1 Réle cikiglari RO1...RO3 i¢in kaynak bitleri (bkz. parametreler 10.24,
1 RO2 10.27 ve 10.30).
2 RO3
3.7 Rezerve
8 DIO1 Dijital girig/gikiglar DIO1...DIO3 igin kaynak bitleri (bkz. parametreler 11.06
9 DIO2 ve 11.10).
10...15 |Rezerve
0000h...FFFFh RO/DIO kontrol word'Q. 1=1
11 Standart DIO, FI, FO | Dijital giris/Gikislarin ve frekans giris/cikislarinin
yapilandirmasi.
11.01  DIO durumu DIO2 ve DIO1 dijital giris/gikiglarinin durumunu gésterir. -
Etkinlestirme/devre disi birakma gecikmeleri (belirtilmis ise)
yok sayilir. Bu sinyal i¢in 10.51 DI filtre stresi parametresi ile
bir filtre suresi tanimlanabilir.
Ornek: 0010 = DIO2 agik, DIO1 kapall.
Bu parametre salt okunurdur.
0000b...0011b Dijital giris/¢ikiglarin durumu. 1=1
11.02  DIO gecikmis DIO2 ve DIO1 dijital giris/cikislarinin gecikmis durumunu -
durumu gosterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre digi birakma
gecikmeleri (belirtiimis ise) sonrasinda giincellenir.
Ornek: 0010 = DIO2 agik, DIO1 kapali.
Bu parametre salt okunurdur.
0000b...0011b Dijital giris/cikiglarin gecikmis durumu. 1=1
11.05 DIO1 fonksiyonu DIOY'in dijital ¢ikis veya giris ya da frekans girisi olarak Cikig
kullaniimasini seger.
Cikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Girig DIO1 dijital giris olarak kullanilir. 1
Frekans DIO1 frekans girisi olarak kullanihr. 2
11.06  DIO1 ¢ikis kaynag | 11.05 DIO1 fonksiyonu parametresi Cikis olarak Calismaya
ayarlandiginda, DIO1 dijital giris/¢ikisina baglanacak bir hazir
suriict sinyali seger.
Enerji veriimemis Cikis kapalidir. 0
Enerji verilmis Cikis agiktir. 1
Calismaya hazir 06.11 Temel durum word'u 1 biti (bkz. sayfa 127). 2
Devrede 06.16 Suruct durum word'd 1. O biti (bkz. sayfa 128). 4
Start edildi 06.16 Suruct durum word'd 1. 5 biti (bkz. sayfa 128). 5
Miknatislandi 06.17 Suriict durum word'ti 2. 1 biti (bkz. sayfa 129). 6
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Calistyor 06.16 Surtcu durum word't 1. 6 biti (bkz. sayfa 128). 7
Hazir ref 06.11 Temel durum word'li 2 biti (bkz. sayfa 127). 8
Set degerde 06.11 Temel durum word'lii parametresinin 8. biti (bkz. sayfa |9

127).
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'l 2 biti (bkz. sayfa 131). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word't O biti (bkz. sayfa 131). 11
Limitin Uzerinde 06.17 Siruct durum word'll 2. 10 biti (bkz. sayfa 129). 12
Uyari 06.11 Temel durum word't 7 biti (bkz. sayfa 127). 13
Hata 06.11 Temel durum word'u 3 biti (bkz. sayfa 127). 14
Hata (-1) 06.11 Temel durum word'i parametresinin 3. ¢evrilmis biti 15
(bkz. sayfa 127).
Fren agma komutu 44.(;1 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti (bkz. sayfa |22
311).
Ext2 etkin 06.16 Sirict durum word't 1. 11 biti (bkz. sayfa 128). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Temel durum word't 9 biti (bkz. sayfa 127). 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu O biti (bkz. sayfa 266). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 266). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 266). 35
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ti O biti (bkz. sayfa 148). 40
word'li bit0
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 1 biti (bkz. sayfa 148). 41
word'li bitl
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ti 2 biti (bkz. sayfa 148). 42
word'l bit2
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 8 biti (bkz. sayfa 148). 43
word'li bit8
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 9 biti (bkz. sayfa 148). 44
word'li bit9
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
11.07 DIO1 ON gecikmesi | DIO1 dijital giris/cikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s

*DIO durumu

**Gecikmis DIO
durumu

kullanildiginda) icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

ton toft ton torr

ton = 11.07 DIO1 ON gecikmesi
toff = 11.08 DIO1 OFF gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (¢ikis modunda). 11.01 DIO durumu ile

gosterilir.

**11.02 DIO gecikmis durumu ile gésterilir.

Zaman

0,0 ...3000,0 s

DIOL1 igin etkinlestirme gecikmesi.

10=1s
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11.08 DIO1 OFF gecikmesi DIO1 dijital giris/gikis! (dijital giris veya dijital ¢cikis olarak 0,0s
kullanildiginda) icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 11.07 DIO1 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DIO1 igin devre digl birakma gecikmesi. 10=1s
11.09 DIO2 fonksiyonu DIO2'nin dijital ¢ikis veya giris ya da frekans cikisi olarak Cikis
kullaniimasini seger.
Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DIO2 dijital girig olarak kullanihr. 1
Frekans DIO2 frekans ¢ikigi olarak kullanilir. 2
11.10 DIO2 gikis kaynagi | 11.09 DIO2 fonksiyonu parametresi Cikis olarak Calisiyor
ayarlandiginda, DIO2 dijital giris/¢ikisina baglanacak bir
surtct sinyali seger.
Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 11.06 DIO1 cikis
kaynagi.
11.11  DIO2 ON gecikmesi | DIO2 dijital giris/cikis (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
kullanildiginda) icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
' ' 1
*DIO durumu ! ! !
| — | o 1
*Gecikmis DIO | 1 ]
durumu - I ' 0
PN PN N < Zaman
ton toff ton toff
ton = 11.11 DIO2 ON gecikmesi
togf = 11.12 DIO2 OFF gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segcilen kaynagin durumu (¢ikis modunda). 11.01 DIO durumu ile
gosterilir.
**11.02 DIO gecikmis durumu ile gosterilir.
0,0 ... 3000,0 s DIO2 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.12  DIO2 OFF gecikmesi DIO2 dijital giris/cikis (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
kullanildiginda) icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 11.11 DIO2 ON gecikmesi.
0,0 ... 3000,0 s DIO2 igin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
11.38  Frek girigi 1 gergek | Olgeklendirme dncesinde frekans girigi 1 degerini (frekans -
degeri girisi olarak kullanildiginda DIO1 araciliiyla) gdsterir. Bkz.
parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 1'in skalalandiriimamis degeri. 1=1Hz
11.39  Olgeklendirilen frek | Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 1 degerini (frekans -
girisi 1 girisi olarak kullanildiginda DIO1 araciliiyla) gdsterir. Bkz.
parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in skalalandiriimis degeri. 1=1

32767,000
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11.42  Frek girigi 1 min Gergekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak kullanildiginda| 0 Hz
DIO1) ulasan frekans i¢in minimum degeri tanimlar.
Gelen frekans sinyali (11.38 Frek girisi 1 gergek degeri) bir
dahili sinyale (11.39 Olgeklendirilen frek girigi 1) 11.42...11.45
parametreleri ile su sekilde dlgeklendirilir:
11.39
A
11.45
I
|
I
I
I
I
I
11.44 I
| |
I I
I I
: - » fi, (11.38
11.42 1143 ¥ n(1138)
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 1'in (DIO1) minimum frekansi. 1=1Hz
11.43  Frek girisi 1 maks Gercekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak kullanildiginda| 16000 Hz
DIO1) ulagan frekans igin maksimum degeri tanimlar. Bkz.
parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
0 ... 16000 Hz Frekans girisi 1 (DIO1) i¢in maksimum frekans. 1=1Hz
11.44  Frek grs 1 skalah 11.42 Frek girisi 1 min parametresi tarafindan tanimlanan 0,000
minimumda minimum giris frekansina dahili olarak karsilik gelmesi
gereken degeri tanimlar. 11.42 Frek girisi 1 min
parametresindeki semaya bakin.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in minimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767,000
11.45  Frek grs 1 skalal 11.43 Frek girisi 1 maks parametresi tarafindan tanimlanan 1500,000;
maksimumda minimum giris frekansina dahili olarak karsilik gelmesi 1800,000
gereken degeri tanimlar. 11.42 Frek girigi 1 min (95.20 bO)
parametresindeki semaya bakin.
-32768,000 ... Frekans girisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767,000
11.54  Frek cikisi 1 gercek | Skalalandirma sonrasinda frekans cikisi 1'in degerini gosterir. | -
degeri Bkz. parametre 11.58 Frek ¢ikigi 1 kaynagi min.
Bu parametre salt okunurdur.
0 ... 16000 Hz Frekans cikisi 1'in degeri. 1=1
11.55  Frek ¢ikisi 1 kaynagi| Frekans cikisi 1'e baglanacak bir sinyal seger. Kullanilan
motor hizi
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor hizi| 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 115). 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 115). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 115). 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 115). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 115). 7
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Glg¢ g/c 01.14 Cikig guct (sayfa 116). 8
Hiz ref rampasi girigi| 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 215). 10
Rampali hiz ref 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 215). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221). 12
Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235). 13
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi (sayfa 241). 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (sayfa 294). 16
Proses PID gerbldrm| 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 294). 17
Proses PID gr¢k 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek (sayfa 294). 18
Proses PID spm 40.04 Proses PID sapmasi gergek (sayfa 294). 19
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

11.58  Frek cikisi 1 kaynagi| Frekans ¢ikist 1'in minimum degerine (11.55 Frek ¢ikisi 1 0,000
min kaynagi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin

(11.54 Frek cikisi 1 gercek degeri parametresi ile segilen ve
11.60 Kaynak min frek ¢ikisi 1 parametresi ile gosterilen)
gercek degerini tanimlar.
fout (11.54)
A
11.61
11.60
>
11.58 11.59 Sinyal (gercek)
11.55 par. ile
segilir
fout (11.54) ¢
A
11.61 |
I
I
I
I
I
11.60 ;
I I
>
11.59 11.58 Sinyal (gercek)
11.55 par. ile
segilir
-32768,000 ... Frekans ¢ikisi 1'in minimum degerine karsilik gelen gercek 1=1
32767,000 sinyal degeri.
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11.59  Frekcikisi 1 kaynagi | Frekans ¢ikisi 1'in maksimum degerine (11.55 Frek ¢ikisi 1 1500,000;
maks kaynagl parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin 1800,000
(11.54 Frek ¢ikis1 1 gergcek degeri parametresi ile segilen ve | (95.20 b0)
11.61 Kaynak maks frek cikisi 1 parametresi ile gosterilen)
gercek degerini tanimlar. Bkz. parametre 11.58 Frek ¢ikisi 1
kaynagi min.
-32768,000 ... Frekans cikisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen gergek |1=1
32767,000 sinyal degeri.
11.60  Kaynak min frek Frekans ¢ikigi 1'in minimum degerini tanimlar. 11.58 Frek 0 Hz
cikist 1 cikisi 1 kaynagi min parametresindeki semalara bakin.
0...16000 Hz Frekans cikisi 1'in minimum degeri. 1=1Hz
11.61  Kaynak maks frek Frekans cikisi 1'in maksimum degerini tanimlar. 11.58 Frek 16000 Hz
cikist 1 ctkisi 1 kaynagi min parametresindeki semalara bakin.
0...16000 Hz Frekans cikisi 1'in maksimum degeri. 1=1Hz
11.81  DIO filtre suresi 11.01 DIO durumu sinyali igin bir filtre siiresi tanimlar. 10,0 ms
Filtreleme suresi sadece giris modunda olan DIO'lar
etkileyecektir.
0,3 ... 100,0 ms 11.01 i¢in filtreleme siresi. 10=1ms
12 Standart Al Standart analog giriglerin konfiglirasyonu.
12.01 Al ayarlama Analog girig ayarlama iglevini tetikler.
Sinyali girise baglayin ve uygun ayarlama iglevini segin.
Hareket yok Al ayari etkin degil. 0
Al1 min ayar Gegerli analog giris All sinyal degeri, 12.17 Al1 min 1
parametresine minimum All degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
All maks ayar Gegerli analog giris All sinyal degeri, 12.18 Al1 maks 2
parametresine maksimum Al1l degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok’a doner.
Al2 min ayar Gegerli analog giris Al2 sinyal degeri, 12.27 Al2 min 3
parametresine minimum Al2 degeri olarak ayarlanmisgtir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
AlI2 maks ayar Gegerli analog giris Al2 sinyal degeri, 12.28 Al2 maks 4
parametresine maksimum Al2 degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
12.03 Al denetim Bir analog giris sinyali girig i¢in belirtilen minimum ve/veya Eylem yok
fonksiyonu maksimum limitlerin disina ¢iktiginda surtctnin nasil tepki
verecegini seger.
Denetim limitlere 0,5 V veya 1,0 mA hata payi uygular.
Ornegin, giris igin maksimum limit 7,000 V ise, maksimum limit
denetimi 7,500 V degerinde etkinlegir.
Gozlemlenecek girigler ve limitler 12.04 Al denetim secimi
parametresi tarafindan segilir.
Not: Analog giris sinyali denetimi yalnizca
 analog giris (All dlgeklendirilmis veya Al2 dlgeklendirilmis
secimini kullanarak) 22.11, 22.12, 22.15, 22.17, 23.42,
26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11, 28.12, 30.21, 30.22,
40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50 veya 44.09
parametresinde kaynak olarak ayarlandiginda ve
« etkin kaynak olarak kullanildiysa etkin olur.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Siirticti 80A0 Al denetimi hatasi verir. 1
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Uyari Suriict bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur. 2
Son hiz Sdrtict bir uyari (A8AO0 Al denetimi) olusturur ve hizi (veya 3
frekansi), striicuniin ¢alistigr seviyede dondurur. Hiz/frekans
850 ms dusiik gegisli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas
alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Surlcu bir uyari (A8AO Al denetimi) olusturur ve hizi, 22.41 4
Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Guvenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
12.04 Al denetim segimi Denetlenecek analog girig limitlerini belirler. Bkz. parametre | 0000b
12.03 Al denetim fonksiyonu.
Bit Adi Aciklama
0 All < MIN 1 = Al1 minimum limit denetlemesi etkin.
1 All > MAX 1 = Al1 maksimum limit denetlemesi etkin.
2 Al2 < MIN 1 = AI2 minimum limit denetlemesi etkin.
3 Al2 > MAX 1 = AI2 maksimum limit denetlemesi etkin.
4...15 |Rezerve
0000b...1111b Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1
12.11  All gercek degeri Al1 analog giriginin degerini mA veya V (girisin bir donanim -
ayari ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina bagldir)
cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | All analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.12  All olgeklendirilen | Skalalandirma sonrasinda All analog girisinin degerini -
degeri gOsterir. Bkz. parametreler 12.19 Al1 min‘de dlgeklendirilen
All ve 12.20 All maks'da 6lceklendirilen All.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... All analog girisinin dlceklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
12.15 Al birimi se¢imi Al1 analog girigine iliskin okuma degerleri ve ayarlar i¢in birimi| V
seger.
Not: Bu ayar, suriict kontrol tnitesindeki ilgili donanim ayari
ile uyumlu olmalidir (striiciiniin donanim el kitabina bakin).
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak
icin kontrol kartinin yeniden baslatiimasi (gu¢ ¢evrimi
yapilarak ya da 96.08 Denetleme panosu yukleme
parametresi ile) gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
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12.16  All filtre suresi All analog girisi igin filtre zaman sabitini tanimlar. 0,100 s
% : s
Filtrelenmemis sinyal
4
100
63 f Filtrelenmis sinyal
— t
T
o=1x(1-e"T)
| = filtre girigi (adim)
O = filtre ¢ikisi
t=zaman
T = filtreleme sire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina baglh
olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms sire sabiti). Bu herhangi
bir parametre ile degistirilemez.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme siiresi sabiti. 1000=1s
12.17  All min All analog girisi icin minimum saha degerini tanimlar. 0,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal minimum degerine yaklagirken | veyaV
surticliye gercekte gonderilecek degeri ayarlayin.
Ayrica, bkz. 12.01 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 Al1'in minimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.18  All maks All analog girisi i¢in maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA

Tesisten gelen analog sinyal maksimum degerine yaklasirken
suriicliye gergekte gonderilecek degeri ayarlayin.
Ayrica, bkz. 12.01 Al ayarlama parametresi.

veya 10,000 V

-22,000 ... 22,000
mA veya V

All'in maksimum degeri.

1000 = 1 mA
veya V
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12.19  All min'de 12.17 Al1 minparametresi ile tanimlanan All analog girisi 0,000
Olgeklendirilen AlI1 | minimum degerine karsilik gelen gercek dahili degeri tanimlar.
(12.19 ve 12.20 polarite ayarlarinin degistiriimesi analog girisi
etkili sekilde ters cevirebilir.)
Alsigektendirilmis (12.12)
A
12.20
I
I
I
1217 | Algiris (12.11)
: : >
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000 ... Minimum Al1 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.20  All maks'da 12.18 Al1 maks parametresi ile tanimlanan All analog girisi 1500,000;
Olgeklendirilen Al1 | maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar. 12.19 | 1800,000
Al1l min'de 6lgeklendirilen Al1l parametresindeki cizime bakin. (95.20 b0)
-32768,000 ... Maksimum All degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.21  AI2 gergek degeri Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir donanim -
ayarl ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina baglidir)
cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al2 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.22  AI2 dlceklendirilen | Skalalandirma sonrasinda Al2 analog girisinin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametreler 12.29 Al2 min'de dlgeklendirilen
Al2 ve 12.30 Al2 maks'da dlgeklendirilen Al2.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Al2 analog girisinin dlceklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
12.25  AI2 birimi segimi Al2 analog girisine iligkin okuma degerleri ve ayarlar igin birimi| mA
seger.
Not: Bu ayar, siriicti kontrol tnitesindeki ilgili donanim ayari
ile uyumlu olmalidir (surticiiniin donanim el kitabina bakin).
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak
icin kontrol kartinin yeniden baslatiimasi (gu¢ ¢evrimi
yapilarak ya da 96.08 Denetleme panosu yiikleme
parametresi ile) gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
12.26 A2 filtre siresi Analog giris Al2 icin filtre zaman sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s
parametre 12.16 Al1 filtre suresi.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme siresi sabiti. 1000=1s
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12.27 A2 min Al2 analog girisi i¢in minimum saha degerini tanimlar. 0,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal minimum degerine yaklasirken | veyaV
surticliye gergekte gonderilecek degeri ayarlayin.
Ayrica, bkz. 12.01 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 | Al2'nin minimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya Vv
12.28  Al2 maks Al2 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal maksimum degerine yaklasirken | veya 10,000 V|
surtcliye gercekte gonderilecek degeri ayarlayin.
Ayrica, bkz. 12.01 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.29  Al2 min'de 12.27 Al2 min parametresi ile tanimlanan minimum analog 0,000
olgeklendirilen Al2 | giris Al2 deg@erine karsilik gelen gergek degeri tanimlar. (12.29
ve 12.30 polarite ayarlarinin degistiriimesi analog girisi etkili
sekilde ters cevirebilir.)
Alsicekiendiriimis (12.22)
A
1230 f — — — — —
I
I
I
1227 | Algirig (12.21)
L »
T L
I 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000 ... Minimum AI2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.30  Al2 maks'da 12.28 AI2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog girigi 100,000
olceklendirilen Al2 | maksimum degerine karslilik gelen gercek degeri tanimlar. 12.29
Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2 parametresindeki gizime bakin.
-32768,000 ... Maksimum Al2 deg@erine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767,000
13 Standart AO Standart analog ¢ikislarin konfigiirasyonu.
13.11  AO1 gergek degeri | AO1 degerini mA cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,000 ... 22,000 mA | AOL'in degeri. 1000 =1 mA
13.12  AO1 kaynagi AO1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal secer. Alternatif Kullanilan
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin | motor hizi
cikisi etkinlestirme moduna ayarlar.
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor hizi | 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 115). 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 115). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 115). 4
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Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 115). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 115). 7
Gl¢ g/c 01.14 Cikig gucl (sayfa 116). 8
Hiz ref rampasi girigi | 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 215). 10
Hiz ref rampasi ¢ikisl| 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 215). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221). 12
Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235). 13
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi (sayfa 241). 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (sayfa 294). 16
Proses PID gerbldrm| 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 294). 17
Proses PID gr¢k 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek (sayfa 294). 18
Proses PID spm 40.04 Proses PID sapmasi gergek (sayfa 294). 19
Pt100'u Cikis 1...3 Pt100 sensorlerine bir etkinlestirme akimi 20
etkinlestirmeye gondermek igin kullanilir. Bkz. bdlim Motor termik korumasi
zorlama (sayfa 80).

KTY84'l Cikis bir KTY84 sensériine bir etkinlestirme akimi géndermek | 21
etkinlestirmeye icin kullanilir. Bkz. bolim Motor termik korumasi (sayfa 80).
zorlama
PTClyi Cikis 1...3 PTC sensorlerine bir etkinlestirme akimi gdndermek | 22
etkinlestirmeye icin kullanilir. Bkz. bélim Motor termik korumasi (sayfa 80).
zorlama
Pt1000' Cikis 1...3 Pt1000 sensoérlerine bir etkinlestirme akimi 23
etkinlestirmeye gondermek igin kullanilir. Bkz. bélim Motor termik korumasi
zorlama (sayfa 80).
AO1 veri depolama | 13.91 AO1 veri depolama (sayfa 161). 37
AO2 veri depolama | 13.92 AO2 veri depolama (sayfa 161). 38
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
13.16  AOL1 filtre siresi AO1 analog ¢ikigi icin filtre zaman sabitini tanimlar. 0,100 s
% ! .
Filtrelenmemis sinyal
100
63 g Filtrelenmis sinyal
- t
T

O=Ix(1-e'Mm

| = filtre girisi (adim)

O =filtre cikisi

t = zaman

T = filtreleme sire sabiti
0,000 ... 30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
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13.17

AO1 kaynagi min

AOL1 ¢ikisi minimum degerine ((13.12 AO1 kaynagi
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gergek
degerini (13.19 AO1 kaynagi min'de AO1 ¢ikisl parametresi ile
segilen) tanimlar.

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

b
L

13.17 13.18 Sinyal (gercek)
13.12 ile segilir

13.17 parametresinin maksimum degder ve 13.18 parametresinin
minimum deger olarak programlanmasi ¢ikis| ters gevirir.

lao1 (MA)
A
13.20 |

13.19

»

L8
13.18 13.17 Sinyal (gercek)
13.12 ile segilir

0.0

-32768,0 ... 32767,0

AO1 minimum c¢ikis degerine karsilik gelen gercek sinyal
degeri.

1=1

13.18

AO1 kaynagi maks

AO1 ¢ikigi minimum degerine (13.12 AO1 kaynagi
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gercek
degerini (13.20 AO1 kaynagi maks'da AO1 ¢ikisiparametresi
ile secilen) tanimlar. Bkz. parametre 13.17 AO1 kaynagi min.

1500,0;
1800,0 (95.20
bo)

-32768,0 ... 32767,0

AO1 maksimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek sinyal
degeri.

1=1

13.19

AO1 kaynagi min'de
AO1 cikis

AO1 analog ¢ikigi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime bakin,|

0,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Minimum AOL c¢ikis degeri.

1000 =1 mA

13.20

AO1 kaynagi
maks'da AO1 ¢ikisl

AO1 analog ¢ikis i¢in maksimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime bakin|

20,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Maksimum AO1 ¢ikis degeri.

1000 = 1 mA
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13.21  AO2 gergek degeri | AO2 degerini mA cinsinden gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,000 ... 22,000 mA | AO2'nin degeri. 1000 =1 mA
13.22  AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Alternatif Motor akimi
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin
cikisi etkinlestirme moduna ayarlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 13.12 AO1 kaynagi.
13.26  AO2 filtre suresi AO2 analog ¢ikisl igin filtre zaman sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s
parametre 13.16 AOL1 filtre suresi.
0,000 ... 30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
13.27  AO2 kaynagi min AO2 cikigl minimum degerine (13.22 AO2 kaynagi 0.0
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gergek
degerini (13.29 AO2 kaynagi min'de AO2 ¢ikisl parametresi ile
segilen) tanimlar.
In02 (MA)
A
13.30
13.29
>
Sinyal (gercek)
13.22 ile segilir
13.27 parametresinin maksimum deger ve 13.28 parametresinin
minimum deger olarak programlanmasi ¢ikisi ters gevirir.
In02 (MA)
A
13.30 |
13.29
I I
>
13.28 13.27 Sinyal (gercek)
13.22 ile segilir
-32768,0 ... 32767,0| AO2 minimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1

degeri.
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13.28  AO2 kaynagi maks | AO2 cikisi maksimum degerine (13.22 AO2 kaynagi 100,0
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gergek
degerini (13.30 AO2 kaynagi maks'da AO2 ¢ikisl parametresi
ile secilen) tanimlar. Bkz. parametre 13.27 AO2 kaynagi min.
-32768,0 ... 32767,0| AO2 maksimum cikis degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1
degeri.
13.29  AO2 kaynagi min'de | AO2 analog ¢ikis! icin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
AO2 cikisi Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki izime bakin|
0,000 ... 22,000 mA | Minimum AQO2 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
13.30  AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisi icin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. 20,000 mA
maks'da AO2 cikisl | Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki gizime bakin|
0,000 ... 22,000 mA | Maksimum AO2 c¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
13.91  AO1 veri depolama | Analog ¢ikis AO1'i 8rnegin fieldbus tizerinden kontrol etmek | 0,00
icin depolama parametresi.
13.12 AO1 kaynagi parametresinde, AO1 veri depolama
6gesini se¢in. Sonra bu parametreyi gelen deger verilerinin
hedefi olarak ayarlayin.
Dabhili fieldbus arabiriminde, belirli verilerin (58.101...58.124)
hedef se¢imi parametresini AO1 veri depolama olarak
ayarlayin.
-327,68...327,67 AOL1 icin depolama parametresi. 100=1
13.92  AO2 veri depolama | Analog cikis AO2'yi érnegin fieldbus tzerinden kontrol etmek | 0,00
icin depolama parametresi.
13.22 AO2 kaynag parametresinde, AO2 veri depolama
o6gesini se¢in. Sonra bu parametreyi gelen deger verilerinin
hedefi olarak ayarlayin.
Dahili fieldbus arabiriminde, belirli verilerin (58.101...58.124)
hedef se¢imi parametresini AO2 veri depolama olarak
ayarlayin.
-327,68...327,67 AO2 icin depolama parametresi. 100=1
14 G/C genisletme GIC genigletme modiilti 1 konfigiirasyonu.
moduld 1 Ayrica bkz. bolum Programlanabilir G/C genisletmeleri, (sayfa
31).
Not: Parametre grubunun igerigi secilen G/C genisletme
modulu tiriine bagh olarak degisir.
14.01  Modiul 1 tipi G/C genisletme modulu 1'i etkinlestirir ve (turtind belirler). Yok
Yok Pasif. 0
FIO-01 FIO-01. 1
FIO-11 FIO-11. 2
FDIO-01 FDIO-01. 3
FAIO-01 FAIO-01. 4
14.02  Modul 1 konumu Sirtcunun kontrol tnitesindeki, GC ilave modultnun Yuva 1
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar. Alternatif olarak, bir FEA-03
genisletme adaptoriindeki yuvanin nod kimligini tanimlar.
Yuva 1 Yuva 1. 1
Yuva 2 Yuva 2. 2
Yuva 3 Yuva 3. 3
4...254 FEA-03 genisletme adaptdrindeki yuvanin nod kimligi. 1=1
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14.03

Modul 1 durumu

GI/C genigletme moduli 1'in durumunu gosterir.

Secenek yok

Secenek yok

Belirtilen yuvada higbir moddil tespit edilmedi.

0

Haberlesme yok

Bir moduil tespit edildi, ancak iletisim kurulamiyor.

1

Bilinmeyen

Moddl tru bilinmiyor.

2

FIO-01

Bir FIO-01 modiili tespit edildi ve etkin durumda.

15

FIO-11

Bir FIO-11 moduli tespit edildi ve etkin durumda.

20

FAIO-01

Bir FAIO-01 moduli tespit edildi ve etkin durumda.

24

14.05

DI durumu

(14.01 Moduil 1 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir)
Genigletme modulindeki dijital giriglerin durumunu gdsterir.
Etkinlestirme/devre digi birakma gecikmeleri (belirtiimis ise)
yok say!lir. Girig modu icin 14.08 DI filtre suresi parametresi il
bir filtre suresi tanimlanabilir.

0. bit DI1'in durumunu gosterir.

Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genigletme
modulundeki dijital giris/cikislarin sayisina baglidir.

Ornek: 0101b = DI1 ve DI3 agik, geri kalanlar kapalr.

Bu parametre salt okunurdur.

0000b...1111b

Dijital girislerin durumu.

14.05

DIO durumu

(14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulur)
Genigletme modulindeki dijital giris/¢ikiglarin durumunu
gosterir. Etkinlestirme/devre digi birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) yok sayilir. Girig modu igin 14.08 DIO filtre
suresi parametresi ile bir filtre suresi tanimlanabilir.

0. bit DIO1'in durumunu gosterir.

Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genigletme
modulundeki dijital giris/cikislarin sayisina baglidir.

Ornek: 1001b = DIO1 ve DIO4 agik, geri kalanlar kapalr.

Bu parametre salt okunurdur.

0000b...1111b

Dijital giris/¢ikislarin durumu.

14.06

DI gecikmig durumu

(14.01 Modul 1 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir)
Genigletme modiulindeki dijital giriglerin gecikmis durumunu
gOsterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre digi birakma
gecikmeleri (belirtiimis ise) sonrasinda giincellenir.

0. bit DI1'in durumunu gdsterir.

Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genigletme
modulundeki dijital giriglerin sayisina baglhdir.

Ornek: 0101b = DI1 ve DI3 agik, geri kalanlar kapali.

Bu parametre salt okunurdur.

0000b...1111b

Dijital giriglerin gecikmis durumu.

14.06

DIO gecikmis
durumu

(14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulur)
Genisletme modilindeki dijital giris/¢ikiglarin gecikmis
durumunu gosterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre disi
birakma gecikmeleri (belirtiimis ise) sonrasinda guncellenir.
0. bit DIO1'in durumunu gosterir.

Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genigletme
modulundeki dijital giris/cikislarin sayisina baglidir.

Ornek: 1001b = DIO1 ve DIO4 agik, geri kalanlar kapalr.

Bu parametre salt okunurdur.

0000b...1111b

Dijital giris/¢ikislarin gecikmis durumu.
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14.08 Dl filtre stresi (14.01 Moddil 1 tipi = FDIO-01 oldugunda goralir) 10,0 ms
14.05 DI durumu sinyali icin bir filtre stresi tanimlar.
0,8 ... 100,0 ms 14.05 igin filtreleme siresi. 10=1ms
14.08  DIO filtre suresi (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulir) | 10,0 ms
14.05 DIO durumu sinyali igin bir filtre stiresi tanimlar.
Filtreleme suresi sadece giris modunda olan DIO'lar
etkileyecektir.
0,8 ... 100,0 ms 14.05 igin filtreleme suresi. 10=1ms
14.09 DIO1 fonksiyonu (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulir) | Giris
Genigletme modult DIO1'in dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO1 dijital giris olarak kullanilir. 1
14.11 DIO1 ¢ikis kaynagi | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordlir) | Enerji
14.09 DIO1 fonksiyonu parametresi Cikis olarak veriimemig
ayarlandiginda, genigletme moduli DIO1 dijital girig/Gikisina
baglanacak bir suriici sinyali secer.
Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Enerji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Temel durum word'ti 1 biti (bkz. sayfa 127). 2
Devrede 06.16 Siriict durum word'dl 1. O biti (bkz. sayfa 128). 4
Start edildi 06.16 Sirict durum word'tl 1. 5 biti (bkz. sayfa 128). 5
Miknatislandi 06.17 Sirict durum word'll 2. 1 biti (bkz. sayfa 129). 6
Calisiyor 06.16 Sirict durum word'tl 1. 6 biti (bkz. sayfa 128). 7
Hazir ref 06.11 Temel durum word'li 2 biti (bkz. sayfa 127). 8
Set degerde 06.11 Temel durum word'ii parametresinin 8. biti (bkz. sayfa |9
127).
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word't 2 biti (bkz. sayfa 131). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ti O biti (bkz. sayfa 131). 11
Limitin Uzerinde 06.17 Surtct durum word't 2. 10 biti (bkz. sayfa 129). 12
Uyari 06.11 Temel durum word'l 7 biti (bkz. sayfa 127). 13
Hata 06.11 Temel durum word't 3 biti (bkz. sayfa 127). 14
Hata (-1) 06.11 Temel durum word' parametresinin 3. ¢evrilmis biti 15
(bkz. sayfa 127).
Fren agma komutu | 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti (bkz. 22
sayfa 311).
Ext2 etkin 06.16 Sirict durum word'll 1. 11 biti (bkz. sayfa 128). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Temel durum word'ti 9 biti (bkz. sayfa 127). 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu O biti (bkz. sayfa 266). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 266). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 266). 35
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ti O biti (bkz. sayfa 148). 40
word'l bit0
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'ti 1 biti (bkz. sayfa 148). 41

word'l bitl
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RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'i 2 biti (bkz. sayfa 148). 42
word'l bit2
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'u 8 biti (bkz. sayfa 148). 43
word'l bit8
RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word't 9 biti (bkz. sayfa 148). 44
word'l bit9
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
14.12  DI1 ON gecikmesi | (14.01 Moddl 1 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
DI1 dijital girigi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

' ' 1
*DI durumu ! ! !
— — 1 — 0
| — | o |
I
**Gecikmis DI ' | |
durumy —— I ' 0
! | | | | |
< < > <> P Zaman
ton torf ton torf
ton = 14.12 DI1 ON gecikmesi
tog = 14.13 DI1 OFF gecikmesi
*DI'In elektriksel durumu veya segilen kaynagin durumu (¢ikis modunda). 14.05 DI durumu ile gdsterilir.
**14.06 DI gecikmis durumu ile gosterilir.
0,00 ... 3000,00 s DI1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s

14.12  DIO1 ON gecikmesi | (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralar) | 0,00 s

DIO1 dijital giris/¢ikis icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

*DIO durumu ' ' '
- I i | I i
|
! I I
*Gecikmig DIO | ] ]
durumu - ! I
! I I I I I
R <> <
ton torf ton torf

ton = 14.12 DIO1 ON gecikmesi
togf = 14.13 DIO1 OFF gecikmesi

*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (¢ikis modunda). 14.05 DIO durumu ile

gosterilir.

**14.06 DIO gecikmis durumu ile gosterilir.

0,00 ... 3000,00 s DIO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.13  DI1 OFF gecikmesi | (14.01 Moddl 1 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s

DI1 dijital girigi i¢in devre digi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.

0,00 ... 3000,00 s DI1 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s

14.13 DIO1 OFF gecikmesi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralur) | 0,00 s

DIO1 dijital giris/¢ikig! icin devre disI birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.

0,00 ... 3000,00 s DIO1 igin devre digl birakma gecikmesi. 10=1s
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14.14  DIO2 fonksiyonu (14.01 Modil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorulir) | Giris
Genigletme modili DIO2'nin dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO2 dijital giris olarak kullanilir. 1
14.16  DIO2 ¢ikis kaynagi | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordlir) | Enerji
14.14 DIO2 fonksiyonu parametresi Cikis olarak verilmemis
ayarlandiginda, DIO2 dijital giris/¢ikisina baglanacak bir
siiriicu sinyali secer.
Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 cikis
kaynagt.
14.17  DI2 ON gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir) 0,00 s
DI2 dijital girigi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. Bkz.
parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DI2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.17  DIO2 ON gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | 0,00 s
D102 dijital girig/¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DIO2 i¢gin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.18 DI2 OFF gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
DI2 dijital girisi i¢in devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DI2 i¢in devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
14.18 DIO2 OFF gecikmesi (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gdordliir) | 0,00 s
DIO2 dijital giris/¢ikis! icin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DIO2 i¢in devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
14.19  DIO3 fonksiyonu (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-01 oldugunda gorulur) Giris
Genisletme moduli DIO3'Un dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DIO3 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Girig DIO3 dijital giris olarak kullanihr. 1
14.19 Al denetim (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulir)| Eylem yok
fonksiyonu Bir analog giris sinyali, girig igin belirtilen minimum ve/veya
maksimum limitlerin disina ¢iktiginda surtctnin nasil tepki
verecegini seger.
Gozlemlenecek girigler ve limitler 14.20 Al denetim secimi
parametresi tarafindan segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Siirticti 80A0 Al denetimi hatasi verir. 1
Uyari Siirticu bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur. 2
Son hiz Sirlcu bir uyari (A8A0 Al denetimi) olusturur ve hizi (veya 3

frekansi), stiricunin ¢alistigl seviyede dondurur. Hiz/frekans
850 ms dusiik gegisli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas
alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
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Guvenli hiz ref Suriicu bir uyari (A8AQ Al denetimi) olusturur ve hizi, 22.41 |4
Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Givenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
14.20 Al denetim segimi (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérulir)| 0000 0000b
Denetlenecek analog giris limitlerini belirler. Bkz. parametre
14.19 Al denetim fonksiyonu.
Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genisletme
modulundeki giriglerin sayisina baglidir.
Bit Adi Aciklama
0 All < MIN 1 = Al1 minimum limit denetlemesi etkin.
1 All > MAX 1 = Al1 maksimum limit denetlemesi etkin.
2 Al2 < MIN 1 = AI2 minimum limit denetlemesi etkin.
3 Al2 > MAX 1 = AI2 maksimum limit denetlemesi etkin.
4 AlI3 < MIN 1 = AI3 minimum limit denetlemesi etkin (sadece FIO-11).
5 AI3 > MAX 1 = AI3 maksimum limit denetlemesi etkin (sadece FIO-11).
6...15 |Rezerve
0000 0000b ... 0011| Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1
1111b
14.21  DIO3 ¢gikis kaynagi | (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-01 oldugunda goruliir) Enerji
14.19 DIO3 fonksiyonu parametresi Gikis olarak verilmemis
ayarlandiginda, DIO3 dijital giris/Gikisina baglanacak bir
surtci sinyali seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 cikis
kaynagt.
14.21 Al ayarlama (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur)| Eylem yok
Minimum ve maksimum giris degerleri olarak olasi yanlis
tahminlerin yerine gercek élglimlerin kullaniimasini saglayan
analog giris ayarlama fonksiyonunu tetikler.
Girige minimum veya maksimum sinyalini uygulayin ve uygun
ayarlama fonksiyonunu segin.
Ayrica 14.35 All min'de 6lceklendirilen All parametresindeki
Gizime bakin.
Eylem yok Ayarlama islemi tamamlandi ya da hicbir eylem talep edilmedi| 0
Herhangi bir ayarlama eylemi tamamlandiktan sonra
parametre otomatik olarak bu degere doner.
All min ayar Olgiilen All degeri 14.33 Al1 min parametresine minimum Al1| 1

degeri olarak ayarlanir.

All maks ayar

Olgiilen All degeri 14.34 All maks parametresine maksimum | 2
All degeri olarak ayarlanir.

Al2 min ayar

Olglilen A2 degeri 14.48 Al2 min parametresine minimum Al2 | 3
degeri olarak ayarlanir.

Al2 maks ayar

Olgiilen Al2 degeri 14.49 Al2 maks parametresine maksimum | 4
Al2 degeri olarak ayarlanir.

Al3 min ayar

(14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 oldugunda gdérulur) 5
Olgiilen Al3 degeri 14.63 AI3 min parametresine minimum Al3
degeri olarak ayarlanir.
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Al3 maks ayar (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 oldugunda goralir) 6
Olgiilen Al3 degeri 14.64 Al3 maks parametresine maksimum
AI3 degeri olarak ayarlanir.
14.22  DI3 ON gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
DI3 dijital girigi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. Bkz.
parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DI3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.22  DIO3 ON gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | 0,00 s
DIOg dijital girig/¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DIO3 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.22 Al zorlama segimi (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gdérultr)| 0000b
Analog girislerin dogru okuma degerleri test etme gibi
amaglarla gegersiz kilinabilir. Her bir analog giris icin bir
zorlanan deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Bit Adi Aciklama
0 All 1 = Zorlama modu: Al1'i 14.28 All zorlama verileri parametresinin
degerine zorlar.
1 Al2 1 = Zorlama modu: Al2'yi 14.43 Al2 zorlama verileri parametresinin
degerine zorlar.
2 Al3 1 = Zorlama modu: AI3'U 14.58 AI3 zorlama verileri parametresinin
degerine zorlar (yalnizca FIO-11).
3...15 |Rezerve
0000b...0111b Analog girigler icin zorlanan deger segicisi. 1=1
14.23  DI3 OFF gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
DI3 dijital girisi i¢in devre disI birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DI3 i¢in devre digI birakma gecikmesi. 10=1s
14.23  DIO3 OFF gecikmesi (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 oldugunda gdralir) 0,00 s
DIO3 dijital giris/¢ikis! icin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DIO3 i¢in devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
14.24  DIO4 fonksiyonu (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-01 oldugunda gorulur) Girig
Genisletme moduli DIO4'Un dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DI04 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DI04 dijital giris olarak kullanihr. 1
14.26  DIOA4 cikis kaynagi | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-01 oldugunda gorilir) Enerji
14.24 DIO4 fonksiyonu parametresi Cikis olarak verilmemis

ayarlandiginda, DI04 dijital giris/¢ikisina baglanacak bir
surtict sinyali seger.

Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis
kaynagi.
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14.26  All gergek degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goéralir) | -
Al1 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina bagldir) cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | All analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.27  DIO4 ON gecikmesi | (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralur) | 0,00 s
DI04 dijital giris/¢ikis! icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DIO4 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.27  All dlceklendirilen | (14.01 Modl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérildr) | -
degeri Olgeklendirme sonrasinda Al analog giriginin degerini
gOsterir. Bkz. parametre 14.35 All min'de 6lgeklendirilen All.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Al1 analog girisinin dlgeklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
14.28 DIO4 OFF gecikmesi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda gdrulur) 0,00 s
DI04 dijital giris/¢ikis! icin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s DI04 igin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
14.28  All zorlama verileri | (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriliir) | 0,000 mA
Girisin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. parametre 14.22 Al zorlama segimi.
-22,000 ... 22,000 | All analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.29  All HW anahtari (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralur) | -
pozisyonu G/C genisletme modulinde donanim akim/gerilim segicisinin
konumunu gosterir.
Not: Akim/gerilim segcicisinin ayari 14.30 Al1 birimi se¢imi
parametresinde yapilan birim segimi ile uyumlu olmalidir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak
icin G/C moddulunin gi¢ ¢evrimi yapilarak ya da 96.08
Denetleme panosu yiukleme parametresi ile yeniden
baglatiimasi gerekir.
\ Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.30  All birimi se¢imi (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorilur) | mA
All analog girisine iliskin okuma degerleri ve ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, G/C genisletme modilindeki ilgili donanim ayari
ile uyumlu olmalidir (G/C genisletme moduli el kitabina
bakin). Donanim ayari 14.29 Al1 HW anahtari pozisyonu
parametresi ile gosterilir. Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gecerli kilmak i¢in G/C modltinin gug ¢evrimi
yapilarak ya da 96.08 Denetleme panosu yukleme
parametresi ile yeniden baglatiimasi gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
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1431 RO durumu (14.01 Moduil 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goralir) | -
GC ilave modulundeki réle cikislarinin durumu.
Ornek: 0001b = RO1'e eneriji verilmis, RO2'nin enerjisi kesilmis.
0000b...1111b Réle ¢ikiglarinin durumu. 1=1
14.31  Al1l filtre kazanci (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulir) | 1 ms
All icin bir donanim filtreleme siresi secer.
Ayni zamanda, bkz. 14.32 Al1 filtre sliresi parametresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
4ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
14.32  Al1 filtre suresi (14.01 Modldl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,100 s
All analog girisi icin filtre zaman sabitini tanimlar.
% . L
Z Filtrelenmemis sinyal
100
63 f Filtrelenmis sinyal
— t
T
o=Ix(1-e'T)
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikig!
t=zaman
T = filtreleme sire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagl
olarak da filtrelenir. Bkz. parametre 14.31 Al1 filtre kazanci.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme siiresi sabiti. 1000=1s
14.33  All min (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,000 mA
All analog girisi i¢in minimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 Al1'in minimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.34  ROL1 kaynagi (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gérlir) | Enerji
RO1 role ¢ikisina baglanacak siirticti sinyalini seger. veriimemis

Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis
kaynagi.




170 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEQq16
14.34  All maks (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriliir) | 10,000 mA
All analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 All'in maksimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.35 RO1 ON gecikmesi | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda géruldr) | 0,00 s
RO1 réle cikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
' ' 1
Segilen kaynagin ! ! !
durumu : : :
- I T | I T 0
| — | o 1
RO durumu ' : :
: | | 0
<> PN < < Zaman
ton toff ton toff
ton = 14.35 RO1 ON gecikmesi
togf = 14.36 RO1 OFF gecikmesi
0,00 ... 3000,00 s ROL1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.35 All min'de (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gériliir) | 0,000
Glceklendirilen All | 14.33 Al1 min parametresi ile tanimlanan All analog girigi
minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
Algiceklendiriimis (14-27)
A
14.36
I
I
I
1433 | Algiris (14.26)
: : >
| 14.34
I
I
I
777777 14.35
-32768,000 ... Minimum All degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
14.36 RO1 OFF gecikmesi| (14.01 Modill 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gérilir) | 0,00 s
RO1 role cikisi igin devre digi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.35 RO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s RO1 icin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
14.36  All maks'da (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gdrulir) | 100,000
dlgeklendirilen A1 | 14.34 Al1 maks parametresi ile tanimlanan All analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
14.35 Al1 min'de 6lgeklendirilen All parametresindeki gizime
bakin.
-32768,000 ... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1

32767,000
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14.37  RO2 kaynagi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorulir) | Enerji
RO2 role ¢ikisina baglanacak siiriicui sinyalini seger. verilmemis
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis
kaynagt.
14.38  RO2 ON gecikmesi | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
RO2 rdle ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. Bkz.
parametre 14.35 RO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s RO2 i¢in etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.39  RO2 OFF gecikmesi| (14.01 Modul 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
RO2 rdle ¢ikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. parametre 14.35 RO1 ON gecikmesi.
0,00 ... 3000,00 s RO2 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
14.41  AI2 gercek degeri (14.01 Moduil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | -
Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina baglidir) cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al2 analog giriginin degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veyaV
14.42  Al2 6lgeklendirilen | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralar) | -
degeri Olgeklendirme sonrasinda Al2 analog girisinin degerini
gOsterir. Bkz. parametre 14.50 Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Al2 analog girisinin 6lceklendiriimis degeri. 1=1
32767,000
14.43  Al2 zorlama verileri | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérular) | 0,000 mA
Girisin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. parametre 14.22 Al zorlama secimi.
-22,000 ... 22,000 | Al2 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.44  Al2 HW anahtari (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-0loldugunda géralur) | -
pozisyonu G/C genisletme modulinde donanim akim/gerilim segicisinin
konumunu gdsterir.
Not: Akim/gerilim segcicisinin ayari 14.45 Al2 birimi segimi
parametresinde yapilan birim secimi ile uyumlu olmahdir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak
icin G/C moddlunin gii¢ gevrimi yapilarak ya da 96.08
Denetleme panosu yukleme parametresi ile yeniden
baglatiimasi gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.45  AI2 birimi secimi (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralur) | mA
Al2 analog girisine iliskin okuma degerleri ve ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, G/C genisletme modduliindeki ilgili donanim ayari
ile uyumlu olmalidir (G/C genisletme modulu el kitabina
bakin). Donanim ayari 14.44 Al2 HW anahtari pozisyonu
parametresi ile gosterilir. Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gecerli kilmak i¢in G/C moduluniin gi¢ ¢evrimi
yapilarak ya da 96.08 Denetleme panosu yukleme
parametresi ile yeniden baslatiimasi gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
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14.46  AI2 filtre kazanci (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | 1 ms
Al2 icin bir donanim filtreleme siresi seger.
Ayni zamanda, bkz. 14.47 AI2 filtre suresi parametresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
4ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
14.47 A2 filtre suresi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gériiliir)) | 0,100 s
Al2 analog girisi icin filtre zaman sabitini tanimlar.
% ) L
Z Filtrelenmemis sinyal
100
63 f Filtrelenmis sinyal
— t
T
O=1x(1-e?T
| = filtre girisi (adim)
O =filtre cikisi
t=zaman
T = filtreleme sire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagh
olarak da filtrelenir. Bkz. parametre 14.46 Al2 filtre kazanci.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme siresi sabiti. 1000=1s
14.48  AlI2 min (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir)) | 0,000 mA
Al2 analog girisi igin minimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 AlI2'nin minimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.49  AI2 maks (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriliir)) | 10,000 mA
Al2 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA

mA veya V

veya V
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1450 AI2 min'de (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlir)) | 0,000
oOlceklendirilen Al2 | 14.48 AI2 minparametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi
minimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
Algicekiendiriimis (14-42)
A
14.51
I
I
I
o | Algiri (14.41)
T : >
| 14.49
I
I
I
—————— 14.50
-32768,000 ... Minimum Al2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
1451  Al2 maks'da (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriiliir)) | 100,000
Glgeklendirilen Al2 | 14.49 AI2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
14.50 Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2 parametresindeki gizime
bakin.
-32768,000 ... Maksimum AlI2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767,000
14.56  Al3 gercek degeri (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gdralur) -
Al3 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina baglidir) cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | AI3 analog giriginin degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.57  AI3 dlgeklendirilen | (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) -
degeri Skalalandirma sonrasinda Al3 analog girisinin degerini
gosterir. Bkz. parametre 14.65 Al3 min'de 6lgeklendirilen Al3.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000 ... Al3 analog girisinin skalalandirimig degeri. 1=1
32767,000
14.58  AI3 zorlama verileri | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gorlur) 0,000 mA
Girigin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. parametre 14.22 Al zorlama segimi.
-22,000 ... 22,000 | AlI3 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V




174 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEq16
1459  AI3 HW anahtari (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériliir) -
pozisyonu G/C genigletme modulinde donanim akim/gerilim segicisinin
konumunu gosterir.
Not: Akim/gerilim segicisinin ayari 14.60 Al3 birimi se¢imi
parametresinde yapilan birim segimi ile uyumlu olmalidir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak
icin G/C modulunun gl ¢evrimi yapilarak ya da 96.08
Denetleme panosu yiukleme parametresi ile yeniden
baslatiimasi gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.60  AI3 birimi segimi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériliir) mA
AlI3 analog girisine iliskin okuma degerleri ve ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, GC ilave modulundeki ilgili donanim ayari ile
uyumlu olmahdir (GC ilave moddli el kitabina bakin).
Donanim ayari 14.59 AI3 HW anahtari pozisyonu parametresi
ile gosterilir. Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi
gecerli kilmak icin G/C modduluniin glg cevrimi yapilarak ya da
96.08 Denetleme panosu yiikleme parametresi ile yeniden
baglatilmasi gerekir.
\Y Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.61  AI3 filtre kazanci (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 1ms
Al3 icin bir donanim filtreleme siiresi seger.
Ayni zamanda, bkz. 14.62 Al3 filtre sliresi parametresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
4ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
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14.62  Al3 filtre stresi (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11 oldugunda goralir) 0,100 s
Analog giris Al3 icin filtreleme suresi sabitini tanimlar.

% . L
Filtrelenmemis sinyal

4

100

63 Filtrelenmis sinyal

T
O=1x(1-et

| = filtre girisi (adim)

O =filtre ¢ikig!
t=zaman

T = filtreleme sire sabiti

Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagl
olarak da filtrelenir. Bkz. parametre 14.61 Al3 filtre kazanci.

0,000 ... 30,000 s Filtreleme siresi sabiti. 1000=1s
14.63  AI3 min (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 oldugunda gdralur) 0,000 mA
Al3 analog girisi i¢in minimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 AI3'Un minimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.64  AI3 maks (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gorular) 10,000 mA
Al3 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
Ayni zamanda, bkz. 14.21 Al ayarlama parametresi.
-22,000 ... 22,000 Al3'Gn maksimum degeri. 1000 =1 mA

mA veya V veya V
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14.65 AI3 min'de (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériliir) 0,000
Glceklendirilen AI3 | 14.63 AI3 minparametresi ile tanimlanan Al3 analog girisi
minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
Alsicektendiriimis (14.57)
A
14.66
I
I
I
14.63 | Algiri (14.56)
T ' >
| 14.64
I
I
I
777777 14.65
-32768,000 ... Minimum AI3 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
14.66  Al3 maks'da (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 oldugunda gérilir) 100,000
olceklendirilen AI3 | 14.64 AI3 maks parametresi ile tanimlanan Al3 analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
14.65 AI3 min'de 6lceklendirilen AI3 parametresindeki gizime
bakin.
-32768,000 ... Maksimum AlI3 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
14.71  AO zorlama se¢imi | (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulur)| 00b
Analog ¢ikisin degeri test etme gibi amaglarla gecersiz
kilinabilir. Analog ¢ikis icin bir zorlanan deger parametresi
(14.78 AO1 zorlama verileri) sadlanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Bit Adi Aciklama
0 AO1 1 = Zorlama modu: AO1'i 14.78 AO1 zorlama verileri parametresinin
degerine zorlar.
1 AO2 1 = Zorlama modu: AO2'yi 14.88 AO2 zorlama verileri parametresinin
degerine zorlar (yalnizca FAIO-01).
3...15 |Rezerve
00b...11b Analog c¢ikiglar igin zorlanan deger segicisi. 1=1
14.76  AO1 gercek dederi | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulur)| -
AO1 degerini mA cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000 ... 22,000 mA | AO1'in degeri. 1000 =1 mA
14.77  AO1 kaynagi (14.01 Modul 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralur) | Sifir
AOL1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Alternatif
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin
cikisi etkinlestirme moduna ayarlar.
Sifir Yok.

Kullanilan motor hizi

01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 115).
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Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 115). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 115). 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 115). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 115). 7
Gig g/c 01.14 Cikig guci (sayfa 116). 8
Hiz ref rampasi girisi | 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 215). 10
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 215). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221). 12
Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235). 13
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi (sayfa 241). 14
Proses PID cikisi 40.01 Proses PID cikisi gergek (sayfa 294). 16
Proses PID gerbldrm | 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 294). 17
Proses PID grck 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek (sayfa 294). 18
Proses PID spm 40.04 Proses PID sapmasi gercek (sayfa 294). 19
Pt100'a Cikis 1...3 Pt100 sensorlerine bir etkinlestirme akimi 20
etkinlestirmeye gondermek igin kullanihr. Bkz. bélum Motor termik korumasi
zorlama (sayfa 80).

KTY84'U Cikis bir KTY84 sensoriine bir etkinlestirme akimi gondermek | 21

etkinlestirmeye icin kullanihr. Bkz. bélum Motor termik korumasi (sayfa 80).

zorlama

PTC'yi Cikis 1...3 PTC sensorlerine bir etkinlestirme akimi 22

etkinlestirmeye gondermek icin kullanilir. Bkz. bélim Motor termik korumasi

zorlama (sayfa 80).

Pt1000'i Cikis 1...3 Pt1000 sensorlerine bir etkinlestirme akimi 23

etkinlestirmeye gondermek i¢in kullanihr. Bkz. bélum Motor termik korumasi

zorlama (sayfa 80).

AOL1 veri depolama | 13.91 AO1 veri depolama (sayfa 161). 37

AO2 veri depolama | 13.92 AO2 veri depolama (sayfa 161). 38

Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

14.78  AO1 zorlama verileri| (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géraldr) | 0,000 mA

Secilen cikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. Bkz.
parametre 14.71 AO zorlama segimi.

0,000 ... 22,000 mA | AO1 analog ¢ikisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
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14.79

AOL1 filtre stresi

(14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriliir)
AO1 analog ¢ikisl igin filtre zaman sabitini tanimlar.

% ) o
Filtrelenmemis sinyal

4

100

63 Filtrelenmis sinyal

O=Ix(1-e'M

| = filtre girigi (adim)

O =filtre cikisi

t = zaman

T = filtreleme sure sabiti

0,100's

0,000 ... 30,000 s

Filtre zaman sabiti.

1000=1s
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14.80 AO1 kaynagi min (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | 0.0
AO1 ¢ikigl minimum degerine (14.77 AO1 kaynagdi
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gergek
degerini (14.82 AO1 kaynagi min‘de AO1 ¢ikisl parametresi ile
secilen) tanimlar.

lao1 (MA)
A

14.83

14.82
>
14.80 14.81 Sinyal (gercek)
par. ile segilir
14.77
Iao1 (MA)
A
14.83 |
1482 |
I I
>
14.81 14.80 Sinyal (gercek)
par. ile segilir
14.77
-32768,0 ... 32767,0| AO1 minimum c¢ikis degerine karsilik gelen gercek sinyal 1=1
degeri.

14.81  AO1 kaynagi maks | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur)| 100,0
Sinyalin (14.77 AO1 kaynagi parametresi tarafindan secilen)
maksimum AOL1 c¢ikis degerine (14.83 AO1 kaynagi maks'da
AOL1 cikisi parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen
gercek degerini tanimlar. Bkz. parametre 14.80 AO1 kaynagi

min.
-32768,0 ... 32767,0| AO1 maksimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1
degeri.
14.82  AO1 kaynagi min‘'de | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur)| 0,000 mA
AOL1 cikisi AO1 analog ¢ikis! igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 14.80 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime bakin|
0,000 ... 22,000 mA | Minimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
14.83  AO1 kaynag (14.01 Moduil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulir){ 10,000 mA

maks'da AO1 ¢ikist | AO1 analog gikisi icin maksimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 14.80 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime bakin|

0,000 ... 22,000 mA | Maksimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
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14.86  AO2 gergek degeri | (14.01 Moddl 1 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) -
AO2 degerini mA cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000 ... 22,000 mA | AO2'nin degeri. 1000 = 1 mA
14.87  AO2 kaynagi (14.01 Modiil 1 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) Sifir
AO2 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal secer. Alternatif
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin
cikisi etkinlestirme moduna ayarlar.
Secenekler igin, bkz. Parametre 14.77 AO1 kaynag.
14.88  AO2 zorlama verileri| (14.01 Modil 1 tipi = FAIO-01 oldugunda goralir) 0,000 mA
Secilen cikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. Bkz.
parametre 14.71 AO zorlama secimi.
0,000 ... 22,000 mA | AO2 analog ¢ikisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
14.89  AO2 filtre suresi (14.01 Modul 1 tipi = FAIO-01 oldugunda géruldr) 0,100 s
AO2 analog ¢ikisi igin filtre zaman sabitini tanimlar. Bkz.
parametre 14.79 AOL1 filtre suresi.
0,000 ... 30,000 s Filtre zaman sabiti. 1000=1s
1490 AO2 kaynagi min (14.01 Modul 1 tipi = FAIO-01 oldugunda gérultr) 0.0
AO2 ¢ikigl minimum degerine (14.87 AO2 kaynagi
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gercek
degerini (14.92 AO2 kaynagi min'de AO2 ¢ikisl parametresi ile
secilen) tanimlar.
In02 (MA)
A
14.93
14.92
>
14.90 14.91 Sinyal (gercek)
par. ile segilir
14.87
Ian02 (MA)
A
14.93 |
I
I
I
I
I
14.92 ;
I I
>
14.91 14.90 Sinyal (gergek)
par. ile segilir
14.87
-32768,0 ... 32767,0| AO2 minimum cikis degerine karsilik gelen gercek sinyal 1=1

degeri.




Parametreler 181

No. Ad/Deger Agiklama Tan/FbEq16
1491 AO2 kaynagi maks | (14.01 Modil 1 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) 100,0
Sinyalin (14.87 AO2 kaynagi parametresi tarafindan secilen)
maksimum AO2 c¢ikis degerine (14.93 AO2 kaynagi maks'da
AO2 cikisI parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen
gercek degerini tanimlar. Bkz. parametre 14.90 AO2 kaynagi
min.
-32768,0 ... 32767,0| AO2 maksimum ¢ikis degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1
degeri.
14.92  AO2 kaynagi min'de | (14.01 Modul 1 tipi = FAIO-01 oldugunda géruliir) 0,000 mA
AO2 cikisi AO2 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 14.90 AO2 kaynagi min parametresindeki ¢izime bakin,|
0,000 ... 22,000 mA | Minimum AO2 ¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
14.93  AO2 kaynagi (14.01 Moddl 1 tipi = FAIO-01 oldugunda gorulir) 10,000 mA
maks'da AO2 ¢ikist | AO2 analog gikisi icin maksimum ¢ikis degerini tanimlar.
Ayrica 14.90 AO2 kaynagl min parametresindeki ¢izime bakin,|
0,000 ... 22,000 mA | Maksimum AO2 c¢ikis degeri. 1000 = 1 mA
15 G/C genisletme GI/C genisletme modulti 2 konfigiirasyonu.
modulla 2 Ayrica bkz. bélim Programlanabilir G/C genigletmeleri, (sayfa
31).
Not: Parametre grubunun icerigi secilen G/C genisletme
modull tirine bagli olarak degisir.
15.01  Modul 2 tipi Bkz. parametre 14.01 Modul 1 tipi. Yok
15.02  Modil 2 konumu Bkz. parametre 14.02 Modul 1 konumu. Yuva 1
15.03  Modul 2 durumu Bkz. parametre 14.03 Modul 1 durumu. Secenek yok
15.05 DI durumu (15.01 Modlil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda gdrulur) -
Bkz. parametre 14.05 DI durumu.
15.05 DIO durumu (15.01 Modlil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorulur) | -
Bkz. parametre 14.05 DIO durumu.
15.06 DI gecikmis durumu | (15.01 Modul 2 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) -
Bkz. parametre 14.06 DI gecikmis durumu.
15.06  DIO gecikmis (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorulir) | -
durumu Bkz. parametre 14.06 DIO gecikmis durumu.
15.08 Dl filtre stresi (15.01 Modlil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda gdrulur) 10,0 ms
Bkz. parametre 14.08 Dl filtre suresi.
15.08  DIO filtre suresi (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulir) | 10,0 ms
Bkz. parametre 14.08 DIO filtre siresi.
15.09 DIO1 fonksiyonu (15.01 Modlil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goérulur) | Giris
Bkz. parametre 14.09 DIO1 fonksiyonu.
15.11  DIO1 ¢ikis kaynagi | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorilir) | Enerji
Bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis kaynagi. verilmemis
15.12  DI1 ON gecikmesi | (15.01 Modul 2 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
15.12 DIO1 ON gecikmesi | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
15.13  DI1 OFF gecikmesi | (15.01 Modul 2 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.13 DI1 OFF gecikmesi.
15.13 DIO1 OFF gecikmesi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | 0,00 s

Bkz. parametre 14.13 DIO1 OFF gecikmesi.
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15.14  DIO2 fonksiyonu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorldr) | Giris
Bkz. parametre 14.14 DIO2 fonksiyonu.

15.16  DIO2 ¢ikis kaynag | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gdralur) | Enerji
Bkz. parametre 14.16 DIO2 ¢ikis kaynagi. verilmemis

15.17 DI2 ON gecikmesi | (15.01 Modldil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.17 DI2 ON gecikmesi.

15.17 DIO2 ON gecikmesi | (15.01 Modill 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gdéralur) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.17 DIO2 ON gecikmesi.

15.18 DI2 OFF gecikmesi | (15.01 Modldil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.18 DI2 OFF gecikmesi.

15.18 DIO2 OFF gecikmesi (15.01 Modill 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gdéralur) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.18 DIO2 OFF gecikmesi.

15.19  DIO3 fonksiyonu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda gorlir) Girig
Bkz. parametre 14.19 DIO3 fonksiyonu.

15.19 Al denetim (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulur) | Eylem yok

fonksiyonu Bkz. parametre 14.19 Al denetim fonksiyonu.

15.20 Al denetim segimi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gordlir) | 0000 0000b
Bkz. parametre 14.20 Al denetim segimi.

15.21 DIO3 ¢ikis kaynag | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 oldugunda g&ralur) Eneriji
Bkz. parametre 14.21 DIO3 ¢ikis kaynagi. verilmemis

15.21 Al ayarlama (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gériliir) | Eylem yok
Bkz. parametre 14.21 Al ayarlama.

15.22  DI3 ON gecikmesi | (15.01 Modil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.22 DI3 ON gecikmesi.

15.22  DIO3 ON gecikmesi | (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.22 DIO3 ON gecikmesi.

15.22 Al zorlama segimi (15.01 Moduil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorilur) | 0000b
Bkz. parametre 14.22 Al zorlama segimi.

15.23  DI3 OFF gecikmesi | (15.01 Modldil 2 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.23 DI3 OFF gecikmesi.

15.23  DIO3 OFF gecikmesi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda gd&rulur) 0,00 s
Bkz. parametre 14.23 DIO3 OFF gecikmesi.

15.24  DIO4 fonksiyonu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda gérlir) Girig
Bkz. parametre 14.24 DIO4 fonksiyonu.

15.26  DIO4 cikis kaynag | (15.01 Moddl 2 tipi = FIO-01 oldugunda gdéralur) Eneriji
Bkz. parametre 14.26 DIO4 ¢ikis kaynagi. veriimemis

15.26  All gergek degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goéralur) | -
Bkz. parametre 14.26 All gercek degderi.

15.27  DIO4 ON gecikmesi | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda g&ralur) 0,00 s
Bkz. parametre 14.27 DIO4 ON gecikmesi.

15.27  All dlgeklendirilen | (15.01 Moddil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goruldr) | -

degeri Bkz. parametre 14.27 Al1 dlgeklendirilen degeri.

15.28 DIO4 OFF gecikmesi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda g&ralur) 0,00 s
Bkz. parametre 14.28 DIO4 OFF gecikmesi.

15.28  All zorlama verileri | (15.01 Moddil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goriliir) | 0,000 mA

Bkz. parametre 14.28 All zorlama verileri.
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15.29  All HW anahtari (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | -
pozisyonu Bkz. parametre 14.29 Al1 HW anahtari pozisyonu.
15.30  Al1 birimi secimi (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralur) | mA
Bkz. parametre 14.30 Al1 birimi segimi.
15.31 RO durumu (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gérlir) | -
Bkz. parametre 14.31 RO durumu.
15.31  Al1 filtre kazanci (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 1 ms
Bkz. parametre 14.31 Al1 filtre kazanci.
15.32  Al1 filtre stresi (15.01 Modlil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 0,100 s
Bkz. parametre 14.32 Al1 filtre suresi.
15.33  All min (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.33 Al1 min. veya V
15.34  RO1 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gordlir) | Enerji
Bkz. parametre 14.34 RO1 kaynagi. verilmemis
15.34  All maks (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 10,000 mA
Bkz. parametre 14.34 All maks. veya V
15.35 RO1 ON gecikmesi | (15.01 Modill 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorular) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.35 RO1 ON gecikmesi.
15.35 All min'de (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,000
Glceklendirilen Al | Bkz. parametre 14.35 Al1 min'de dlgeklendirilen AlL.
15.36  RO1 OFF gecikmesi| (15.01 Modill 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorular) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.36 RO1 OFF gecikmesi.
15.36  All maks'da (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 100,000
Glgeklendirilen All | Bkz. parametre 14.36 All maks'da dlgeklendirilen AlL.
15.37  RO2 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorilir) | Enerji
Bkz. parametre 14.37 RO2 kaynagi. verilmemis
15.38  RO2 ON gecikmesi | (15.01 Modll 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.38 RO2 ON gecikmesi.
15.39 RO2 OFF gecikmesi| (15.01 Modil 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorular) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.39 RO2 OFF gecikmesi.
15.41  Al2 gercek degeri (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | -
Bkz. parametre 14.41 Al2 gercek degeri.
15.42  AI2 dlgeklendirilen | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goruldr) | -
degeri Bkz. parametre 14.42 A2 6lgeklendirilen degeri.
15.43  Al2 zorlama verileri | (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géruldr) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.43 Al2 zorlama verileri.
15.44  Al2 HW anahtari (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlir) | -
pozisyonu Bkz. parametre 14.44 Al2 HW anahtari pozisyonu.
15.45  AI2 birimi secimi (15.01 Moddl 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | mA
Bkz. parametre 14.45 AI2 birimi segimi.
15.46  Al2 filtre kazanci (15.01 Modlil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gordlir) | 1 ms
Bkz. parametre 14.46 Al2 filtre kazanci.
15.47  AI2 filtre slresi (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 0,100 s
Bkz. parametre 14.47 Al2 filtre suresi.
15.48  AI2 min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.48 Al2 min. veya V
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15.49  AI2 maks (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goruliir) | 10,000 mA
Bkz. parametre 14.49 A2 maks. veya V
15.50 AI2 min'de (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,000
olceklendirilen AI2 | Bkz. parametre 14.50 Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2.
15.51  AI2 maks'da (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | 100,000
Glceklendirilen A2 | Bkz. parametre 14.51 Al2 maks'da dlgeklendirilen Al2.
15.56  AI3 gercek degeri (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) -
Bkz. parametre 14.56 Al3 gercek degderi.
15.57  AI3 dlgeklendirilen | (15.01 Moddil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gordiliir) -
degeri Bkz. parametre 14.57 AI3 dlgeklendirilen degeri.
15.58  AI3 zorlama verileri | (15.01 Modl 2 tipi = FIO-11 oldugunda gérlur) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.58 Al3 zorlama verileri.
15.59  AI3 HW anahtari (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiltir) -
pozisyonu Bkz. parametre 14.59 AI3 HW anahtari pozisyonu.
15.60  AI3 birimi se¢imi (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) mA
Bkz. parametre 14.60 AI3 birimi segimi.
15.61  AI3 filtre kazanci (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) 1ms
Bkz. parametre 14.61 AlI3 filtre kazanci.
15.62  AI3 filtre siresi (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 0,100 s
Bkz. parametre 14.62 Al3 filtre suresi.
15.63  AI3 min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériliir) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.63 AI3 min. veya V
15.64  AI3 maks (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 10,000 mA
Bkz. parametre 14.64 Al3 maks. veyaV
15.65 AI3 min'de (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) 0,000
Glceklendirilen Al3 | Bkz. parametre 14.65 AI3 min‘de dlgeklendirilen Al3.
15.66  AI3 maks'da (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 100,000
olceklendirilen AI3 | Bkz. parametre 14.66 Al3 maks'da 6lgeklendirilen Al3.
15.71  AO zorlama seg¢imi | (15.01 Modldil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goruliir) | 00b
Bkz. parametre 14.71 AO zorlama secimi.
15.76  AOL1 gercek dedgeri | (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérildr) | -
Bkz. parametre 14.76 AO1 gercek degeri.
15.77  AO1 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | Sifir
Bkz. parametre 14.77 AO1 kaynagi.
15.78  AO1 zorlama verileri| (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.78 AO1 zorlama verileri.
15.79  AOL1 filtre suresi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | 0,100 s
Bkz. parametre 14.79 AO1 filtre suresi.
15.80 AO1 kaynagi min (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,0
Bkz. parametre 14.80 AO1 kaynagi min.
15.81 AO1 kaynagi maks | (15.01 Moddil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gordlir) | 100,0
Bkz. parametre 14.81 AO1 kaynagi maks.
15.82  AO1 kaynagi min'de | (15.01 Modill 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,000 mA
AOL1 cikisi Bkz. parametre 14.82 AO1 kaynagi min'de AO1 gikisl.
15.83  AO1 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | 10,000 mA

maks'da AO1 ¢ikisi

Bkz. parametre 14.83 AO1 kaynagi maks'da AO1 ¢ikigl.
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15.86  AO2 gergek degeri | (15.01 Modil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) -
Bkz. parametre 14.86 AO2 gercek degeri.
15.87  AO2 kaynagi (15.01 Modlil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) Sifir
Bkz. parametre 14.87 AO2 kaynagd.
15.88  AO2 zorlama verileri| (15.01 Modil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.88 AO2 zorlama verileri.
15.89  AO2 filtre siresi (15.01 Modlil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) 0,100 s
Bkz. parametre 14.89 AO2 filtre suresi.
15.90 AO2 kaynagi min (15.01 Modiil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda gorilir) 0,0
Bkz. parametre 14.90 AO2 kaynagi min.
1591 AO2 kaynagi maks | (15.01 Modul 2 tipi = FAIO-01 oldugunda géralir) 100,0
Bkz. parametre 14.91 AO2 kaynagi maks.
15.92  AO2 kaynagi min'de | (15.01 Modul 2 tipi = FAIO-01 oldugunda goriliir) 0,000 mA
AO2 cikis Bkz. parametre 14.92 AO2 kaynagi min'de AO2 ¢ikisi.
15.93  AO2 kaynagi (15.01 Modlil 2 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) 10,000 mA
maks'da AO2 ¢ikisi | Bkz. parametre 14.93 AO2 kaynagi maks'da AO2 gikisi.
16 G/C genigletme GIC genisletme moduilii 3 konfigiirasyonu.
moduli 3 Ayrica bkz. bélim Programlanabilir G/C genigletmeleri, (sayfa
31).
Not: Parametre grubunun icerigi secilen G/C genisletme
modulu tiriine bagh olarak degisir.
16.01  Modl 3 tipi Bkz. parametre 14.01 Modul 1 tipi. Yok
16.02  Modil 3 konumu Bkz. parametre 14.02 Modul 1 konumu. Yuva 1
16.03  Modul 3 durumu Bkz. parametre 14.03 Modul 1 durumu. Secenek yok
16.05 DI durumu (16.01 Moddl 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gdrulur) -
Bkz. parametre 14.05 DI durumu.
16.05 DIO durumu (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralur) | -
Bkz. parametre 14.05 DIO durumu.
16.06 DI gecikmis durumu | (16.01 Modul 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) -
Bkz. parametre 14.06 DI gecikmis durumu.
16.06  DIO gecikmis (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gorulur) | -
durumu Bkz. parametre 14.06 DIO gecikmis durumu.
16.08 Dl filtre stresi (16.01 Moddl 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gdrulur) 10,0 ms
Bkz. parametre 14.08 Dl filtre suresi.
16.08  DIO filtre suresi (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérulir) | 10,0 ms
Bkz. parametre 14.08 DIO filtre siresi.
16.09 DIO1 fonksiyonu (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goéruliur) | Giris
Bkz. parametre 14.09 DIO1 fonksiyonu.
16.11  DIO1 ¢ikis kaynagi | (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | Enerji
Bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis kaynagdi. verilmemis
16.12  DI1 ON gecikmesi | (16.01 Modul 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.12 DI1 ON gecikmesi.
16.12 DIO1 ON gecikmesi | (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gordliir) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.12 DIO1 ON gecikmesi.
16.13  DI1 OFF gecikmesi | (16.01 Modul 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s

Bkz. parametre 14.13 DI1 OFF gecikmesi.
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16.13  DIO1 OFF gecikmesi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralar) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.13 DIO1 OFF gecikmesi.

16.14  DIO2 fonksiyonu (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goruldr) | Giris
Bkz. parametre 14.14 DIO2 fonksiyonu.

16.16  DIO2 ¢ikis kaynagi | (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda gérilur) | Enerji
Bkz. parametre 14.16 DIO2 ¢ikis kaynagi. verilmemis

16.17 DI2 ON gecikmesi | (16.01 Modil 3 tipi = FDIO-01 oldugunda gérulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.17 DI2 ON gecikmesi.

16.17 DIO2 ON gecikmesi | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralar) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.17 DIO2 ON gecikmesi.

16.18 DI2 OFF gecikmesi | (16.01 Modil 3 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.18 DI2 OFF gecikmesi.

16.18 DIO2 OFF gecikmesi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11 oldugunda goralar) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.18 DIO2 OFF gecikmesi.

16.19  DIO3 fonksiyonu (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 oldugunda gérulir) Giris
Bkz. parametre 14.19 DIO3 fonksiyonu.

16.19 Al denetim (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | Eylem yok

fonksiyonu Bkz. parametre 14.19 Al denetim fonksiyonu.

16.20 Al denetim segimi (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorilur) | 0000 0000b
Bkz. parametre 14.20 Al denetim segimi.

16.21  DIO3 gikis kaynagi | (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goruliir) Enerji
Bkz. parametre 14.21 DIO3 ¢ikis kaynagi. verilmemis

16.21 Al ayarlama (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulur) | Eylem yok
Bkz. parametre 14.21 Al ayarlama.

16.22  DI3 ON gecikmesi | (16.01 Moddil 3 tipi = FDIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.22 DI3 ON gecikmesi.

16.22  DIO3 ON gecikmesi | (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 oldugunda gdrulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.22 DIO3 ON gecikmesi.

16.22 Al zorlama segimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorilir) | 0000b
Bkz. parametre 14.22 Al zorlama secimi.

16.23  DI3 OFF gecikmesi | (16.01 Modil 3 tipi = FDIO-01 oldugunda géruliir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.23 DI3 OFF gecikmesi.

16.23  DIO3 OFF gecikmesi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gorulir) 0,00 s
Bkz. parametre 14.23 DIO3 OFF gecikmesi.

16.24  DIO4 fonksiyonu (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 oldugunda gérulir) Giris
Bkz. parametre 14.24 DIO4 fonksiyonu.

16.26  DIO4 cikis kaynagi | (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-01 oldugunda goruliir) Enerji
Bkz. parametre 14.26 DIO4 ¢ikis kaynagdi. verilmemis

16.26  All gercek degeri (16.01 Moduil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralur) | -
Bkz. parametre 14.26 All gercek degeri.

16.27  DIO4 ON gecikmesi | (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-01 oldugunda goruliir) 0,00s
Bkz. parametre 14.27 DIO4 ON gecikmesi.

16.27  All dlceklendirilen | (16.01 Modl 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérildr) | -

degeri Bkz. parametre 14.27 Al1 dlgeklendirilen degeri.
16.28 DIO4 OFF gecikmesi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gorulir) 0,00 s

Bkz. parametre 14.28 DIO4 OFF gecikmesi.
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16.28  All zorlama verileri | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géraldr) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.28 All zorlama verileri.

16.29  All HW anahtari (16.01 Modldl 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | -
pozisyonu Bkz. parametre 14.29 Al1 HW anahtari pozisyonu.
16.30  All birimi secimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralir) | mA
Bkz. parametre 14.30 Al1 birimi segimi.
16.31 RO durumu (16.01 Modldl 3 tipi = FIO-11 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | -
Bkz. parametre 14.31 RO durumu.
16.31  Al1l filtre kazanci (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gordlir) | 1 ms
Bkz. parametre 14.31 Al1 filtre kazanci.
16.32  All filtre slresi (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 0,100 s
Bkz. parametre 14.32 Al1 filtre suresi.
16.33  All min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.33 Al1 min. veya V
16.34  ROL1 kaynag (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gérilir) | Enerji
Bkz. parametre 14.34 RO1 kaynag. veriimemig
16.34  All maks (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | 10,000 mA
Bkz. parametre 14.34 All maks. veya V
16.35 RO1 ON gecikmesi | (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.35 RO1 ON gecikmesi.
16.35 All min'de (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilar) | 0,000
Olceklendirilen AIL | Bkz. parametre 14.35 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1.
16.36 RO1 OFF gecikmesi| (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.36 RO1 OFF gecikmesi.
16.36  All maks'da (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralar) | 100,000
oOlceklendirilen AIL | Bkz. parametre 14.36 All maks'da dlgeklendirilen All.
16.37  RO2 kaynagi (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gérilur) | Enerji
Bkz. parametre 14.37 RO2 kaynagi. veriimemis
16.38  RO2 ON gecikmesi | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda gorular) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.38 RO2 ON gecikmesi.
16.39 RO2 OFF gecikmesi| (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01 oldugunda goruldr) | 0,00 s
Bkz. parametre 14.39 RO2 OFF gecikmesi.
16.41  AI2 gercek degeri (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gordlir) | -
Bkz. parametre 14.41 Al2 gercek degeri.
16.42  Al2 dlgeklendirilen | (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorular) | -
degeri Bkz. parametre 14.42 Al2 6lgeklendirilen degeri.
16.43  Al2 zorlama verileri | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.43 Al2 zorlama verileri.
16.44  Al2 HW anahtari (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | -
pozisyonu Bkz. parametre 14.44 Al2 HW anahtari pozisyonu.
16.45  AI2 birimi secimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérlir) | mA
Bkz. parametre 14.45 Al2 birimi segimi.
16.46  Al2 filtre kazanci (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 1 ms
Bkz. parametre 14.46 Al2 filtre kazancl.
16.47  Al2 filtre stresi (16.01 Modldil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérdlur) | 0,100 s

Bkz. parametre 14.47 Al2 filtre suresi.
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16.48  AI2 min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gériliir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.48 Al2 min. veya V
16.49 A2 maks (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gdrulur) | 10,000 mA
Bkz. parametre 14.49 A2 maks. veya V
16.50 AI2 min'de (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilur) | 0,000
Glceklendirilen Al2 | Bkz. parametre 14.50 Al2 min'de dlgeklendirilen Al2.
16.51  Al2 maks'da (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gdrular) | 100,000
olceklendirilen AI2 | Bkz. parametre 14.51 Al2 maks'da dlceklendirilen Al2.
16.56  AI3 gercek degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) -
Bkz. parametre 14.56 Al3 gercek degderi.
16.57  AI3 dlceklendirilen | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gérilir) -
degeri Bkz. parametre 14.57 Al3 élgeklendirilen degeri.
16.58  AI3 zorlama verileri | (16.01 Moddl 3 tipi = FIO-11 oldugunda gorilir) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.58 AI3 zorlama verileri.
16.59  AI3 HW anahtari (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 oldugunda gdérulur) -
pozisyonu Bkz. parametre 14.59 AI3 HW anahtari pozisyonu.
16.60  AI3 birimi segimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériliir) mA
Bkz. parametre 14.60 Al3 birimi se¢imi.
16.61  AI3 filtre kazanci (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 1ms
Bkz. parametre 14.61 Al3 filtre kazanci.
16.62  AI3 filtre siresi (16.01 Moduil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) 0,100 s
Bkz. parametre 14.62 Al3 filtre suresi.
16.63  AI3 min (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 oldugunda gdérulur) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.63 AI3 min. veyaV
16.64  Al3 maks (16.01 Moduil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) 10,000 mA
Bkz. parametre 14.64 Al3 maks. veyaV
16.65 AI3 min'de (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 oldugunda gérulur) 0,000
olceklendirilen AI3 | Bkz. parametre 14.65 AI3 min‘de élgeklendirilen Al3.
16.66  Al3 maks'da (16.01 Moduil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gorulir) 100,000
Glceklendirilen Al3 | Bkz. parametre 14.66 Al3 maks'da dlgeklendirilen Al3.
16.71  AO zorlama se¢imi | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gériliir) | 00b
Bkz. parametre 14.71 AO zorlama segimi.
16.76  AO1 gercek degeri | (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goruldr) | -
Bkz. parametre 14.76 AO1 gercek degeri.
16.77  AO1 kaynagi (16.01 Moduil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda goralur) | Sifir
Bkz. parametre 14.77 AO1 kaynagi.
16.78  AOL1 zorlama verileri| (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,000 mA
Bkz. parametre 14.78 AO1 zorlama verileri.
16.79  AOL filtre suresi (16.01 Modul 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gorulur) | 0,100 s
Bkz. parametre 14.79 AO1 filtre siresi.
16.80 AO1 kaynagi min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,0
Bkz. parametre 14.80 AO1 kaynagi min.
16.81 AO1 kaynagi maks | (16.01 Modl 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géruldr) | 100,0
Bkz. parametre 14.81 AO1 kaynagi maks.
16.82  AO1 kaynagi min'de | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda gérilir) | 0,000 mA

AO1 ¢ikis

Bkz. parametre 14.82 AO1 kaynagi min'de AO1 cikisl.
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16.83  AOL1 kaynagi (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01 oldugunda géralir) | 10,000 mA
maks'da AO1 cikisi | Bkz. parametre 14.83 AO1 kaynagi maks'da AO1 ¢ikisl.
16.86  AO2 gercek degeri | (16.01 Modul 3 tipi = FAIO-01 oldugunda gérilir) -
Bkz. parametre 14.86 AO2 gercek degeri.
16.87  AO2 kaynagi (16.01 Modil 3 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) Sifir
Bkz. parametre 14.87 AO2 kaynagi.
16.88  AO2 zorlama verileri| (16.01 Modul 3 tipi = FAIO-01 oldugunda gériliir) 0,000 mA
Bkz. parametre 14.88 AO2 zorlama verileri.
16.89  AO2 filtre siresi (16.01 Moddil 3 tipi = FAIO-01 oldugunda géruliir) 0,100 s
Bkz. parametre 14.89 AO?2 filtre suresi.
16.90 AO2 kaynagi min (16.01 Modldil 3 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) 0,0
Bkz. parametre 14.90 AO2 kaynagi min.
16.91  AO2 kaynagi maks | (16.01 Modil 3 tipi = FAIO-01 oldugunda goruliir) 100,0
Bkz. parametre 14.91 AO2 kaynagl maks.
16.92  AO2 kaynagi min'de | (16.01 Modul 3 tipi = FAIO-01 oldugunda géraliir) 0,000 mA
AO2 cikigi Bkz. parametre 14.92 AO2 kaynagi min'de AO2 ¢ikisi.
16.93  AO2 kaynagi (16.01 Modil 3 tipi = FAIO-01 oldugunda gérulir) 10,000 mA
maks'da AO2 ¢ikisl | Bkz. parametre 14.93 AO2 kaynagi maks'da AO2 cikigl.
19 Calisma modu Yerel ve harici kontrol konumu kaynaklarinin ve calisma
modlarinin secilmesi.
Ayrica bkz. bélim Siriict calisma modlari, (sayfa 22).
19.01  Gergek ¢alisma Kullaniimakta olan ¢alisma modunu gosterir.
modu Bkz. parametreler 19.11...19.14.
Bu parametre salt okunurdur.
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontrol (DTC motor kontrol modunda). 2
Moment Tork kontrolti (DTC motor kontrol modunda). 3
Min Moment segicisi hiz kontrol cihazinin ¢ikisini (25.01 Moment | 4
referans hiz kontroli) ve moment referansini (26.74 Moment
ref rampa ¢ikisi) karsilastinir ve daha kiigiik olan kullanilir.
Maks Moment segicisi hiz kontrol cihazinin ¢ikisini (25.01 Moment |5
referans hiz kontroll) ve moment referansini (26.74 Moment
ref rampa ¢ikisi) karsilastirir ve daha buytk olan kullanilir.
Toplama Hiz kontrol ¢ikisi tork referansina eklenir. 6
Skaler (Hz) Skaler motor kontrol modunda frekans kontrolu. 10
Skaler (rpm) Skaler motor kontrol modunda hiz kontrol. 11
Zorlamall mik. Motor miknatislanma modunda. 20
19.11  Ext1/Ext2 secimi EXT1/EXT2 harici kontrol konumu secimi igin kaynagi seger. | EXT1
0=EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (kalici olarak segili). 0
EXT2 EXT2 (kalici olarak segili). 1
FBA A MCW bit 11 | Fieldbus arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'u bit 11. 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 5
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Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12
EFB MCW bit 11 Kontrol word'li bit 11 dahili fieldbus arabirimi araciigiyla alindi. | 32
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
19.12  Extl kontrol modu | EXT1 harici kontrol konumu igin ¢alisma modu secer. Hiz
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontrolu. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment 2
referans hiz kontrolu (hiz referans zincirinin ¢ikist).
Moment Moment kontroli. Kullanilan moment referansi 26.74 Moment | 3
ref rampa ¢ikisi (moment referans zincirinin ¢ikist).
Minimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonu: moment segicisi hiz 4
kontrol cihazinin ¢ikisini (25.01 Moment referans hiz kontroli)
ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa ¢ikigr)
karsilastirir ve daha kigik olani seger.
Hiz hatasi negatif olursa, hiz hatasi tekrar pozitif oluncaya
kadar surlcu Hiz kontrol ¢ikigini izler. Bu, yukun tork
kontroliinde kaybolmasi durumunda, surticiniin kontrolstiz
olarak hizlanmasini 6nler.
Maksimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonu: moment segicisi hiz 5
kontrol cihazinin ¢ikisini (25.01 Moment referans hiz kontroli)
ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa ¢ikigt)
karsilastirir ve daha blyuk olani secer.
Hiz hatas! pozitif olursa, hiz hatasi tekrar negatif oluncaya
kadar suruct Hiz kontrol ¢ikigint izler. Bu, yikun tork
kontroliinde kaybolmasi durumunda, surtictniin kontrolstiz
olarak hizlanmasini énler.
Toplama Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: Tork segicisi, hiz 6
referans zinciri ¢ikigini tork referans zinciri ¢ikisina ekler.
19.14  Ext2 kontrol modu | EXT2 harici kontrol konumu igin ¢alisma modu secer. Hiz
Secenekler i¢in, bkz. parametre 19.12 Ext1 kontrol modu.
19.16  Lokal kontrol modu | Lokal kontrol igin calisma modunu seger. Hiz
Hiz Hiz kontrolu. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment 0
referans hiz kontrolu (hiz referans zincirinin gikist).
Moment Moment kontrold. Kullanilan moment referansi 26.74 Moment | 1
ref rampa ¢ikisi (moment referans zincirinin cikist).
19.17  Lokal kontrolli devre | Lokal kontrolll etkinlestirir/devre digi birakir (kontrol Hayir
digi birakma panelindeki start ve stop digmeleri ve PC aracindaki lokal
kontroller).
UYARI! Lokal kontrolu devre disi birakmadan 6nce,
A suriictyt durdurmak igin kontrol paneline gerek
olmadigindan emin olun.
Hayir Lokal kontrol devrede.
Evet Lokal kontrol devre disi birakildi.
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19.20  Skaler kontrol

referans birimi

Skaler motor kontrol modu igin referans tipini seger.
Ayrica bkz. b6élum Surict calisma modlari (sayfa 22) ve
parametre 99.04 Motor kontrol modu.

Rpm

Hz

Hz. Referans 28.02 Frekans ref rampa cikigi parametresinden
alini (frekans kontrol zinciri ¢ikisi).

o

Rpm

Rpm. Referans 23.02 Hiz ref rampa cikigi parametresinden
alinir (rampa ve sekillendirme sonrasi hiz referansi).

20 Start/stop/y6n

Start/stop/ydn ve ¢alisma/start/jog izni sinyali kaynak segimi;
pozitif/negatif referans devreye alma sinyali kaynak segimi.
Kontrol konumlart ile ilgili daha fazla bilgi igin, bkz. b6ltim
Lokal kontrol — harici kontrol karsilastirmasi (sayfa 20).

20.01  Extl komutlari

Harici kontrol konumu 1 (EXT1) i¢in start, stop ve yon
komutlarinin kaynagini seger.

Ayrica bkz. 20.02...20.05 parametreleri.

In1 Start; In2
Yon

Secilmedi

Start veya stop komutu kaynagi segilmedi.

In1 Start

Start ve stop komutlarinin kaynagr 20.03 Extl in1 kaynagi
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 Yon

20.03 Extl in1 kaynag ile secilen kaynak start sinyalidir; 20.04
Extl in2 kaynagi ile secilen kaynak yonu belirler. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu | Kaynak 2'in durumu

(20.03) (20.04) Komut

0 Herhangi biri Stop

0->1(20.02 =Kenar) 0 ileri start

1(20.02 = Seviye) 1 Geri start

In1 ileri start; In2
Geri start

20.03 Extl inl kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyalidir,
20.04 Extl in2 kaynagi ile secilen kaynak ise geri start
sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde
yorumlanir:

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

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Extl in1 kaynagi
ve 20.04 Extl in2 kaynagi parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin

(20.03) durumu (20.04) Komut

0->1 1 Start

Herhangi bir 0 Stop

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

4

In1P Start; In2 Stop;
In3 Yon

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Extl in1 kaynagi

ve 20.04 Extl in2 kaynagi parametreleri ile segilir. 20.05 Ext1
in3 kaynagi ile segcilen kaynak ydni belirler. Kaynak bitlerinin
durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in |Kaynak 2'nin | Kaynak 3'Un
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

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

In1P lleri start; In2P
Geri start; In3 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Extl in1 kaynagdi,
20.04 Extl in2 kaynagi ve 20.05 Ext1 in3 kaynagi
parametreleri ile secilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in |Kaynak 2'nin | Kaynak 3'Un
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: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima kenar tetiklemelidir.

Kontrol paneli

Start ve stop komutlari kontrol panelinden alinir.

11

Fieldbus A

Start ve stop komutlari fieldbus adaptérti A'dan alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

12

Dabhili fieldbus

Start ve stop komutlari dahili fieldbus arabiriminden alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

14

M/F baglantisi

Start ve stop komutlari, master/follower baglantisi yoluyla
baska bir strictden alinir.

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

15

Uygulama Programi

Start ve stop komutlari, uygulama programi kontrol
word'inden (parametre 06.02 Uygulama kontrol word') alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

21

ATF

Rezerve.

22
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DDCS kontrol cihazi | Start ve stop komutlari bir harici (DDCS) kontrol cihazindan 16
ahnir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.02 Ext1 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.
20.02  Extl start tetikleyici | EXT1 harici kontrol konumu igin start sinyalinin y.kenar Kenar
tetiklemeli ya da kalici olmasini belirler.
Not: Bu parametre yalnizca 20.01 Ext1 komutlari parametresi
In1 Start, In1 Start; In2 Y6n, Inl /leri start; In2 Geri start veya
Kontrol paneli olarak ayarlandiginda etkindir.
Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1
20.03  Extlinl kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. DIl
Secilmedi 0 (her zaman kapali). 0
Segcildi 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
20.04  Extlin2 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 2'i seger. DI2
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Extl inl
kaynagt.
20.05 Extlin3 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 3'i seger. Secilmedi
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Extl inl1
kaynagt.
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.
Secilmedi Start veya stop komutu kaynagi secilmedi. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.08 Ext2 in1 kaynagdi 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
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Inl Start; In2 Yon

20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; 20.09
Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu
(20.08)

Kaynak 2'nin durumu
(20.09)

Komut

0

Herhangi biri

Stop

0->1(20.07 =Kenar)
1(20.07 = Seviye)

0

lleri start

1

Geri start

2

In1 ileri start; In2
Geri start

20.08 Ext2 inl kaynagi ile secilen kaynak ileri start sinyalidir,
20.09 Ext2 in2 kaynagi ile secilen kaynak ise geri start
sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde

yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu
(20.08)

Kaynak 2'nin durumu
(20.09)

Komut

0

0

Stop

0->1(20.07 =Kenar)
1(20.07 = Seviye)

0

lleri start

0

0->1(20.07 =Kenar)
1(20.07 = Seviye)

Geri start

1

1

Stop

In1P Start; In2 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi
ve 20.09 Ext2 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu
(20.08)

Kaynak 2'nin
durumu (20.09)

Komut

0->1

1

Start

Herhangi bir

0

Stop

Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici

parametresinden bagimsiz olarak daima kenar tetiklemelidir.

In1P Start; In2 Stop;
In3 Yon

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi

ve 20.09 Ext2 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. 20.10 Ext2
in3 kaynagi ile segilen kaynak yoni belirler. Kaynak bitlerinin
durum gecisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

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

Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima kenar tetiklemelidir.
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In1P ileri start; In2P
Geri start; In3 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi,
20.09 Ext2 in2 kaynagi ve 20.10 Ext2 in3 kaynagdi
parametreleri ile secilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in
durumu
(20.08)

Kaynak 2'nin
durumu durumu
(20.09) (20.10)

Kaynak 3'in
Komut

0->1 Herhangi biri 1 lleri start

Herhangi bir 0->1 1 Geri start

Herhangi bir | Herhangi bir 0 Stop

Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima kenar tetiklemelidir.

6

Kontrol paneli

Start ve stop komutlari kontrol panelinden alinir.

11

Fieldbus A

Start ve stop komutlari fieldbus adaptérii A'dan alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

12

Dabhili fieldbus

Start ve stop komutlari dahili fieldbus arabiriminden alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

14

M/F baglantisi

Start ve stop komutlari, master/follower baglantisi yoluyla
bagka bir surtictiden alinir.

Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

15

Uygulama Programi

Start ve stop komutlari, uygulama programi kontrol
word'inden (parametre 06.02 Uygulama kontrol word't) alinir.
Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

21

ATF

Rezerve.

22

DDCS kontrol cihazi

Start ve stop komutlari bir harici (DDCS) kontrol cihazindan
ahnir.

Not: Start sinyali bu ayarla 20.07 Ext2 start tetikleyici
parametresinden bagimsiz olarak daima seviye tetiklemelidir.

16

20.07

Ext2 start tetikleyici

EXT2 harici kontrol konumu igin start sinyalinin y.kenar
tetiklemeli ya da kalici olmasini belirler.

Not: Bu parametre yalnizca 20.06 Ext2 komutlari parametresi
In1 Start, In1 Start; In2 Yon, In1 fleri start; In2 Geri start veya
Kontrol paneli olarak ayarlandiginda etkindir.

Kenar

Kenar

Start sinyali kenar tetiklemelidir.

0

Seviye

Start sinyali seviye tetiklemelidir.

1

20.08

Ext2 in1 kaynag

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Extl inl
kaynagt.

Secilmedi

20.09

Ext2 in2 kaynagi

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 2'i seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Extl inl1
kaynagt.

Secilmedi

20.10

Ext2 in3 kaynagi

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 3'i seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Extl inl1
kaynagt.

Secilmedi
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20.11  Calisma izni stop Calisma izni sinyali kapandiginda motorun stop ettirilme Serbest
modu yodntemini secer. (95.20 b10)
Calisma izni sinyalinin kaynagi 20.12 Calisma izni 1 kaynagi
parametresi ile segilir.
Serbest Surucunun ¢ikig yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma. 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullanihyorsa, suriciniin
A serbest durus ile stop etmesinin giivenli oldugundan
emin olun.
Rampa Etkin yavaslama rampasi ile stop eder. Bkz. 23 Hiz referansi | 1
rampas! parametre grubu, sayfa 215.
Moment limiti Moment limitlerine gére stop etme (parametre 30.19 ve 30.20), 2
20.12 Galismaizni 1 Harici ¢alisma izni sinyalinin kaynagini seger. Calisma izni DIIL
kaynagi sinyali kapall ise, surtict start etmez. Caligir durumda ise, (95.20 b10);
surticti 20.11 Calisma izni stop modu parametresinin ayarina | Segildi
gore stop eder. (95.20 b5);
1 = Calisma izni sinyali agik. DI5 (95.20 b9)
Not: Eksik bir sinyali gésteren uyari, 20.30 Calisma izni
sinyalleri uyari fonksiyonu parametresi kullanilarak
bastirilabilir.
Ayrica, bkz. 20.19 Start etkinlestirme komutu parametresi.
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikigl (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
FBA A MCW bit 3 Fieldbus arabirimi A yoluyla kontrol word't bit 3 alindi. 30
EFB MCW bit 3 Kontrol word'll bit 3 dahili fieldbus arabirimi araciligiyla alindi. | 32
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 15). 33
Etkin kontrol kaynagi| Etkin kontrol kaynagindan kontrol word't 3 alindi. Etkin 34
MCW bit 3 kaynagin kontrol paneli, PC araci veya suruci G/C'si olmasi

durumunda, ¢alisma izni sinyali her zaman agik olur.

Not: Surucl ¢aligiyorsa, 3. biti kapatmak start ve ¢alisma izni
sinyallerinin her ikisini de etkili bir sekilde kaldirir. Bu durumda,
stop modu 20.11 Calisma izni stop modu veya 21.03 Stop
modu modlarindan hangisi daha yuksek 6ncelige sahipse o
mod tarafindan belirlenir. Stop modlarinin sirasi en yiksek
oncelikten en diside Serbest — Moment limiti — Rampa
seklindedir.

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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20.19  Start etkinlestirme | Start izni sinyali icin kaynak seger. Segildi
komutu 1 = Start izni.

Sinyal kapali durumdayken, tiim siriicu start komutlari
yasaklanir. (Surlicu caligirken sinyalin kapatiimasi stricuyl
stop ettirmez.)

Notlar:

« Start izni sinyali acildiginda seviye tetiklemeli bir start
komutu agiksa, suruci start eder. (Surliciiniin start etmesi
icin kenar tetiklemeli bir start sinyali ¢cevrimi yapiimalidir.)
Bkz. parametreler 20.02 Ext1 start tetikleyici ve 20.07 Ext2
start tetikleyici.

« Eksik bir sinyali gdsteren uyari, 20.30 Calisma izni sinyalleri
uyari fonksiyonu parametresi kullanilarak bastirilabilir.

Ayrica, bkz. 20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametresi.

Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital girig/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 15). 30

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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20.23  Pozitif hiz Pozitif hiz devreye alma komutu kaynagdini seger. Segildi
etkinlestirme 1 = Pozitif hiz devrede.

0 = Pozitif hiz sifir hiz referansi olarak yorumlandi. Asagidaki
sekilde, sifir hiz devreye alma kesildikten sonra 23.01 Hiz ref
rampa girigi sifira ayarlanmistir.

Farkli kontrol modlarinda eylemler:

Hiz kontrol: Hiz referansi sifir olarak ayarlanmistir ve motor
etkin olan yavaglama rampasinda durdurulur. Kontrol cihazi
ilave torkun motoru pozitif ydnde calistirmasini énler.

Tork kontrolii: Kontrol cihazi motorun dénus yonuna izler.

20.23 Pozitif hiz etkinlestirme | |

L.
|

20.24 Negatif hiz referansini |
etkinlestirme

T

I

I

23.01 Hiz ref rampa girisi |
I

01.01 Kullanilan motor hizi N\

|
|
|
1. | >

DA

Ornek: Motor ileri dogru donmektedir. Motoru durdurmak igin

pozitif hiz devreye alma sinyali, bir donanim limit anahtari

tarafindan etkinlestirilir (6rn. dijital girig Uzerinden). Eger pozitif

hiz devreye alma sinyali devre digi olarak kalirsa ve negatif hiz

devreye alma sinyali etkinse, motor yalnizca ters yonde

donebilir.
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

20.24  Negatif hiz Negatif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini secer. | Secildi

referansini Bkz. parametre 20.23 Pozitif hiz etkinlestirme.
etkinlestirme
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20.25 Joglama izni Bir jog izni sinyali igin kaynak secer. Segilmedi
(Joglama etkinlestirme sinyallerinin kaynaklari 20.26 Joglama
1 start kaynagi ve 20.27 Joglama 2 start kaynag parametreleri
ile segilir.)
1 = Joglama devrede.
0 = Joglama devre disl.
Not: Joglama yalnizca herhangi bir harici kontrol konumundan
start komutu etkin degil iken devreye alinabilir. Diger taraftan,
eger joglama komutu zaten etkin ise, struci bir harici kontrol
konumundan start edilemez (fieldbus yoluyla palsli yol verme
komutlari harig).
Bkz. bélum Joglama (sayfa 57).
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
20.26  Joglama 1 start 20.25 Joglama izni parametresi ile devreye alinmigsa, joglama| Secilmedi
kaynagi fonksiyonu 1'in etkinlegtirilmesi icin kaynagi secer. (Joglama
fonksiyonu 1 ayrica 20.25 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus Gzerinden etkinlestirilebilir.)
1 =Joglama 1 etkin.
Not: Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlegtirilen
fonksiyon déncelige sahiptir.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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20.27 Joglama 2 start
kaynagi

20.25 Joglama izni parametresi ile devreye alinmissa, joglama
fonksiyonu 2'in etkinlestirilmesi icin kaynagi secer. (Joglama
fonksiyonu 2 ayrica 20.25 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus lzerinden etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 2 etkin.

Secenekler igin, bkz. parametre 20.26 Joglama 1 start
kaynagt.

Not: Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen
fonksiyon dncelige sahiptir.

Secilmedi

20.30 Caligmaizni
sinyalleri uyari
fonksiyonu

Bastirilacak izin sinyali (6rn. ¢alisma izni, start izni) uyarilarini
secer. Bu parametre, bu uyarilarin olay ganlugunu
doldurmasini 6nlemek igin kullanilabilir.

Bu parametrenin bir biti 1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen
uyari bastirilir (6rn. sinyal kapansa bile hig bir uyari
olusturuimaz).

Bu ikili sayinin bitleri asagidaki uyarilara karsilik gelir:

00b

Bit Adi

Uyari

0 Start izni

AFEA Start izni sinyali yok

1 Calismaizni 1 AFEB Calisma izni yok

2...15 |Rezerve

00b...11b

“izin sinyali eksik” uyarilarinin bastiriimasi.

21 Start/stop modu

Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi segimi;
DC miknatislanmasi ayarlari; otomatik fazlama modu segimi.

21.01  Start modu

DTC motor kontrol modu igin, yani 99.04 Motor kontrol modu

parametresi DTC olarak ayarlandiginda, motor start

fonksiyonunu secer.

Notlar:

« Skaler motor kontrol modu igin start fonksiyonu 21.19
Skaler start modu parametresi ile segilir.

« DC miknatislamasi segili oldugunda (Hizli veya Sabit
zaman) donen bir motoru start etmek mumkiin degildir.

« Sabit miknatisli motorlarda ve senkron reliiktans motorlarda
Otomatik start modu kullaniimalhdir.

« Bu parametre suriict ¢alisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. b6lim DC miknatislanmasi, (sayfa 64).

Otomatik

Hizh

Siriict start éncesinde motoru 6nceden miknatislar. Onceden
miknatislama suresi otomatik olarak belirlenir, genelde motor
boyutuna gére 200 ms ile 2 s arasinda degisir. YUiksek bir
kesme torku gerektiginde bu mod secilmelidir.

Sabit zaman

Siriicu start éncesinde motoru nceden miknatislar. On
miknatislama siresi 21.02 Miknatislama suresi parametresi ile
tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama suresi gerekiyorsa
secilmelidir (6rn. 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.

UYARI! Suriicu 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.
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Otomatik Otomatik start bir cok durumda optimum motor startini 2
garantiler. Hizl start etme fonksiyonu (dénen bir motoru start
etme) ve otomatik yeniden start fonksiyonunu (durdurulan bir
motor, akisinin kaybolmasini beklemeden aninda yeniden
start edilebilir) i¢erir. Surtici motor kontrol programi, motorun
mekanik durumuyla beraber akiyi da teshis eder ve her kosul
altinda motoru aninda start eder.

Hizli start Bu yontem yalnizca asenkron motorlar igin amaglanmistir ve | 3
surtictnin ytksek frekanslarda (150 Hz Gzeri) dénen bir
motorda start etmesi gereken uygulamalar igin optimize
edilmistir.

21.02  Miknatislama siresi | On miknatislama zamanini 500 ms
« 21.01 Start modu parametresi Sabit zaman olarak
ayarlandiginda (DTC motor kontrol modunda) veya
« 21.19 Skaler start modu parametresi Sabit zaman olarak
ayarlandiginda (skaler motor kontrol modunda) tanimlar.
Start komutunun ardindan, stiriicti ayarlanan siire boyunca
otomatik olarak motoru énceden miknatislar. Tam
miknatislanma olmasini saglamak icin, bu parametreyi rotor
zaman sabitine esit veya blyuk bir degere ayarlayin.
Bilinmedigi durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini
degerleri kullanin:

Motor nominal glic degeri | Sabit miknatislama suresi
<1kW >50-100 ms

1-10kwW > 100 - 200 ms

10 - 200 kW > 200 - 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre siriicl ¢alisirken degistirilemez.

0 ... 10000 ms Sabit DC miknatislama siresi. 1=1ms
21.03  Stop modu Bir stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini Serbest
seger.

Aki frenlemesi segilerek ilave frenleme saglanabilir (bkz. 97.05
Aki frenleme parametresi).

Not: Bu parametrenin master/follower yapilandirmasindaki
follower sirlicude higbir etkisi yoktur.

Serbest Sirdcunun ¢ikig yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma. 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, siricunin
A serbest durus ile stop etmesinin giivenli oldugundan
emin olun.

Rampa Etkin yavaglama rampasi ile stop eder. Bkz. 23 Hiz referansi | 1
rampas| parametre grubu, sayfa 215.

Moment limiti Moment limitlerine gdre stop etme (parametre 30.19 ve 30.20), 2
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21.04  Acil stop modu Bir acil stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini| Rampa stop
secer. (Off1);
Acil stop sinyalinin kaynagi 21.05 Acil stop kaynagi Serbest stop
parametresi ile segilir. (Off2)
(95.20 bl);
Acil rampa
stop (Off3)
(95.20 b2)
Rampa stop (Offl) | Surtct ¢alisirken: 0
¢ 1= Normal ¢alisma.
« 0 = Belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart
yavaglama rampasi boyunca normal durma (bkz. bdlum
Referans rampa [sayfa 44]). Surlicu durduktan sonra, acil
stop sinyali kaldirilarak ve start sinyali 0'dan 1 olarak
degistirilerek yeniden start edilebilir.
Surtict dururken:
¢ 1= Startiznivar.
« 0 = Start izni yok.
Serbest stop (Off2) | Suriicu calisirken: 1
¢ 1= Normal ¢alisma.
« 0= Serbest durus. Suric, start kilidi sinyali geri yiklenerek
ve start sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek yeniden
baslatilabilir.
Suriict dururken:
e 1= Startiznivar.
¢ 0= Start izni yok.
Acil rampa stop Siricu calisirken: 2
(Off3) + 1= Normal galigma.
« 0 =23.23 Acil stop suresi parametresi ile tanimlanan acil
stop rampasi boyunca acil rampa ile stop etme. Surtci
durduktan sonra, acil stop sinyali kaldirlarak ve start sinyali
0'dan 1 olarak degistirilerek yeniden start edilebilir.
Surtict dururken:
e 1= Startizni var.
¢ 0= Start izni yok.
21.05 Acil stop kaynagi Acil stop sinyalinin kaynagini seger. Stop modu 21.04 Acil stop | Pasif (dogru);
modu parametresi ile segilir. DI4 (95.20 b1,
0 = Acil stop etkin 95.20 b2)
1 = Normal ¢calisma
Not: Bu parametre siricu caligirken degistirilemez.
Etkin (yanlis) 0. 0
Pasif (dogru) 1. 1
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 15). 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis! (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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21.06  Sifir hiz limiti Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz limitine 30,00 rpm
ulagana kadar bir hiz rampasi ile stop eder (rampa stop
secildiginde). Sifir hiz gecikmesi sonrasinda, motor serbest

durus yapar.
0,00 ... 30000,00 Sifir hiz limiti. Bkz. par.
rpom 46.01
21.07  Sifir hiz gecikmesi | Sifir hiz gecikme fonksiyonu icin gecikmeyi tanimlar. Bu 0ms

fonksiyon, sorunsuz ve hizli yeniden start etmenin gerektigi
uygulamalarda faydahdir. Suriict, gecikme sirasinda rotorun
pozisyonunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi olmadan:

Sirlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Gergek motor hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina distugunde, gevirici modllasyonu durdurulur
ve motor serbest durus yapar.

Hiz

Hiz kontrol kapali: Motor
serbest durug yapar.

21.06 Sifir hiz limiti

Zaman

Sifir hiz gecikmesi ile:

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gercek hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina distugunde, sifir hiz gecikme fonksiyonu
etkinlesir. Gecikme sirasinda, bu fonksiyon hiz kontrol cihazini
enerji saglanmis durumda tutar: gevirici module edilir, motor
miknatislanir ve suruci bir hizli yeniden start i¢in hazirdir. Sifir
hiz gecikmesi, 6rnegin joglama fonksiyonu ile kullanilabilir.

Hiz

Hiz kontrol etkin kalir. Motor,
gercek sifir hiza dogru yavaslar.

- - 21.06 Sifir hiz limiti

<
Gecikme Zaman

0 ... 30000 ms Sifir hiz gecikmesi. 1=1ms
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21.08 DC akim kontrolii DC tutma veya son miknatislama fonksiyonlarini 0000b
etkinlestirir/devre disi birakir. Bkz. bolim DC miknatislanmasi
(sayfa 64).
Notlar:
« Bu fonksiyonlar yalnizca DTC motor kontrol modunun hiz
kontroliinde bulunur (bkz. sayfa 22).
* DC manyetizasyonu motorun isinmasina neden olur. Uzun
DC miknatislama sirelerinin gerektigi uygulamalarda harici
olarak havalandiriimis motorlar kullaniimalidir. DC
miknatislama periyodu uzunsa, motora sabit yik
uygulandiginda DC miknatislama motor saftinin dénmesine
engel olamaz.
Bit Deger
0 1 = DC tutmay! etkinlestirir. Bkz. b6lim DC tutma (sayfa 65).
Not: Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
1 1 = Son manyetizasyonu etkinlestirir. Bkz. bdlim Son miknatislanma (sayfa 65).
Not: Son miknatislama sadece segilen stop modu (bkz. parametre 21.03 Stop modu)
rampa oldugunda kullanilabilir.
2...15 |Rezerve
0000b...0011b DC miknatislama segimi. 1=1
21.09 DC tutma hizi DC tutma hizini tanimlar. Bkz. parametre 21.08 DC akim 5,00 rpm
kontrolii ve bélim DC tutma, (sayfa 65).
0,00 ... 1000,00 rpm| DC tutma hizi. Bkz. par.
46.01
21.10 DC akim referansi | Motor nominal akiminin yiizdesi olarak DC tutma akimini 30,0%
tanimlar. Bkz. parametre 21.08 DC akim kontroli ve bélim DC
miknatislanmasi, (sayfa 64).
%0,0 ... %100,0 DC tutma akimi. 1=%1
21.11  Son miknatislama | Motor stop ettikten sonra son miknatislamanin etkin durumda | 0 s
suresi kalacagi sireyi tanimlar. Miknatislama akimi 21.10 DC akim
referansi parametresi ile tanimlanir.
Bkz. parametre 21.08 DC akim kontrold.
0...3000 s Son miknatislama suresi. 1=1s
21.12  Sureklimiknatislama| Surekli miknatislamay: etkinlestirir/devre digi birakir (ya da Kapall
komutu etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak secer). Bkz. bélum
Strekli miknatislanma (sayfa 66).
Miknatislama akimi aki referansina gére hesaplanir (bkz. 97
Motor kontrolii parametre grubu).
Notlar:
« Bu fonksiyon yalnizca stop modu olarak rampa segildiginde
(bkz. 21.03 Stop modu parametresi) ve yalnizca DTC motor
kontrol modunun hiz kontrolinde (bkz. sayfa 22)
kullanilabilir.
« Sirekli miknatislama motorun isinmasina neden olur. Uzun
miknatislama surelerinin gerektigi uygulamalarda, harici
olarak havalandirilan motorlar kullaniimalidir.
* Motora sabit yuk uygulandiysa, strekli miknatislama motor
saftinin ddnmesine engel olamayabilir.
0 = Normal ¢alisma
1 = Miknatislama etkin
Kapall 0. 0
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Acik 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

21.13  Otomatik fazlama Otomatik fazlamanin gerceklestiriime seklini secer. Turning
modu Bkz. bélum Otomatik fazlama, sayfa 61.

Turning Bu mod en hassas otomatik fazlama sonucunu verir. Bu mod, | O
motorun dénmesine izin veriliyorsa ve start etme igin zaman
kritik degil ise kullanilabilir ve dnerilir.

Not: Bu mod motorun dénmesine neden olur. Yiik momenti
%>5'ten az olmalidir.

Standstill 1 Turning modundan daha hizli ancak ayni hassasiyette degil. |1
Motor dénmeyecektir.

Standstill 2 Turning modunun kullanilamamasi ve Standstill 1 modunun 2
hatali sonu¢ vermesi durumunda kullanilabilecek alternatif bir
sabit otomatik fazlama modu. Ancak bu mod, Standstill 1
moduna gore oldukga yavastir.

Z-pals ile ddnme Bu mod, pals enkoderinin sifir pals sinyali gbzlemlenecekse ve| 3
diger modlar sonug vermiyorsa kullaniimaldir. Bir sifir pals
tespit edilene dek motor doner.

21.14  Onisitma girig Motor 6n i1sitma agik/kapalli komutunun kaynagini secer. Bkz. | Kapali
kaynagi bélum On isitma (sayfa 64).

Not: On isitma fonksiyonu,

* Guvenli moment kapatma fonksiyonu etkinse,

« bir hata etkinse,

» stop ettikten sonra bir dakikadan az zaman gegtiyse,

« PID uyku fonksiyonu etkinse etkinlesmez.

On isitma suriict start edildigi zaman devre digi birakilir ve 6n
miknatislama, son miknatislama veya sirekli miknatislamayla
gecersiz kilinir.

0 = On isitma pasif

1 = On isitma etkin

Kapali 0. On isitma her zaman devre digi birakilir.

Acik 1. On i1sitma siiriicii stop ettiginde her zaman (yukarida 1
belirtilen durumlar diginda) etkinlestirilir.

DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4

Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5

DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6

D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7

Denetim 1 Denetim 1 etkin (32.01 Denetim durumu, bit 0). 8

Denetim 2 Denetim 2 etkin (32.01 Denetim durumu, bit 1). 9

Denetim 3 Denetim 3 etkin (32.01 Denetim durumu, bit 2). 10

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

21.16  Onisitma akimi. 21.14 On isitma giris kaynagi tarafindan segilen kaynak %0,0

acikken motora verilen 6n Isitma akimini tanimlar. Deger
nominal motor akiminin yizdesidir.
%0,0 ... %30,0 On isitma akimi. 1=%1
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21.18 Otomatik yeniden

start suresi

Motor, otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa bir
besleme giicli sonrasinda otomatik olarak yeniden start
edebilir. Bkz. bélim Otomatik yeniden baglatma (sayfa 77).
Bu parametre 0,0 saniye olarak ayarlandiginda, otomatik
yeniden start devre digi birakilir. Aksi halde bu parametre,
sonrasinda yeniden start girisiminde bulunulacak maksimum
gl¢ hasasi suresini tanimlar. Bu siireye ayrica DC 6n sarji
gecikmesinin de dahil oldugunu unutmayin.

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden once, tehlikeli

durumlarin olusmayacagindan emin olun. Fonksiyon

suriictiytl otomatik olarak yeniden baglatir ve bir
besleme kesintisinden sonra ¢alismaya devam eder.

50s

00s

Otomatik yeniden start devre digl.

0,1..50s

Maksimum gli¢ hatasi suresi.

1=1s

21.19  Skaler start modu

Skaler motor kontrol modu igin, yani 99.04 Motor kontrol modu

parametresi Skaler olarak ayarlandiginda, motor start

fonksiyonunu seger.

Notlar:

« DTC motor kontrol modu igin start fonksiyonu 21.01 Start
modu parametresi ile segilir.

« Sabit miknatish motorlarda, Otomatik start modu
kullaniimahdir.

« Bu parametre suriicu ¢alisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. b6lim DC miknatislanmasi, (sayfa 64).

Normal

Normal

Sifir hizdan acil start.

Sabit zaman

Siiriicu start éncesinde motoru nceden miknatislar. On
miknatislama siiresi 21.02 Miknatislama suresi parametresi ile
tanimlanir. Bu mod, sabit 8n miknatislama suresi gerekiyorsa
secilmelidir (6rn. motor startinin mekanik fren serbest birakma
ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu ayar ayni zamanda,
yeterince uzun bir 6n miknatislama suresi segilirse mimkin
olan en yiiksek kesme torkunu garanti eder.

Not: Bu mod dénen bir motoru start etmek icin kullanilamaz.
UYARI! Sirticu ayarlanan miknatislama suresi
gegctiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kiriima torkunun gerektigi

uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam

miknatislama ve tork Uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

Otomatik

Bu ayar, hizl start (yani donen bir motoru start etme) gereken
uygulamalarda kullaniimalidir.

21.20 Follower zorlamal

rampa stop

Moment kontrolli follower suruciisunde, striictiyt bir rampa
stop komutu (Off1 veya Off3) gelince hiz kontroliine gegmeye
zorlar (veya zorlayan bir kaynagi secer). Bu follower'in
bagimsiz bir rampa stopu icin gereklidir.

Ayrica bkz. bolim Master/follower iglevselligi, (sayfa 33).

1 = Rampa stop hiz kontroltni zorlar

Secilmedi

Secilmedi

0.

Secildi

1.

DIIL

DIIL girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 15).

DI1

DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0).

DI2

DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1).

DI3

DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2).

gl W[N| ]| O
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Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 7
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
22 Hiz referansi se¢imi | Hiz referansi secimi; motor potansiyometresi ayarlari.
552...554 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
22.01  Hizref sinirsiz Hiz referansi se¢im blogunun cikisini gosterir. 553. sayfadaki | -
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Segilen hiz referansinin degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.11  Hiz refl kaynagi Hiz referansi kaynagi 1'i seger. All

Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.12 Hiz ref2 kaynagi
tarafindan tanimlanabilir. ki kaynak arasinda gegis yapmak
icin 22.14 Hiz refl/2 secimi parametresi ile segcilen dijital bir
kaynak kullanilabilir ya da referans olusturmak icin
matematiksel bir fonksiyon (22.13 Hiz refl fonksiyonu) iki
sinyale uygulanabilir.

Olgeklendirilmi
S

22.11
0 —] 22.13
FAB' HEAN Refl
------ | Toplama 22.14
Diger — [fokartmd 0
oo T~ ZE -
22.12 N —o 1
0 —| : MAKS |———O
AT (N HED
Diger —

Sifir Yok. 0
All dlgeklendirilmis | 12.12 All dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
FB A refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 5
EFB refl 03.09EFB referansi 1 (bkz. sayfa 118). 8
EFB ref2 03.10EFB referansi 2 (bkz. sayfa 118). 9
DDCS kontrol refl | 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 119). 10
DDCS kontrol ref2 | 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 119). 11
M/F referansi 1 03.13 M/F veya D2D refl (bkz. sayfa 119). 12
M/F referansi 2 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 119). 13
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Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gercek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresinin Gikist).

PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikist).

Kontrol paneli (ref Ilk degeri son kullanilan panel referansindan gelen kontrol 18

kaydedildi) paneli referansi. Bkz. bolim Kontrol panelini harici kontrol
kaynagi olarak kullanma (sayfa 21).

Kontrol paneli (ref Ik degeri dnceki kaynaktan veya gercek degerden gelen 19

kopyalandi) kontrol paneli referansi. Bkz. bdlim Kontrol panelini harici
kontrol kaynagi olarak kullanma (sayfa 21).

Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

22.12  Hiz ref2 kaynagi Hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz. 22.11
Hiz refl kaynagi parametresi.

22.13  Hizrefl fonksiyonu | 22.11 Hiz refl kaynagi ve 22.12 Hiz ref2 kaynagdi Refl
parametreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon seger. 22.11 Hiz refl kaynagi
parametresindeki semaya bakin.

Refl 22.11 Hiz refl kaynagi ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak | 0
kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Toplama (refl + ref2)| Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak 1
kullantlir.

Cikarma (refl - ref2) | Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Hiz refl kaynagi] - [22.12| 2
Hiz ref2 kaynagi]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.

Carpma (refl x ref2) | Referans kaynaklarinin carpimi, hiz referansi 1 olarak 3
kullantlir.

Min (refl, ref2) Referans kaynaklarinin en kuctgu, hiz referansi 1 olarak 4
kullantlir.

Maks (refl, ref2) Referans kaynaklarinin en blyugu, hiz referansi 1 olarak 5
kullanilir.

22.14  Hiz refl/2 segimi Hiz referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi yapilandirir. 22.11 Ext1/Ext2
Hiz refl kaynag parametresindeki semaya bakin. secimini izler
0 = Hiz referansi 1
1 = Hiz referansi 2

Hiz referansi 1 0.
Hiz referansi 2 1.
Ext1/Ext2 secimini [ EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, hiz referansi 1
izler kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin oldugunda, hiz
referansi 2 kullanilir.
Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 secimi parametresi.
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 12
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Diger [bit]

Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

22.15

Hiz ek 1 kaynagi

Referans se¢imi sonrasinda hiz referansina eklenecek bir Sifir
referans tanimlar (bkz. sayfa 552).

Secenekler igin, bkz. parametre 22.11 Hiz refl kaynagi.
Not: Guvenlik nedeniyle ek, stop fonksiyonlari etkinken
uygulanmaz.

22.16

Hiz paylasimi

Segilen hiz referansi igin bir élgceklendirme faktéri tanimlar 1,000
(hiz referansi 1 veya 2, tanimlanan deger ile ¢arpilir). Hiz
referansi 1 veya 2 22.14 Hiz refl/2 secimi parametresi ile
segilir.

-8,000 ...8,000

Hiz referansi skalalandirma faktora. 1000=1

22.17

Hiz ek 2 kaynagi

Hiz paylasimi fonksiyonu sonrasinda hiz referansina Sifir
eklenecek bir referans tanimlar (bkz. sayfa 552).
Secenekler igin, bkz. parametre 22.11 Hiz refl kaynagi.
Not: Guvenlik nedeniyle ek, stop fonksiyonlari etkinken
uygulanmaz.

22.21

Sabit hiz fonksiyonu

Sabit hizlarin nasil secildigini ve sabit bir hiz uygulanirken 0000b
donis yonu sinyalinin degerlendirilip degerlendirilmedigini
belirler.

Bit Adi

Bilgi

0 Sabit hiz modu |1 = Birlesik: 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri ile tanimlanan ¢

kaynak kullanilarak 7 sabit hiz secilebilir.

0 = Ayrik: Sirasiyla 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri ile tanimlanan
kaynaklarla, 1, 2 ve 3 sabit hizlari ayr ayri etkinlestirilir. Uyumsuziuk
durumunda, en kicik degere sahip sabit hiz énceliklidir.

1 Yon izni

1 = Start yoni: Sabit hiz icin ¢alisma ydnunu belirlemek amaciyla, sabit
hiz ayarinin (22.26...22.32 parametreleri) isareti yon sinyali (ileri: +1,
geri: -1) ile carpilir. 22.26...22.32 parametrelerindeki degerlerin tumu
pozitif ise bu, etkili bir sekilde surticide 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiz
bulunmasina olanak saglar.

UYARI: Y&n sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, suruci
A ileri yonde caligir.

0 = parametre bagh: Sabit hiz ¢calisma yonu, sabit hiz ayarinin
(22.26...22.32 parametreleri) isareti tarafindan belirlenir.

2...15 |Rezerve

0000b...0011b

Sabit hiz yapilandirma word'. 1=1
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22.22  Sabit hiz se¢imi 1 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, DI5
sabit hiz 1'i etkinlestiren bir kaynak secer.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi O biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.23 Sabit hiz se¢imi 2 ve 22.24 Sabit hiz
secimi 3 parametreleri, durumlari etkin sabit frekans olan ¢
kaynagi su sekilde seger:
22.22 22.23 22.24
parametresi ile | parametresi ile | parametresi ile Sabit hiz etkin
tanimlanan tanimlanan tanimlanan
kaynak. kaynak. kaynak.
0 0 0 Yok
1 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz 3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz 5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz 7
Secilmedi 0 (her zaman kapal). 0
Secildi 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
22.23  Sabit hiz secimi 2 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) iken, Secilmedi
sabit hiz 2'i etkinlestiren bir kaynak secer.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz se¢imi 1 ile 22.24 Sabit hiz
secimi 3 parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek igin
kullanilan ¢ kaynagi seger. 22.22 Sabit hiz se¢imi 1
parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
22.24  Sabit hiz se¢imi 3 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) iken, Secilmedi
sabit hiz 3'i etkinlestiren bir kaynak secer.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz se¢imi 1 ile 22.23 Sabit hiz
secimi 2 parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek icin
kullanilan ti¢ kaynagi seger. 22.22 Sabit hiz segimi 1
parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz secimi 1.
22.26 Sabithiz1 Sabit hiz 1'i tanimlar (sabit hiz 1 segildiginde motorun 300,00 rpm
donecegi hiz).
-30000,00 ... Sabit hiz 1. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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2227 Sabithiz 2 Sabit hiz 2'yi tamimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 2. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.28 Sabithiz3 Sabit hiz 3'0 tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 3. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.29 Sabithiz4 Sabit hiz 4'G tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 4. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.30 Sabithiz5 Sabit hiz 5'i tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 5. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.31 Sabithiz6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 6. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.32 Sabithiz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 7. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Gauvenli hiz ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir giivenli| 0,00 rpm
hiz referans degeri tanimlar:
¢ 12.03 Al denetim fonksiyonu
+ 49.05 fletisim kaybi eylemi
« 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu
* 50.32 FBA B iletisim kaybi fonksiyonu
+ 58.14 lletisim kaybi eylemi.
-30000,00 ... Guvenli hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.42  Joglama 1 ref Joglama fonksiyonu 1 i¢in hiz referansini tanimlar. Joglama | 0,00 rpm
hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz. sayfa 57.
-30000,00 ... Joglama fonksiyonu 1 i¢in hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Joglama 2 ref Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansini tanimlar. Joglama | 0,00 rpm

hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. sayfa 57.

-30000,00 ...
30000,00 rpm

Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansi.

Bkz. par.
46.01




212 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEq16
22.51  Kiritik hiz fonksiyonu | Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. Ayrica | 0000b
belirtilen araliklarin her iki dénus yoninde etkili olup
olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolum Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 45).
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik hizlar devrede.
0 = Devre disi: Kritik hizlar devre disl.
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 doniis yonu icin etkilidir.
2...15 |Rezerve
0000b...0011b Kritik hiz konfigrrasyon word'i. 1=1
22.52  Kritik hiz 1 dasuk Kritik hiz araligi 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.53 Kiritik hiz 1 yiiksek dederinden kiigiik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 1 icin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.53  Kiritik hiz 1 yiksek | Kritik hiz araligi 1 igin ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.52 Kritik hiz 1 diiguk degerinden blyuk
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 1 igin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.54  Kiritik hiz 2 dagsik Kritik hiz araligr 2 icin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.55 Kritik hiz 2 yuksek degerinden kugik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 2 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.55  Kiritik hiz 2 yuksek | Kritik hiz araligr 2 icin st limiti tamimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.54 Kritik hiz 2 diiguk degerinden blyuk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 2 igin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.56  Kritik hiz 3 dusuk Kritik hiz araligr 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.57 Kritik hiz 3 yiksek degerinden kiigik
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 3 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.57  Kritik hiz 3 yiksek | Kritik hiz araligi 3 icin ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.56 Kritik hiz 3 diisiik degerinden buylk
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 3 i¢in Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Motor Motor potansiyometresi modunu etkinlestirir ve secer. Devre disl
potansiyometresi Bkz. bolim Motor potansiyometresi (sayfa 70).
fonksiyonu
Devre digl Motor potansiyometresi devre digi birakilir ve degeri 0 olarak | 0

ayarlanir.
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Devrede (stop Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi énce 22.72 Motor | 1
edince/glic potansiyometresi baglangic degeri parametresi ile tanimlanan
verildiginde baslat) | degeri kullanir. Strtict calistiginda, deger 22.73 Motor

potansiyometresi ylikseltme kaynagi ve 22.74 Motor
potansiyometresi diusiirme kaynagi parametreleri ile
tanimlanan yiikseltme ve dusirme kaynaklarindan
ayarlanabilir.
Bir stop veya gli¢ ¢evrimi motor potansiyometresini baglangic
degerine (22.72) sifirlar.
Devrede (her zaman | Devrede (stop edince/guc verildiginde baslat) gibidir, ancak 2
devam et) motor potansiyometresi degeri bir stop veya gii¢ ¢evriminde
korunur.

22.72  Motor Motor potansiyometresi icin bir baslangi¢ degeri (baslangi¢ 0,00
potansiyometresi noktasi) tanimlar. 22.71 Motor potansiyometresi fonksiyonu
baslangic degeri parametresi secimlerine bakin.

-32768,00 ... Motor potansiyometresi icin baglangi¢ degeri. 1=1
32767,00

22.73  Motor Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini secer. Secilmedi
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
yukseltme kaynagi | 1 = Motor potansiyometresi degerini arttirir. (Yiikseltme ve

disurme kaynaklari ayni anda agiksa, potansiyometre degeri

degismez.)
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

22.74  Motor Motor potansiyometresi asadi sinyali kaynagini seger. Segilmedi
potansiyometresi 0 = Degisiklik yok
dustrme kaynagi | 1 = Motor potansiyometresi degerini dusiriir. (Yikseltme ve

disurme kaynaklari ayni anda aglilirsa, potansiyometre degeri
degismez.)

Secenekler igin, bkz. parametre 22.73 Motor potansiyometresi
yukseltme kaynagi.

22.75  Motor Motor potansiyometresinin degisim oranini tanimlar. Bu 60,0 s
potansiyometresi parametre, motor potansiyometresinin minimum degerden
rampa slresi (22.76) maksimum degere (22.77) degismesi i¢in gereken

sureyi tanimlar. Ayni degisim orani her iki yonde de gegcerlidir.
0,0...3600,0s Motor potansiyometresi degisim suresi. 10=1s

22.76  Motor Motor potansiyometresinin minimum degerini tanimlar. -1500,00
potansiyometresi
min degeri
-32768,00 ... Motor potansiyometresi minimum degeri. 1=1

32767,00
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22.77  Motor Motor potansiyometresinin maksimum degerini tanimlar. 1500,00
potansiyometresi
maks degeri
-32768,00 ... Motor potansiyometresi maksimum degeri. 1=1
32767,00
22.80 Motor Motor potansiyometresi fonksiyonunun ¢ikisini gériintler. -
potansiyometresi ref | (Motor potansiyometresi, 22.71...22.74 parametreleri
gercek kullanilarak konfigiire edilir.)
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Motor potansiyometresinin degeri. 1=1
32767,00
22.81  Hiz referansi gercek | Hiz referansi kaynagi 1'nin degerini (22.11 Hiz refl kaynagi | -
1 parametresi ile secilir) gosterir. 552. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Referans kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.82  Hiz referansi gercek | Hiz referansi kaynagi 2'nin degerini (22.12 Hiz ref2 kaynagr | -
2 parametresi ile segcilir) gosterir. 552. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Referans kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.83  Hiz referansi gergek | 22.13 Hiz refl fonksiyonu parametresi ve referans 1/2 se¢imi | -
3 (22.14 Hiz ref1/2 se¢imi) ile uygulanan matematiksel fonksiyon
sonrasinda hiz referansinin degerini gosterir. 552. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Kaynak se¢imi sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.84  Hiz referansi gergek | 1. hiz eki (22.15 Hiz ek 1 kaynagt) uygulamasindan sonra hiz | -
4 referansinin deg@erini gosterir. 552. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Ek 1 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.85 Hizreferansi gercek | Hiz paylagimi 6lgeklendirme faktorii (22.16 Hiz paylasimi) -
5 uygulamasindan sonra hiz referansinin degerini gésterir. 552.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz paylasimi skalalandirmasindan sonra hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.86  Hiz referansi gergek | 2. hiz eki (22.17 Hiz ek 2 kaynagt) uygulamasindan sonra hiz | -
6 referansinin deg@erini gosterir. 552. 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  Hiz referansi gercek | Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansinin degerini | -
7 gosterir. 553. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Asagidakilerle gegersiz kilnmadigi siirece, deder 22.86 Hiz
referansi gercek 6'dan alinir
« herhangi bir sabit hiz
« bir joglama referansi
* ag kontrolu referansi
« kontrol paneli referansi
e 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 (siriict icin hizianma ve
yavaglama degerlerinin programlanmasi).
554. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
23.01 Hiz ref rampa girisi | Rampa ve sekillendirme fonksiyonlarina girmeden énce -
kullanilan hiz referansini (rpm) gosterir. 554. sayfadaki kontrol
zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Rampa ve sekillendirme 6ncesinde hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Hiz ref rampa cikisi | Rampali ve sekilli hiz referansini rpm cinsinden gosterir. 554. | -
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 secimif 23.12...23.15 parametreleri ile tanimlanan iki Dl4; Hiz./Yav.
hizlanma/yavaglama rampasi suresi arasinda gegis yapan suresi 2
kaynagi seger. (95.20 b1)
0 = Hizlanma suresi 1 ve yavaglama suresi 1 etkin
1 = Hizlanma siresi 2 ve yavaglama suresi 2 etkin
Hiz./Yav. stresi 1 0. 0
Hiz./Yav. suresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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23.12

Hizlanma siresi 1

Hizlanma suresi 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz skalalama
parametresi tarafindan tanimlanan hiz degerine ¢ikarmak igin
gereken sure olarak tanimlar (30.12 Maksimum hiz
parametresi degil).

Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizl
bir sekilde artarsa, motor hizi hizlanma oranini takip eder.
Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas
bir sekilde artarsa, motor devri referansi takip eder.

Eger hizlanma suresi ¢ok kisa ayarlanmigsa siriict, suruct
tork limitlerinin disina gikmamak icin otomatik olarak
hizlanmayi uzatir.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma siresi 1.

10=1s

23.13

Yavaglama siresi 1

Hizlanma siresi 1'i, hizi 46.01 Hiz skalalama parametresi
tarafindan tanimlanan hiz degerinden sifira dugtirmek icin
gereken sure olarak tanimlar (30.12 Maksimum hiz
parametresi degil).

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa, motor devri referansi takip eder.
Eger referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha hizh bir
sekilde degisirse, motor hizi yavaglama oranini takip eder.
Eger yavaslama orani ¢ok kisa ayarlanmigsa, suriict, struci
moment limitlerinin digina ¢cikmamak (ya da guivenli DC
baglantisi gerilimini asmamak) icin otomatik olarak
yavaslamay! uzatir. Eger yavaslama suresinin ¢ok kisa
olduguna dair bir suiphe varsa, DC yuiksek gerilim kontrolunin
acik oldugundan emin olun (parametre 30.30 Yuksek gerilim
kontrold).

Not: Yuksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaslama siresi
gerektiginde suruci, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmani ile donatiimalidir.

20,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaglama stresi 1.

10=1s

23.14

Hizlanma suresi 2

Hizlanma siresi 2'yi tanimlar Bkz. parametre 23.12 Hizlanma
suresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma siresi 2.

10=1s

23.15

Yavaglama siresi 2

Yavaglama siresi 2'yi tanimlar Bkz. parametre 23.13
Yavaglama suresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama suresi 2.

10=1s
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23.16

Bigim stresi hiz 1

Hizlanma baslangicinda hizlanma rampasinin seklini tanimlar.
0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve
yavas rampalar icin uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasl. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisinin her iki ucunda
simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.
Not: Guvenlik nedeniyle, sekil sureleri acil stop rampalarina
uygulanmaz.

Hizlanma:

Dogrusal rampa:
23.17=0s

Hiz Sekil suresi

I

Dogrusal rampa:
23.16=0s

S-egrisi rampasi:
23.17>0s

S-egrisi rampasi:

— 23.16>0s

Zaman

Yavaglama:

Hiz
S egrisi rampasi:

~—2318>0s

Lineer rampa:
23.18=0s -
S-egrisi rampasi:

23.19>0s

Dogrusal rampa:

23.19=0 s\

Zaman

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma baglangicinda rampa sekli.

10=1s

23.17

Bicim siresi hiz 2

Hizlanma sonunda hizlanma rampasinin seklini tanimlar. Bkz.
parametre 23.16 Bicim siresi hiz 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma sonunda rampa sekli.

10=1s

23.18

Bicim siresi yav 1

Yavasglama baslangicinda yavaslama rampasinin seklini
tanimlar. Bkz. parametre 23.16 Bigim siresi hiz 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama baslangicinda rampa sekili.

10=1s

23.19

Bicim siresi yav 2

Yavaslama sonunda yavaslama rampasinin seklini tanimlar.
Bkz. parametre 23.16 Bicim suresi hiz 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaglama sonunda rampa sekli.

10=1s
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23.20  Jog kalkis zm Joglama fonksiyonu icin hizlanma siresini, yani hizin sifirdan | 60,000 s
46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanan hiz degerine
cikmasi icin gereken sureyi tanimlar.
Bkz. bdlum Joglama (sayfa 57).
0,000...1800,000 s | Joglama i¢in hizlanma siresi. 10=1s
23.21  Jog durug zm Joglama fonksiyonu icin yavaglama siresini, yani hizin 46.01 | 60,000 s
Hiz skalalama parametresi ile tanimlanan hiz degerinden sifira
diismesi icin gereken sireyi tanimlar.
Bkz. bélum Joglama (sayfa 57).
0,000...1800,000 s | Joglama i¢in yavaglama suresi. 10=1s
23.23  Acil stop suresi Hiz kontrol modunda, bu parametre acil stop Off3 icin 3,000 s
yavaglama oranini, hizin 46.01 Hiz skalalama parametresi
degerinden sifira diismesi igin gegen sure olarak tanimlar. Bu,
surtict hiz kontrol moduna bir acil stop Off3 komutu alinca
gectiginden moment kontrol igin de gecerlidir.
Frekans kontrol modunda, bu parametre frekansin 46.02
Frekans dlceklendirme deg@erinden sifira dusmesi icin gecen
sureyi tanimlar.
Acil stop modu ve etkinlestirme kaynagi sirasiyla 21.04 Acil
stop modu ve 21.05 Acil stop kaynagi parametreleri ile segilir.
Acil stop ayni zamanda fieldbus araciligiyla da
etkinlestirilebilir.
Not: Acil stop Off1, 23.11...23.19 (hiz ve moment kontrol)
veya 28.71...28.75 (frekans kontrolll) parametreleri ile
tanimlanan standart yavaglama rampasini kullanir.
0,000...1800,000 s | Acil stop Off3 yavaslama suresi. 10=1s
23.24  Sifir kaynakta hiz Rampa fonksiyonuna girmeden hemen 6nce hiz referansini Pasif
rampasi sifira zorlayan bir kaynak secer.
0 = Rampa fonksiyonu éncesinde hiz referansini sifira zorlar
1 = Hiz referansi rampa fonksiyonuna dogru normal olarak
devam eder
Etkin 0. 0
Pasif 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 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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23.26  Rampa balans Hiz referansi rampa dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre Segilmedi
secimi digi birakilmasi igin kaynagi secer.
Bu fonksiyon, moment veya gerilim kontrollii motorda hiz
kontrolline yumusak bir gegis saglamak icin kullanilir.
Dengeleme ¢ikisl uygulamanin mevcut "hat" hizini izleyecektir
ve gegis gerektiginde, hiz referansi hizl bir sekilde dogru hat
hizina "donisecektir". Dengeleme hiz kontrol cihazinda da
mimkundur. Bkz. parametre 25.09 Hiz kontrolii dengeleme
devrede.
Ayrica, bkz. 23.27 Rampa balans referansi parametresi.
0 = Devre digl
1 = Devrede
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital girig/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
23.27 Rampa balans Hiz rampasi dengeleme icin referansi tanimlar. Dengeleme 0,00 rpm
referansi 23.26 Rampa balans se¢imi parametresi ile etkinlestirildiginde,
rampa jeneratériniin ¢ikisi bu degere zorlanir.
-30000,00 ... Hiz rampasi dengeleme referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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23.28  Degigken egimi Bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini Kapali
etkinlestirme kontrol eden degisken edim fonksiyonunu etkinlestirir. Bu,
normalde kullanilabilen standart iki rampa yerine, surekli
degisken bir rampa oraninin olusturulmasina olanak saglar.
Bir harici kontrol sisteminden gelen sinyalin giincelleme araligi
ve degisken egim orani (23.29 Degisken egim orani) esit ise,
olusan hiz referansi (23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi) diiz bir
cizgidir.
Hiz referansi
Hiz referansi
't
H
A \
23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi
Zaman
t = harici kontrol sisteminden gelen gilincelleme araligi
A =t suresi boyunca hiz referansi degisimi
Bu fonksiyon sadece uzaktan kontrol de etkinlestirilir.
Kapall Degisken egim devre digl. 0
Aclk Degisken egim devrede (lokal kontrol kullanilamaz).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
23.29 Degisken egim orani| 23.28 Degisken egimi etkinlestirme parametresi ile degisken |50 ms
egim etkinlestirildiginde, hiz referansi degisim oranini tanimlar,
En iyi sonuglar icin, referans guncelleme araligini bu
parametreye girin.
2...30000 ms Degisken egim orani. 1=1ms
23.39  Follower hiz Hiz kontrolli follower suruci ile yik paylagimi fonksiyonu igin | -
duzeltme ¢ikisi hiz diizeltme terimini gorintuler.
Bkz. bdlum Hiz kontrolli follower ile yuk paylagimi fonksiyonu
(sayfa 34).
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz diizeltme terimi Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.40  Follower hiz Hiz kontrolld follower'da, yuk paylasimi fonksiyonunun Secilmedi
dizeltme etkinlestiriimesi/devre digi birakilmasi igin kaynag seger
etkinlestirme Bkz. bslum Hiz kontrollii follower ile yiik paylagimi fonksiyonu
(sayfa 34).
0 = Devre disi
1 = Devrede
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
23.41  Follower hiz Hiz kontrollu follower'da hiz diizeltme teriminin kazancini %1,00
diuzeltme kazanci ayarlar. Aslinda, follower'in master'in momentini ne kadar
dogru takip ettigini tanimlar. Daha buyik bir deger daha dogru
performans ile sonuglanir.
Bkz. bdlum Hiz kontrollu follower ile yuk paylagimi fonksiyonu
(sayfa 34).
%0,00 ... %100,00 | Hiz dizeltme terimi ayarlamasi. 1=%1
23.42  Follower hiz dizlt Yk paylagsma fonksiyonu i¢in moment referansi kaynagini MF ref 2
momnt kaynagi secer. Bkz. bélim Hiz kontrollt follower ile yik paylasimi
fonksiyonu (sayfa 34).
BOS Yok. 0
MF ref 2 03.14 M/F veya D2D ref2 (sayfa 119). 1
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
24 Hiz referansi durumu | Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol
konfiglrasyonu; hiz hatasi adimi.
557 ve 558 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
24.01  Kullanilan hiz Rampali ve diizeltilen hiz referansini gosterir (hiz hatasi -
referansi hesaplamasindan énce). 557. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.02  Kullanilan hiz geri Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz geri bildirimini -
bildirimi gosterir. 557. 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 gdsterir. 557. sayfadaki kontrol zinciri | -
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... 30000,0]| Filtrelenen hiz hatasi. Bkz. par.
rpm 46.01
24.04  Hiz hatasi ters Cevrilen (filtrelenmeyen) hiz hatasini gosterir. 557. sayfadaki | -
cevrildi kontrol zinciri sgemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... 30000,0| Cevrilen hiz hatasi. Bkz. par.
rpm 46.01
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2411  Hiz dizeltme

Bir hiz referansi diizeltmesi, yani rampa ve sinirlama arasinda
var olan referansa eklenen bir deger tanimlar. Bu, érnegin bir
kagit makinesinin bélumleri arasindaki gekme kuvvetini
ayarlamak icin, gerektiginde hizin disuriilmesini saglar.
Not: Guvenlik nedeniyle duzeltme, bir acil stop etkinken
uygulanmaz.
UYARI! Hiz referansi diizeltmesi 21.06 Sifir hiz limiti
parametresini asarsa, bir rampa stop imkansiz olabilir.
Bir rampa stop gerektiginde, diizeltmenin
azaltildigindan veya kaldirildigindan emin olun.
557. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.

0,00 rpm

-10000,00 ...
10000,00 rpm

Hiz referansi duizeltmesi.

Bkz. par.
46.01

2412  Hiz hatasl filtre
suresi

Hiz hatasi dusuk gegis filtresi zaman sabitini tanimlar.
Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz dlgimiinde olasi
parazitler hiz hatasi filtresi ile filtrelenebilir. Bu filtre ile
dalgalanmalarin dusurtimesi, hiz kontrolinun ayarlanmasi ile
ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre siiresi sabiti ile
yiiksek hizlanma siiresi birbiri ile geligir. Cok uzun filtre siresi
kontrolde dengesizlikle sonuclanir.

0oms

0...10000 ms

Hiz hatasi filtreleme siresi sabiti. 0 = filtreleme pasif.

1=1ms
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24.41  Hiz hatasi penceresi| Bazen 6li bant kontrolii ya da bant kopmasi korumasi olarak | Pasif
kontrollini da ifade edilen, hiz hatasi penceresi kontrolinl
etkinlestirme etkinlestirir/devre disi birakir (veya etkinlestiren/devre disi
birakan bir sinyal kaynagi seger). Moment kontrollu stiriict igin
hiz denetimi fonksiyonu olusturarak, gerilmesi altinda tutulan
malzemenin kopmasi durumunda motorun hizlanmasini 6nler.
Not: Hiz hatasi penceresi kontrolu yalnizca Toplama calisma
modu etkinken (bkz. 19.12 ve 19.14 parametreleri) veya
surtict hiz kontrollu follower iken (bkz. sayfa 34) etkilidir.
Normal calismada, pencere kontroll hiz kontrol cihazinin
girisini sifirda tutar. Boylece sirlici moment kontroliinde kalir.
Motor yuku ortadan kalkarsa, moment kontrol cihazi momenti
devam ettirmeye calisacagindan dolayr motor hizi artar. Hiz
hatasi penceresinden ¢ikincaya kadar, hiz hatasi (hiz
referansi - gercek hiz) artar. Bu durum tespit edildiginde, hata
degerinin fazla gelen kismi hiz kontroliine baglanir. Moment
segicisi, giris ve kazanca (25.02 Hiz oransal kazanci) gére hiz
kontrol cihazi tarafindan Uretilen referans terimini moment
referansina ekler. Sonug sirucu igin dahili tork referansi olarak
kullanilir.
Hiz hatasi penceresi kontrolunun etkinlestiriimesi 06.19 Hiz
kontrol durumu word't parametresinin 3. biti ile gosterilir.
Pencere sinirlari 24.43 Hiz hatasi penceresi yuksek ve 24.44
Hiz hatasi penceresi digik parametreleri ile su sekilde
tanimlanir:
Hiz (rpm)
N
—— Referans + [24.44] rpm
Hiz hatasi | Referans
penceresi
—— Referans - [24.43] rpm
lleri
0 rpm
Geri
—— Referans + [24.43] rpm
Hiz hatasi | Referans
penceresi
—— Referans - [24.44] rpm
v
Her iki dénis yoninde asiri hiz limitini tanimlayan
parametrenin 24.44 (24.43 degil) olduguna dikkat edin. Bunun
nedeni, fonksiyonun hiz hatasini (agirt hiz durumunda negatif,
disuk hiz durumunda pozitif olan) izlemesidir.
0 = Hiz hatasi penceresi kontroll devre digl.
1 = Hiz hatasi penceresi kontrolu devrede.
Pasif 0. 0
Devrede 1. 1

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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24.42  Hiz penceresi Hiz hatasi penceresi kontrolii (bkz. 24.41 Hiz hatasi penceresi| Normal hiz
kontrolt modu kontrollinii etkinlestirme parametresi) etkinlestirildiginde, bu | kontrolu
parametre hiz kontrol cihazinin g terimin (P, | ve D) timi
yerine yalnizca oransal terimi izleyip izlemeyecegini belirler.
Normal hiz kontrolii | Ug terim de (25.02, 25.03 ve 25.04 parametreleri) hiz kontrol | 0
cihaz tarafindan izlenir.
P kontrolu Yalnizca oransal terim (25.02) hiz kontrol cihazi tarafindan 1
izlenir. Turev ve integral terimleri dahili olarak sifira zorlanir.
24.43  Hiz hatasi penceresi| Hiz hatasi penceresinin Ust sinirini tanimlar. Bkz. parametre | 0,00 rpm
yuksek 24.41 Hiz hatasi penceresi kontroluni etkinlestirme.
0,00 ... 3000,00 rpm| Hiz hatasI penceresinin Ust siniri. Bkz. par.
46.01
24.44  Hiz hatasi penceresi| Hiz hatasi penceresinin alt sinirini tanimlar. Bkz. parametre | 0,00 rpm
dasuk 24.41 Hiz hatas! penceresi kontroltini etkinlestirme.
0,00 ... 3000,00 rpm| Hiz hatasi penceresinin alt sinir. Bkz. par.
46.01
24.46  Hiz hatasi adimi Hiz kontrolu girisine verilen (ve hiz hatasi degerine eklenen) | 0,00 rpm
ek bir hiz hatasi adimini tanimlar. Bu, dinamik hiz
normallestirmesi icin blyuk sirict sistemlerinde kullanilabilir.
UYARI! Bir stop komutu verildiginde hata adimi
degerinin kaldirildigindan emin olun.
-3000,00 ... 3000,00| Hiz hatasI adimi. Bkz. par.
rpm 46.01
25 Hiz kontroli Hiz kontrol cihazi ayarlari.
557 ve 558 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
25.01 Moment referans hiz| Tork kontroliine aktarilan hiz kontrol ¢ikisini gosterir. 558. -
kontrolu sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Sinirlanan hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
%1600,0 46.03
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25.02 Hiz oransal kazanci | Hiz kontrol cihazi oransal kazancini (Kp) tanimlar. Cok yuiksek | 10,00;

bir kazang hizda salinim meydana getirebilir. Asagidaki sekil | 5,00

bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda hiz| (95.21 b1)

%

Kontrolor
cikigl = Kpxe

kontrol cihazi ¢ikigini gosterir.

Kazang =K, =1
T,= Integral stiresi = 0
Tp= Tirev suresi =0

Kontrol cihazi gikigi

e = Hata degeri

Zaman

Kazang 1,00 olarak ayarlanirsa, motor senkron hizinda
%10'luk bir hata (referans - gercek degeri) oransal olarak
%10'luk bir terim Uretir.

Not: Bu parametre, hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu

tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz. b6lim Hiz kontrol
cihazinin otomatik ayari (sayfa 46).

0,00 ...250,00 Hiz kontrol icin oransal kazang.

100=1
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25.03  Hiz entegrasyon

suresi

%

Proses hiz kontrol igin entegrasyon siiresini tamimlar. integral
suresi, kontrol cihazi ¢ikiginin, hata degeri sabit ve hiz kontrol
cihazi oransal kazanci 1 iken degisme oranini tanimlar.
Integral siiresi kisaldikga siirekli hata degerinin diizeltiimesi de
hizlanir.

integral siiresinin sifir olarak ayarlanmasi kontrol cihazinin |
bolimuni devre disi birakir. Bu, oransal kazancin hassas
olarak ayarlanmasinda elveriglidir; 6nce oransal kazanci
ayarlayin, ardindan integral siiresine gegin.

Entegratoriin bir moment veya akim limitinde ¢aligsmak igin
sarma engelleme kontroli vardir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gosterir.

Kontrol cihazi ¢ikisi
Kazang =K, =1
T, = Integral suresi > 0

xe

xe

Tp= Tlrev siresi = 0

Zaman

-
T

Not: Bu parametre, hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu
tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz. bélum Hiz kontrol
cihazinin otomatik ayari (sayfa 46).

e = Hata degeri

2,50s;
5,00
(95.21 bl)

0,00 ... 1000,00 s

Hiz kontrol icin entegrasyon siresi.

10=1s
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25.04  Hiz tlurev suresi

Hiz kontroluin turev siresini tanimlar. Hata degeri degistiginde | 0,000 s
turev alma kontrol cihazi ¢ikigini guglendirir. Tlrev suresi ne
kadar uzun olursa, deg@isim sirasinda hiz kontrol ¢ikisi o kadar
cok guclendirilir. Eger turev suresi sifira ayarlanirsa, kontrol
cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa PID kontrol cihazi olarak ¢aligir.
Tdurev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini
saglar. Basit uygulamalar igin (6zellikle bir pals enkoderi
bulunmayan uygulamalar), normalde tlrev suresi gerekmez ve
sifir olarak birakilmasi gerekir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gosterir. Hiz hatasi
turevi, harici kesintilerin engellenmesi amaciyla disuk gegis
filtresi ile filtrelenmelidir.

%

Kontrol cihazi ¢ikigi
K, % Tn X A_e
P D T. K. x
s pxe >
s L
7’ Hata degeri
Kpxe e = Hata degeri
——— -
T Zaman
Kazang =K =1
T, = Integral siiresi > 0
Tp= Turev siresi =0
Ts= Ornekleme siiresi = 500 ps
Ae = iki 6rnek arasi hata degerindeki degisim
0,000 ... 10,000 s Hiz kontrol icin tlrev siresi. 1000=1s

25.05  Tdrev filtre suresi

Tdrev filtre suresi sabitini tanimlar. Bkz. 25.04 Hiz turev suresi| 8 ms
parametresi.

0...10000 ms

Tdrev filtre suresi sabiti. 1=1ms




228 Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

25.06

Hiz komp tiirev
suresi

Hizlanma(/yavaslama) kompanzasyonu igin turev siresini
tanimlar. Hizlanma sirasindaki yuksek atalet yukini
kompanse etmek icin, hiz kontrol cihazinin gikigina referansin
bir tiirevi eklenir. Turev alma prensibi 25.04 Hiz tirev siresi
parametresi altinda agiklanmigtir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve sirilen
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:

%

— = Hiz referansi

Gercek hiz

Zaman

Hizlanma kompanzasyonu var:

%

— Hiz referansi

Gercek hiz

Zaman

0,00s

0,00 ... 1000,00 s

Hizlanma kompanzasyonu turev suresi.

10=1s

25.07

Hiz komp filtre suresi

Hizlanma (veya yavaslama) kompanzasyonu filtre siresi
sabitini tanimlar. Bkz. parametreler 25.04 Hiz turev siresi ve
25.06 Hiz komp tlrev siresi.

8,0 ms

0,0 ... 1000,0 ms

Hizlanmal/yavaglama kompanzasyonu filtre suresi.

1=1ms
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25.08 Diigme orani Sarkma hizini motor nominal hizinin yiizdesi olarak tanimlar. | %0,00
Sarkma, sirucl yiku arttikga striicunin hizini hafifge dusurar.
Belli bir calisma noktasinda gergek hizin azalmasi sarkma hizi
ayarina ve suriict yikine baglidir (= tork referansi / hiz
kontrol ¢ikist). %100 hiz kontrol ¢ikisinda, sarkma nominal
seviyededir, yani bu parametrenin deg@erine esittir. Sarkma
etkisi, yukiin azalmasiyla birlikte sifira dogru dogrusal olarak
azalir.

Birden fazla surtci tarafindan calistirilan bir Master/Follower
uygulamasinda yuk paylagimini ayarlamak i¢in sarkma hizi
kullanilabilir. Bir Master/Follower uygulamasinda motor saftlari
birbirine baglanir.

Bir prosesin dogru sarkma hizi pratikte her duruma gére ayri
ayri bulunmalidir.

Hiz azalmasi = Hiz kontrol cihazi ¢ikisi x Sarkma x Nominal hiz

Ornek: Hiz kontrol cihazi ¢ikisi %50, sarkma hizi %1, siriicinin nominal hizi 1500 rpm‘dir.
Hiz azalmasi = 0,50 x 0,01 x 1500 rpm = 7,5 rpm.

Nominal hizin
ylizdesi olarak

motor hizi
A
Sarkma yok
%100 T~ T — — — = 2508Di
Sarkma | . tisme orani
| Hiz kontrol / Surtict yuku
| » GlkisI/ %
%100
%0,00 ... 100,00 Sarkma hizi. 100 = %1
25.09  Hiz kontrolu Hiz kontrol ¢ikisi dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre disi | Secilmedi

dengeleme devrede | birakilmasi igin kaynagi seger.

Buiglev, bir tork veya gerilim kontrolli motordan hiz kontroliine
yumusak "sarsintisiz" bir gecis saglamak igin kullanihr.
Dengeleme etkinlestirildiginde, hiz kontrol cihazinin ¢ikisi
25.10 Hiz kontrolti dengeleme ref degerine zorlanir.
Dengeleme hiz kontrol cihazinda da mimkiinddir, bkz. 23.26
Rampa balans se¢imi parametresi.

0 = Devre digl

1 = Devrede
Secilmedi 0. 1
Segildi 1. 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
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DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
25.10  Hiz kontroli Hiz kontrol ¢ikisi dengelemesinde kullanilan referansi %0,0
dengeleme ref tanimlar. Dengeleme 25.09 Hiz kontrolii dengeleme devrede
parametresi ile etkinlestirildiginde, hiz kontrol cihazinin ¢ikisi
bu degere zorlanir.
%-300,0 ... %300,0 | Hiz kontrol ¢ikisI dengeleme referansi. Bkz. par.
46.03
25.11  Hiz kontroli min Minimum hiz kontrol ¢ikis torkunu tanimlar. %-300,0
momenti
%-1600,0 ... %0,0 | Minimum hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
46.03
25.12  Hiz kontroli maks | Maksimum hiz kontrol ¢ikis torkunu tanimlar. %300,0
momenti
%0,0 ... %1600,0 Maksimum hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
46.03
25.13  Min mom hiz knt acl | Bir rampa acil stop (Offl veya Off3) sirasinda minimum hiz %-400,0
dur kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.
%-1600,0 ... %0,0 | Rampa acil stop i¢in minimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti| Bkz. par.
46.03
25.14  Maks mom hiz knt | Bir rampa acil stop (Offl veya Off3) sirasinda maksimum hiz | %400,0
acl dur kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.
%0,0 ... %1600,0 Rampa acil stop i¢in maksimum hiz kontrol cihazi ¢ikis Bkz. par.
momenti. 46.03
25.15  Oransal kazang acl | Bir acil stop etkin durumdayken, hiz kontroliin oransal 10,00;
dur kazancini tanimlar. Bkz. parametre 25.02 Hiz oransal kazanci| 5,00
(95.21 b1)
1,00 ... 250,00 Bir acil stop sirasinda oransal kazang. 100=1
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25.18

Hiz adapt min limit

25.21 Min hizda Kp adapt kats veya
25.22 Min hizda Ti adapt kats

Hiz kontrol cihazi uyarlamasi igin minimum gercek hiz.

Hiz kontrol cihazi kazanci ve integral suresi, gercek hiza gére
uyarlanabilir (90.01 Kontrol icin motor hizi). Bunun igin, kazang
(25.02 Hiz oransal kazanct) ve integral stresi (25.03 Hiz
entegrasyon suresi) belirli hizlardaki katsayilarla ¢arpihr.
Katsayilar, kazang ve integral suresi igin ayri ayri tanimlanir.
Gergek hiz 25.18 Hiz adapt min limitdegerinden kugik veya bu
degere esit olursa, kazanc ve integral suresi sirasiyla 25.21
Min hizda Kp adapt kats ve 25.22 Min hizda Ti adapt kats ile
carpilir.

Gergek hiz 25.19 Hiz adapt maks limit degerine esit veya bu
degerden buyuk olursa, herhangi bir uyarlama yapiimaz
(katsayi 1).

Gergek hiz 25.18 Hiz adapt min limit ile 25.19 Hiz adapt maks
limit arasindaysa, kazang ve integral suresi katsayilari kiriima
noktalari temelinde dogrusal olarak hesaplanir.

Ayrica 558. sayfadaki blok semasina bakin.

Kp veya T, icin katsay! Kp = Oransal kazang
T, = Integral siire

1,000

0 rpm

Gercek hiz
(90.01) (rpm)

0 25.18 Hiz adapt 25.19 Hiz adapt
min limit maks limit

0...30000 rpm

Hiz kontrol cihazi uyarlamasi i¢in minimum gergek hiz.

1=1rpm

25.19

Hiz adapt maks limit

Hiz kontrol cihazi uyarlamasi igin maksimum gergek hiz.
Bkz. parametre 25.18 Hiz adapt min limit.

0 rpm

0...30000 rpm

Hiz kontrol cihazi uyarlamasi igin maksimum gergek hiz.

1=1rpm

25.21

Min hizda Kp adapt
kats

Minimum gercek hizda oransal kazang katsayisi.
Bkz. 25.18 Hiz adapt min limit parametresi.

1,000

0,000 ... 10,000

Minimum gercek hizda oransal kazanim katsayisi.

1000=1

25.22

Min hizda Ti adapt
kats

Minimum gercek hizda integral siresi katsayisi.
Bkz. 25.18 Hiz adapt min limit parametresi.

1,000

0,000 ... 10,000

Minimum gercek hizda integral sirre katsayisi.

1000 =1
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25.25

Moment adapt maks | Hiz kontrol cihazi uyarlamasi igin maksimum moment

limit

25.27 Min momentte Kp adapt kats

referansi.

Hiz kontrol cihazi kazanci, nihai sinirsiz moment referansina
(26.01 Moment referansi - TC) gére uyarlanabilir. Bu, ufak bir
yukun ve ters tepkilerin yol actigi bozulmalari dizeltmede
kullanilabilir.

Islevsellik, kazanci (25.02 Hiz oransal kazanci) belli bir
moment arali§i igindeki katsaylyla carpmayi igerir.

Moment referansi %0 oldugunda, kazan¢ 25.27 Min momentte
Kp adapt kats parametresinin degeriyle carpilr.

Moment referansi 25.25 Moment adapt maks limit degerine
esit veya bu degerden bulyuk olursa, herhangi bir uyarlama
yapillmaz (katsayi 1).

%0 ile 25.25 Moment adapt maks limit arasinda, kazang
katsayisi kiriima noktalari temelinde dogrusal olarak
hesaplanir.

Filtreleme, 25.26 Moment adapt filt zamani parametresini
kullanarak moment referansina uygulanabilir.

Ayrica 558. sayfadaki blok semasina bakin.

Kp icin katsayi (oransal kazang)

1,000

%0,0

Nihai moment referansi
(26.01) (rpm)

0 25.25 Moment
adapt maks limit

%0,0 ... %1600,0

Hiz kontrol cihazi uyarlamasi i¢in maksimum moment
referansi.

Bkz. par.
46.03

25.26

Moment adapt filt
zamani

Uyarlama icin bir filtre zaman sabiti tanimlarken, aslinda
kazancin degisim hizini ayarlar.
Bkz. parametre 25.25 Moment adapt maks limit.

0,000 s

0,000 ... 100,000 s

Uyarlama icin filtreleme suresi.

100=1s

25.27

Min momentte Kp
adapt kats

%0 moment referansinda oransal kazang katsayisi.
Bkz. parametre 25.25 Moment adapt maks limit.

1,000

0,000 ... 10,000

%0 moment referansinda oransal kazang katsayisi.

1000 =1
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25.30 Akl adaptasyonunu | Motor aki referansina dayanan (01.24 Gergek aki %) hiz Devrede
etkinlestirme kontrol cihazi uyarlamasini etkinlestirir/devre digi birakir.

Hiz kontrol cihazinin oransal katsayisi sirasiyla %0...%100 aki
referansi arasinda 0...1 gibi bir katsayiyla carpilir.
Ayrica 558. sayfadaki blok semasina bakin.

Kp icin katsayi (oransal kazang)

1,000
Ak referansi (01.24) (%)
0,000 -
0 100
Pasif Aki referansina dayanan hiz kontrol cihazi uyarlamasi devre |0
disl.
Devrede Aki referansina dayanan hiz kontrol cihazi uyarlamasi 1
devrede.
25.33  Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonunu etkinlestirir (ya | Kapal
otomatik ayari da etkinlestirecek bir kaynak seger). Bkz. bélum Hiz kontrol

cihazinin otomatik ayari (sayfa 46).
Otomatik ayar, 25.02 Hiz oransal kazanci, 25.03 Hiz
entegrasyon slresi ve 25.37 Mekanik zaman sabiti
parametrelerini otomatik olarak ayarlar.
Otomatik ayar rutini gergeklestirmek icin 6n kosullar sunlardir:
« motor tanimlama calistirmasi (ID run) basariyla tamamland|
* hiz ve moment limitleri (30 Limitler parametre grubu)
ayarlandi
* hiz geribildirimi filtreleme (90 Geri bildirim segimi parametre
grubu), hiz hatasi filtreleme (24 Hiz referansi durumu) ve
sifir hiz (21 Start/stop modu) ayarlandi,
* suruci baslatildi ve hiz kontrol modunda ¢aligiyor.
UYARI! Motor ve makine, otomatik ayar rutini
sirasinda moment ile hiz limitlerine karsi galisacaktir.
OTOMATIK AYAR FONKSIYONUNU
ETKINLESTIRMENIN GUVENLI OLDUGUNDAN EMIN
OLUN!
Otomatik ayar rutini, surticti durdurularak iptal edilebilir.
0 -> 1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayarini etkinlestir
Not: Deger otomatik olarak 0'a geri donmez.

Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

25.34  Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu icin bir kontrol 8n | Normal

otomatik ayar modu | ayari tanimlar. Ayar, moment referansinin bir hiz referansi
adimina yanit verme seklini etkiler.

Sarsintisiz Yavas ama giivenilir yanit. 0
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Normal Orta ayar. 1
Dinamik Hizlh yanit. Bazi uygulamalar igin gok yiiksek kazang degeri | 2
Gretebilir.
25.37  Mekanik zaman Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu tarafindan -
sabiti belirlenen sekilde, suriicinin ve makinenin mekanik zaman
sabiti. Deger manuel olarak ayarlanabilir.
0,00 ... 1000,00 s Mekanik zaman sabiti 10=1s
25.38  Otomatik ayar Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan eklenmis bir | %10,00
moment adimi moment degerini tanimlar. Bu deger motor nominal momentine
olgeklendirilir.
Otomatik ayar fonksiyonu tarafindan kullanilan momentin
moment limitleri (30 Limitler parametre grubu) ve nominal
motor momenti ile sinirlanabileceg@ini unutmayin.
%0,00 ... %100,00 | Otomatik ayar moment adimi. 100 = %1
25.39  Otomatik ayar hiz Otomatik ayar rutini igin baslangi¢ hizina eklenen bir hiz %310,00
adimi degerini tanimlar. Baglangi¢ hizi (otomatik ayar
etkinlestirildiginde kullanilan hiz) arti bu parametrenin degeri,
otomatik ayar rutininin kullandigi hesaplanan maksimum
hizdir. Maksimum hiz, hiz limitleriyle (30 Limitler parametre
grubunda) ve nominal motor hiziyla da sinirlandirilabilir.
Deger motor nominal hizina élgeklendirilir.
Not: Motor her bir hizlanma asamasinin sonunda hesaplanan
maksimum hizi bir miktar asar.
%0,00 ... %100,00 | Otomatik ayar hiz adimi. 100 = %1
25.40 Otomatik ayar tekrar | Otomatik ayar rutininde ne kadar hizlanma/yavaglama 10
sureleri dongust gerceklestirilecegini belirler. Degeri arttirmak
otomatik ayar fonksiyonunun hassasiyetini gelistirir ve daha
kiigik moment veya hiz adim degerlerinin kullaniimasini
sagdlar.
1...10 Otomatik ayar rutini sirasinda déngulerin sayisl. 1=1
25.53  Moment oransal Hiz kontroltin oransal (P) kisminin ¢ikisini gdsterir. 558. -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0 ... Hiz kontrolin P kismi ¢ikisl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.54  Moment integral Hiz kontroltn integral (I) kisminin ¢ikisini gosterir. 558. -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0 ... Hiz kontrol | kismi ¢ikisl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.55 Moment turev Hiz kontrol turev (D) kisminin ¢ikisini gosterir. 558. sayfadaki | -
referansi kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0 ... Hiz kontrol D kismi ¢ikigl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.56  Moment hiz Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun ¢ikigini gdsterir. -
kompanzasyonu 558. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0 ... Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun ¢ikigl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
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25.57  Moment referansi Hiz kontroliin hizlanma kompanzasyonlu ¢ikisini gésterir. 558. | -
dengelenmedi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-30000,0 ... Hiz kontroliin hizlanma kompanzasyonlu ¢ikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
26 Moment referans Moment referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 559 ve 561 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
26.01 Moment referansi - | Moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini -
TC ylizde olarak gdsterir. Ardindan bu referans gii, moment, yik
gibi gesitli nihai limitleyiciler olarak kullanihr.
561 ve 562 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0 ... Moment kontroll igin moment referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.02  Kullanilan moment | Frekans, gerilim ve moment sinirlamasi sonrasinda DTC -
referansi cekirdegine verilen nihai moment referansini (motor nominal
momentinin ylizdesi olarak) gosterir.
562. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0 ... Moment kontroll igin moment referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.08  Minimum moment Minimum tork referansini tanimlar. Moment rampasi kontrol %-300,0
ref cihazina aktariimadan énce moment referansinin lokal
sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment sinirlandirmasi
icin, 30.19 Minimum moment 1 parametresine bakin.
%-1000,0 ... %0,0 Minimum tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.09  Maksimum moment | Maksimum tork referansini tanimlar. Tork rampasi kontrol %300,0
ref cihazina aktariimadan once tork referansinin lokal
sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment sinirlandirmasi
icin, 30.20 Maksimum moment 1 parametresine bakin.
%0,0 ... %1000,0 Maksimum tork referansi. Bkz. par.

46.03
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26.11 Moment refl Tork referansi kaynagi 1'i seger. Sifir
kaynagi Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 26.12 Moment ref2 kaynagi
tarafindan tanimlanabilir. Iki kaynak arasinda gegis yapmak
icin 26.14 Moment ref1/2 secimi parametresi ile segilen dijital
bir kaynak kullanilabilir ya da referans olusturmak icin
matematiksel bir fonksiyon (26.13 Moment refl fonksiyonu) iki
sinyale uygulanabilir.
26.11
26.13
0 —
Al —
e (N
...... | Toplama ——o 26.14
Diger — [|cikartmai—o 0
Jeeme}— - ED
26.12 L MIN —o 1
0 —] [ | MAKS —0O
Al —
B | N (2671
Diger —
Sifir Yok. 0
All skala 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
FB A refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 5
EFB refl 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 118). 8
EFB ref2 03.10EFB referansi 2 (bkz. sayfa 118). 9
DDCS kontrol refl | 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 119). 10
DDCS kontrol ref2 | 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 119). 11
M/F referansi 1 03.13 M/F veya D2D refl (bkz. sayfa 119). 12
M/F referansi 2 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 119). 13
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresinin gikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikisi).
Kontrol paneli (ref ik degeri son kullanilan panel referansindan gelen kontrol 18
kaydedildi) paneli referansi. Bkz. bélim Kontrol panelini harici kontrol
kaynagi olarak kullanma (sayfa 21).
Kontrol paneli (ref Ik degeri dnceki kaynaktan veya gercek degerden gelen 19
kopyalandi) kontrol paneli referansi. Bkz. bolim Kontrol panelini harici
kontrol kaynag olarak kullanma (sayfa 21).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
26.12 Moment ref2 Tork referansi kaynagi 2'yi secer. Sifir

kaynagi

Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz. 26.11
Moment refl kaynagi parametresi.
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26.13  Moment refl 26.11 Moment refl kaynagi ve 26.12 Moment ref2 kaynagi Refl
fonksiyonu parametreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon seger. 26.11 Moment refl kaynagi
parametresindeki semaya bakin.
Refl 26.11 Moment refl kaynagi ile segilen sinyal moment referansi| 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Toplama (refl + ref2)| Referans kaynaklarinin toplami, tork referansi 1 olarak 1
kullanilir.
Cikarma (refl - ref2) | Referans kaynaklarinin farki ([26.11 Moment refl kaynagi] - | 2
[26.12 Moment ref2 kaynagi]) moment referansi 1 olarak
kullantlir.
Carpma (refl x ref2) | Referans kaynaklarinin ¢carpimi, tork referansi 1 olarak 3
kullantlir.
Min (refl, ref2) Referans kaynaklarinin kugik olani, tork referansi 1 olarak 4
kullantlir.
Maks (refl, ref2) Referans kaynaklarinin biytk olan, tork referansi 1 olarak 5
kullantlir.
26.14  Moment refl/2 Moment referanslari 1 ve 2 arasindaki se¢imi yapilandirir. Moment
segimi 26.11 Moment refl kaynagi parametresindeki semaya bakin. | referansi 1
0 = Tork referansi 1
1 = Tork referansi 2
Moment referansi 1 | 0. 0
Tork referansi 2 1. 1
Ext1/Ext2 secimini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, moment 2
izler referansi 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin
oldugunda, moment referansi 2 kullanihr.
Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 7
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
26.15  Yuk paylagimi Tork referansi igin skalalandirma faktérin tanimlar (tork 1,000
referansi bu deger ile garpilir).
Bu, surtcllerin ayni master moment referansini kullanan, ayni
mekanik tesisteki iki motor arasinda her birine dogru miktarda
yuk paylasimi saglamak tzere ayarlanmasina olanak saglar.
-8,000 ... 8,000 Tork referansi skalalandirma faktori. 1000 =1
26.16 Momentek 1 Tork referansi eki 1'nin kaynagini seger. Sifir
kaynagt Not: Guvenlik nedeniyle ek, bir acil stop etkinken uygulanmaz|
559. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 26.11 Moment refl kaynagi.
26.17  Moment ref filtre Tork referansi igin bir dusik gegisli filtre stresi sabiti tanimlar. | 0,000 s
suresi
0,000...30,000 s Tork referansi igin filtre siiresi sabiti. 1000=1s
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26.18 Moment rampa ¢ikis| Tork referansi rampa ¢ikis siresini, yani referansin sifirdan 0,000 s
suresi nominal motor torkuna ¢gikmasi igin gegen sireyi tanimlar.
0,000 ... 60,000 s Tork referansi rampa ¢ikis siresi. 100=1s
26.19 Moment rampa inig | Tork referansi rampa inig suresini, yani referansin nominal 0,000 s
suresi motor torkundan sifira diigsmesi igin gegen sureyi tanimlar.
0,000...60,000 s Tork referansi rampa inig slresi. 100=1s
26.25 Moment ek 2 Tork referansi eki 2'nin kaynagini seger. Sifir
kaynagi Calisma modu secimi sonrasinda segilen kaynaktan alinan
deger tork referansina eklenir. Bunun nedeni, etkin hiz ve tork
modlarinda kullanilabilmesidir.
Not: Guvenlik nedeniyle ek, bir acil stop etkinken uygulanmaz|
UYARI! Ek, 25.11 Hiz kontrolti min momenti ve 25.12
A Hiz kontroli maks momenti parametreleri tarafindan
ayarlanan limiti asarsa, bir rampa durdurma imkansiz
olabilir. Bir rampa durdurma gerektiginde, ekin azaltildigindan
veya kaldirldigindan (6r. 26.26 Moment referans eki 2'yi sifira
zorla parametresini kullanarak) emin olun.
561. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 26.11 Moment refl kaynagi.
26.26  Moment referans eki| Moment referansi eki 2'yi (bkz. parametre 26.25 Moment ek 2 | Secilmedi
2'yi sifira zorla kaynagt) sifira zorlayan bir kaynak secer.
0 = Normal ¢alisma
1 = Tork referansi eki 2'yi sifira zorlar.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
26.41  Tork adimi 26.42 Tork adimi etkinlestirme parametresi ile %0,0
etkinlestirildiginde, moment referansina bir ek adim ekler.
Not: Guvenlik nedeniyle moment adimi, bir acil stop etkinken
uygulanmaz.
UYARI! Moment adimi, 25.11 Hiz kontroli min
momenti ve 25.12 Hiz kontrolii maks momenti
parametreleri tarafindan ayarlanan limiti asarsa, bir
rampa durdurma imkansiz olabilir. Bir rampa durdurma
gerektiginde, moment adiminin azaltildigindan veya
kaldirildigindan (6r. 26.42 Tork adimi etkinlestirme
parametresini kullanarak) emin olun.
%-300,0 ... %300,0 | Tork adimi. Bkz. par.
46.03
26.42  Tork adimi Bir moment adimini (26.41 Tork adimi parametresi ile Pasif
etkinlestirme tanimlanan) etkinlestirir/devre digi birakir.
Pasif Tork adimi devre disl. 0
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Devrede Tork adimi etkin. 1
26.51  Salinim sénimleme | 26.51...26.58 parametreleri salinim indirme fonksiyonunu Secilmedi
konfiglre eder. Salinim séniimleme boélimiine (sayfa 49) ve
561. sayfadaki semaya bakin.
Bu parametre salinim indirme algoritmasini etkinlestirir (veya
etkinlestiren bir kaynagi secer).
1 = Salinim indirme algoritmasi devrede
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
26.52  Salinim séniimleme | Salinim indirme fonksiyonunu cikisinin moment referansina | Segilmedi
cikisi etkin eklenip eklenmeyecegini belirler (veya belirleyen bir kaynagi
secer).
Not: Salinim indirme fonksiyonunu ¢ikigini etkinlestirmeden
once, 26.53...26.57 parametrelerini ayarlayin. Sonra,
dizeltmeyi uygulamanin guvenli oldugundan emin olmak igin,
giris sinyalini (26.53 tarafindan secilen) ve cikisi (26.58)
izleyin.
1 = Moment referansina salinim indirme ¢ikisini uygula
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
26.53  Salinim Salinim indirme fonksiyonu igin giris sinyalini secger. Hiz hatasi
kp_mpanzasyonu Not: Bu parametre ¢alisma zamanini degistirmeden oénce,
ginsi 26.52 parametresini kullanarak salinim indirme ¢ikisini devre
digi birakin. Cikig yeniden etkinlestirmeden dnce, 26.58
parametresinin davranigini izleyin.
Hiz hatasi 24.01 Kullanilan hiz referansi - filtrelenmemis motor hizi. Not: | O
Bu ayar skaler motor kontrol modunda desteklenmez.
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi. (Deger dahili olarak filtrelendi.) 1
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26.55  Salinim sontmleme | Salinim indirme filtresinin merkez frekansini tanimlar. 31,0 Hz
frekansi Degeri, izlenen sinyalde salinim tepelerinin saniyedeki
sayisina gore (26.53 tarafindan segilen) ayarlayin.
Not: Bu parametre calisma zamanini degistirmeden 6nce,
26.52 parametresini kullanarak salinim indirme ¢ikisini devre
disi birakin. Cikisi yeniden etkinlestirmeden 6nce, 26.58
parametresinin davranigini izleyin.
0,1...60,0Hz Salinim indirme icin merkez frekansi 10=1Hz
26.56  Salinim sonumleme | Filtre ¢ikisi igin bir faz kaymasi tanimlar. 180 der
fazi Not: Bu parametre calisma zamanini degistirmeden 6nce,
26.52 parametresini kullanarak salinim indirme ¢ikisini devre
disi birakin. Cikigl yeniden etkinlestirmeden dnce, 26.58
parametresinin davranigini izleyin.
0...360 der Salinim indirme fonksiyonunu ¢ikisi icin faz kaymasi. 10 =1 der
26.57  Salinim sénimleme | Salinim indirme fonksiyonunu ¢ikis! igin bir kazanci (or. 1,0%
kazanci filtrenin ¢ikisinin moment referansina eklenmeden dnce ne
kadar kuvvetlendirilecegini) tanimlar.
Salinim kazanci, salinim indirmeyi kazanci degistirmenin
bozmamasi igin hiz kontrol cihazi kazancina gore
olgeklendirilir.
Not: Bu parametre calisma zamanini degistirmeden 6nce,
26.52 parametresini kullanarak salinim indirme ¢ikisini devre
disi birakin. Cikigl yeniden etkinlestirmeden 6nce, 26.58
parametresinin davranigini izleyin.
%0,0 ... %100,0 Salinim indirme fonksiyonu icin kazang ayari. 10 = %1
26.58  Salinim sonumleme | Salinim indirme fonksiyonunun ¢ikigini gérintiler. Bu deger | -
cikis moment referansina (26.52 Salinim séniimleme ¢ikisi etkin
parametresi tarafindan izin verildiginde) eklenir.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,000 ... Salinim indirme fonksiyonunun ¢ikisi. 10 = %1
%1600,000
26.70  Moment referansi Moment referansi kaynagi 1'nin degerini (26.11 Moment refl | -
gercek 1 kaynagi parametresi ile segcilir) gosterir. 559. sayfadaki kontrol
zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Tork referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.71  Moment referansi Moment referansi kaynagi 2'nin degerini (26.12 Moment ref2 | -
gercek 2 kaynagi parametresi ile segilir) gdsterir. 559. sayfadaki kontrol
zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Tork referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.72  Moment referansi Fonksiyon 26.13 Moment refl fonksiyonu parametresi (mevcut| -
gercek 3 ise) ile uygulandiktan sonra ve secim (26.14 Moment ref1/2
secimi) sonrasinda moment referansini gosterir. 559.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Secim sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
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26.73  Moment referansi Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra tork referansini -
gercek 4 gosterir. 559. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra tork referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.74 Moment ref rampa | Sinirlama ve rampa sonrasinda tork referansini gosterir. 559. | -
cikig sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Sinirlama ve rampa sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.75 Moment referansi Kontrol modu se¢imi sonrasinda tork referansini gosterir. 561. | -
gercek 5 sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Kontrol modu secimi sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.76  Moment referansi Referans eki 2'nin uygulanmasindan sonra tork referansini -
gercek 6 gosterir. 561. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Referans eki 2'nin uygulanmasindan sonra tork referansi. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.77  Gergek moment ref | Tork referansi eki 2'nin kaynaginin degerini gosterir. 561. -
eki A sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Moment referansi eki 2. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.78  Gergek moment ref | Tork referansina eklenmeden dnce tork referansi eki 2'nin -
eki B degerini gosterir. 561. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Moment referansi eki 2. Bkz. par.
%1600,0 46.03
26.81  Akis kontrol kazanci | Kontrol cihazi kazang payi. Bkz. bélum Akig kontroli (sayfa | 10,0
50).
0,0...10000,0 Kontrol cihazi kazanci (0,0= devre dist). 1=1
26.82  Akis kontrol Kontrol cihazi entegrasyon siresi pay!. 20s
entegrasyon siresi
0,0...10,0s Kontrol cihazi entegrasyon suresi (0,0= devre disl). 1=1s
28 Frekans referans Frekans referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 564 ve 565 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
28.01 Frekans ref rampa | Rampa oncesinde kullanilan frekans referansini gosterir. 565. | -
girisi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Rampa 6ncesinde frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.02  Frekans ref rampa | Nihai frekans referansini gosterir (se¢im, sinirlama ve rampa | -
cikisl sonrasinda). 565. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Nihai frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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28.11  Frekans refl Frekans referansi kaynagi 1'i secer. Sifir
kaynagi Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.12 Frekans ref2 kaynagi
tarafindan tanimlanabilir. Iki kaynak arasinda gegis yapmak
icin 28.14 Frekans refl/2 sec¢imi parametresi ile segilen dijital
bir kaynak kullanilabilir ya da referans olusturmak igin
matematiksel bir fonksiyon (28.13 Frekans refl fonksiyonu) iki
sinyale uygulanabilir.
28.11
o0 — 28.13
Al —
e (N <
------ ] Toplama |—0 28.14
Diger —{ [ckartmal—o 0
BETH - ED
28.12 ] i o 1
0 — : MAKS (— O
Al —
s | N\ (2891
Diger —
Sifir Yok. 0
All olgeklendirilmis | 12.12 All 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
FB A refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 5
EFB refl 03.09EFB referansi 1 (bkz. sayfa 118). 8
EFB ref2 03.10EFB referansi 2 (bkz. sayfa 118). 9
DDCS kontrol refl | 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 119). 10
DDCS kontrol ref2 | 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 119). 11
M/F referansi 1 03.13 M/F veya D2D refl (bkz. sayfa 119). 12
M/F referansi 2 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 119). 13
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor 15
potansiyometresi potansiyometresinin gikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazinin | 16
cikisi).
Kontrol paneli (ref ik degeri son kullanilan panel referansindan gelen kontrol 18
kaydedildi) paneli referansi. Bkz. bélim Kontrol panelini harici kontrol
kaynagi olarak kullanma (sayfa 21).
Kontrol paneli (ref Ilk degeri nceki kaynaktan veya gergek degerden gelen 19
kopyalandi) kontrol paneli referansi. Bkz. bolim Kontrol panelini harici
kontrol kaynag olarak kullanma (sayfa 21).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
28.12  Frekans ref2 Frekans referansi kaynagi 2'yi secer. Sifir

kaynagi

Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin, bkz. 28.11
Frekans refl kaynagl parametresi.
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28.13  Frekans refl 28.11 Frekans refl kaynagi ve 28.12 Frekans ref2 kaynagi Refl
fonksiyonu parametreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon seger. 28.11 Frekans refl kaynagi
parametresindeki semaya bakin.
Refl 28.11 Frekans refl kaynagi ile segilen sinyal frekans referansi | 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Toplama (refl + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak 1
kullantlir.
Cikarma (refl - ref2) | Referans kaynaklarinin farki ([28.11 Frekans refl kaynagi] - | 2
[28.12 Frekans ref2 kaynagi]) frekans referansi 1 olarak
kullantlir.
Carpma (refl x ref2) | Referans kaynaklarinin carpimi, frekans referansi 1 olarak 3
kullantlir.
Min (refl, ref2) Referans kaynaklarinin kiigk olani, frekans referansi 1 olarak| 4
kullanthir.
Maks (refl, ref2) Referans kaynaklarinin biyik olani, frekans referansi 1 olarak| 5
kullanilir.
28.14  Frekans refl/2 Frekans referanslari 1 ve 2 arasindaki se¢imi yapilandirir. Ext1/Ext2

segimi

28.11 Frekans refl kaynagi parametresindeki semaya bakin.
0 = Frekans referansi 1
1 = Frekans referansi 2

secimini izler

Frekans referansi 1 | 0. 0
Frekans referansi 2 | 1. 1
Ext1/Ext2 secimini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, frekans referansi| 2
izler 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin oldugunda,

frekans referansi 2 kullanilir.

Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 7
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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28.21

Sabit frekans
fonksiyonu

Sabit frekanslarin nasil secildigini ve sabit bir frekans
uygulanirken dénus yoni sinyalinin degerlendirilip
degerlendirilmedigini belirler.

0000b

Bit Adi

Bilgi

0 Sabit frek modu

1 = Birlesik: 28.22, 28.23 ve 28.24 parametreleri ile tanimlanan (¢
kaynak kullanilarak 7 sabit frekans secilebilir.

0 = Ayrik: Sabit frekans 1, 2 ve 3, siraslyla 28.22, 28.23 ve 28.24
parametreleri ile tanimlanan kaynaklar ile ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kiiguk degere sahip sabit frekans
onceliklidir.

1 Yon izni

1 = Start yonu: Bir sabit frekans icin ¢alisma yoénini belirlemek
amaclyla, 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 suriictde 14 (7 ileri, 7 geri) sabit
frekans bulunmasina olanak saglar.

2 UYARI: Y0n sinyali geri ise ve etkin sabit frekans negatifse,

surdcd ileri yénde ¢aligir.
0 = Parametreye gore: Sabit frekans ¢alisma yonu, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.

0000b...0011b

Sabit frekans yapilandirma word'u.

1=1

28.22

Sabit frekans segimi
1

28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik)
iken, sabit frekans 1'yi etkinlestiren bir kaynak secer.

28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.23 Sabit frekans secimi 2 ve 28.24
Sabit frekans secimi 3 parametreleri, durumlari etkin sabit

Secilmedi

frekans olan (¢ kaynagi su sekilde seger:

28.22 28.23 28.24
parametresi ile | parametresi ile | parametresi ile Sabit frekans etkin
tanimlanan tanimlanan tanimlanan
kaynak. kaynak. kaynak.
0 0 0 Yok
1 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
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
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DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
28.23  Sabit frekans secimi | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) Segilmedi
2 iken, sabit frekans 2'yi etkinlestiren bir kaynak secer.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans sec¢imi 1 ve 28.24
Sabit frekans secimi 3 parametreleri, sabit frekanslari
etkinlestirmek igin kullanilan tG¢ kaynagi su sekilde secer:
28.22 Sabit frekans secimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans se¢imi 1.
28.24  Sabit frekans se¢imi | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) Secilmedi
3 iken, sabit frekans 3'yi etkinlestiren bir kaynak secer.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans secimi 1 ve 28.23
Sabit frekans secimi 2 parametreleri, sabit frekanslar
etkinlestirmek i¢in kullanilan ¢ kaynagi su sekilde secer:
28.22 Sabit frekans secimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans se¢imi 1.
28.26  Sabit frekans 1 Sabit frekans 1'i tanimlar (sabit frekans 1 segildiginde motorun| 0,00 Hz
donecegi frekans).
-500,00 ... 500,00 Sabit frekans 1. Bkz. par.
Hz 46.02
28.27  Sabit frekans 2 Sabit frekans 2'yi tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 2. Bkz. par.
Hz 46.02
28.28  Sabit frekans 3 Sabit frekans 3'U tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 3. Bkz. par.
Hz 46.02
28.29  Sabit frekans 4 Sabit frekans 4'U tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 Sabit frekans 4. Bkz. par.
Hz 46.02
28.30  Sabit frekans 5 Sabit frekans 5'i tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 5. Bkz. par.
Hz 46.02
28.31  Sabit frekans 6 Sabit frekans 6'y1 tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 6. Bkz. par.
Hz 46.02
28.32  Sabit frekans 7 Sabit frekans 7'yi tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 Sabit frekans 7. Bkz. par.
Hz 46.02
28.41  Guvenlifrekans ref | Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir gtivenli| 0,00 Hz
frekans referans degeri tanimlar:
¢ 12.03 Al denetim fonksiyonu
« 49.05 fletisim kaybi eylemi
* 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu
* 50.32 FBA B iletisim kaybi fonksiyonu
+ 58.14 letisim kaybi eylemi.
-500,00 ... 500,00 | Guvenli frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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28.51  Kiritik frekans Kritik frekanslar fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi birakir. 0000b
fonksiyonu Ayrica belirtilen araliklarin her iki dénus yoninde etkili olup
olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolum Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 45).
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 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
alnir.
0 = Mutlak: 28.52...28.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki dénus yonu igin etkilidir.
0000b...0011b Kritik frekans konfigurasyon word'i. 1=1
28.52  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 icin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
dustk Not: Bu deger, 28.53 Kritik frekans 1 yiiksek degerinden kuigiik
veya bu de@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 Kritik frekans 1 igin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.53  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 igin Gst limiti tanimlar. 0,00 Hz
yuksek Not: Bu deger, 28.52 Kritik frekans 1 diisiik degerinden biiyiik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 1 icin Ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.54  Kiritik frekans 2 Kritik frekans 2 icin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
dusuk Not: Bu deger, 28.55 Kritik frekans 2 yilksek degerinden kiigik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 2 igin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.55  Kritik frekans 2 Kritik frekans 2 i¢in tst limiti tanimlar. 0,00 Hz
yiksek Not: Bu deger, 28.54 Kritik frekans 2 diisiik degerinden biiyiik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 2 igin Ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.56  Kiritik frekans 3 Kritik frekans 3 icin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
distik Not: Bu deger, 28.57 Kritik frekans 3 yiiksek degerinden kiigiik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 Kritik frekans 3 icin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.57  Kiitik frekans 3 Kritik frekans 3 igin tst limiti tanimlar. 0,00 Hz
yuksek Not: Bu deger, 28.56 Kritik frekans 3 dusiik degerinden biiyik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 Kritik frekans 3 igin ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.71  Frek ramp grubu 28.72...28.75 parametreleri ile tanimlanan iki Hiz./Yav.
segimi hizlanma/yavaglama sireleri arasinda gecis yapan bir kaynak | suresi 1
seger.
0 = Hizlanma suresi 1 ve yavaglama suresi 1 gecerlidir
1 = Hizlanma zamani 2 ve yavaslama zamani 2 gegcerlidir
Hiz./Yav. suresi 1 0. 0
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Hiz./Yav. suresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
28.72  Frek hizlanma suresi| Hizlanma suresi 1'i, frekansi sifirdan 46.02 Frekans 20,000 s
1 Olgeklendirme parametresi tarafindan tanimlanan frekansa
ctkarmak icin gereken sure olarak tanimlar (30.14 Maksimum
frekans parametresine degil).
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir
sekilde artarsa, motor hizlanma oranini takip eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir
sekilde artarsa, motor frekansi referansi takip eder.
Eger hizlanma zamani ¢ok kisa ayarlanmigsa surtict, strtict
tork limitlerinin disina gitkmamak icin otomatik olarak
hizlanmayi uzatir.
0,000...1800,000 s | Hizlanma zamani 1. 10=1s
28.73  Frek yavaglama Hizlanma sdresi 1'i, frekansi 46.02 Frekans 6lgeklendirme 20,000 s
suresi 1 parametresi tarafindan tanimlanan frekans degerinden sifira
disurmek icin gereken sire olarak tanimlar (30.14 Maksimum
frekans parametresi degil).
Eger yavaglama suresinin ¢ok kisa olduguna dair bir stiphe
varsa, DC yuksek gerilim kontroltiniin (parametre 30.30
Yuksek gerilim kontroli) agik oldugundan emin olun.
Not: Yuksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaslama suresi
gerektiginde surucd, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmant ile donatiimalidir.
0,000...1800,000 s | Yavaslama zamani 1. 10=1s
28.74  Frek hizlanma suresi| Hizlanma suresi 2'yi tanimlar Bkz. parametre 28.72 Frek 60,000 s
2 hizlanma siiresi 1.
0,000...1800,000 s | Hizlanma zamani 2. 10=1s
28.75  Frek yavaglama Yavaslama siresi 2'yi tanimlar Bkz. parametre 28.73 Frek 60,000 s
suresi 2 yavaglama siresi 1.
0,000...1800,000 s | Yavaslama zamani 2. 10=1s
28.76  Sifir kaynakta frek | Frekans referansini sifira zorlayan bir kaynak secer. Pasif
rampasi 0 = Frekans referansini sifira zorlar
1 = Normal calisma
Etkin 0. 0
Pasif 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
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DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
28.77  Frek rampasi tutma | Frekans rampa jeneratdrinin ¢ikisini gergek frekans degerine | Pasif
zorlayan bir kaynak secer.
0 = Rampay! gergek frekansa zorlar
1 = Normal calisma
Aktif 0. 0
Pasif 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis! (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikig (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
28.78  Frek ramp cikis Frekans rampasi dengeleme icin bir referans tanimlar. 0,00 Hz
dengeleme Dengeleme 28.79 Frek ramp cikis dengeleme etkin
parametresi ile etkinlestirildiginde, rampa jeneratdrunin ¢ikigi
bu degere zorlanir.
-500,00 ... 500,00 | Frekans rampasi dengeleme referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.79  Frek ramp cikis Hiz rampasi dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre digi Secilmedi
dengeleme etkin birakiimasi icin kaynagi secer. Bkz. parametre 28.78 Frek
ramp ¢ikis dengeleme.
0 = Devre digl
1 = Devrede
Secilmedi 0.
Segcildi 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
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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28.90 Frekans ref 1 gercek| Frekans referansi kaynagi 1'in degerini 28.11 Frekans refl -
kaynagi parametresi ile segilir) gorintuler. 564. sayfadaki
kontrol zinciri sgemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Frekans referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
Hz 46.02
28.91  Frekans ref 2 gercek| Frekans referansi kaynagi 2'in degerini 28.12 Frekans ref2 -
kaynagi parametresi ile segilir) gérintiler. 564. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Frekans referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
Hz 46.02
28.92  Frekans ref 3 gercek| Fonksiyon 28.13 Frekans refl fonksiyonu parametresi (mevcut| -
ise) ile uygulandiktan sonra ve se¢im (28.14 Frekans refl/2
secimi) sonrasinda frekans referansini gosterir. 564. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Secim sonrasinda frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.96  Frekans ref 7 gercek| Sabit frekanslarin, kontrol paneli referansinin vb. -
uygulanmasindan sonra frekans referansini gosterir. Bkz. 564.
sayfadaki kontrol zinciri semasi.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Frekans referansi 7. Bkz. par.
Hz 46.02
28.97  Frekans ref sinirsiz | Kritik frekanslarin uygulanmasindan sonra, ancak rampa ve | -
sinirlama 6ncesinde frekans referansini gosterir. 565.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Rampa ve sinirlama dncesinde frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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30 Limitler Suriict caligma limitleri.
30.01  Limit word't 1 Limit word'u 1'i gosterir. -

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Tork limiti 1 = Suruci tork motor kontroll (dustk gerilim kontrol, akim kontrold,
yuk agisi kontrolii veya ¢gekme kontrolil) veya parametreler ile
tanimlanan tork limit parametreleri ile sinirlaniyor.

1 Hiz kontrol tork |1 = Hiz kontrol cihazi ¢ikisi 25.11 parametresi ile sinirlaniyor Hiz

limiti min kontrolii min momenti

2 Hiz kontrol tork |1 = Hiz kontrol cihazi ¢ikisi 25.12 parametresi ile sinirlaniyor Hiz

limiti maks kontroli maks momenti

3 Tork ref maks 1 = Moment referansi 26.09 Maksimum moment ref parametresi ile,
30.25 Maksimum moment se¢ kaynagiyla, 30.26 Gu¢ motorlama limiti
veya 30.27 Gug olusturma limiti ile sinirlaniyor. Bkz. 562. sayfadaki
sema.

4 Tork ref min 1 = Moment referansi 26.08 Minimum moment ref parametresi ile,
30.18 Minimum moment se¢ kaynagdiyla, 30.26 Gli¢ motorlama limiti
veya 30.27 Gug olusturma limiti ile sinirlaniyor. Bkz. 562. sayfadaki
sema.

5 Tork limiti maks |1 = Moment referansi maksimum hiz limiti (30.12 Maksimum hiz)

hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor

6 Tork limiti min hiz {1 = Moment referansi minimum hiz limiti (30.11 Minimum hiz)
nedeniyle kontrol tarafindan sinirlantyor

7 Maks hiz ref limiti|1 = Hiz referansi 30.12 parametresi ile sinirlantyor Maksimum hiz

8 Min hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.11 parametresi ile sinirlaniyor Minimum hiz

9 Maks frek ref 1 = Frekans referansi 30.14 parametresi ile sinirlaniyor Maksimum

limiti frekans

10 Min frek ref limiti |1 = Frekans referansi 30.13 parametresi ile sinirlaniyor Minimum
frekans

11 Rezerve

12 Sw frek ref limiti |1 = Sinirli degistirme frekansi nedeniyle (6r. ¢ikis filtrelemesi veya
ATEX ile ilgili korumalar nedeniyle) istenen cikis frekansina
ulasilamadi

13...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Limit word'u 1.
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30.02  Moment limiti Tork kontroli sinirlamasi durum word'tinli gosterir. -

durumu Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Dustik gerilim *1 = Ara DC devresi dustk gerilimi

1 Yiksek gerilim  [*1 = Ara DC devresi yuksek gerilimi

2 Minimum tork *1 = Moment 30.26 Gii¢ motorlama limiti parametresi, 30.27 Gug¢
olusturma limiti parametresi veya 30.18 Minimum moment se¢
kaynagiyla sinirlaniyor. Bkz. 562. sayfadaki sema.

3 Maksimum tork  [*1 = Moment 30.26 Gug¢ motorlama limiti parametresi, 30.27 Gi¢
olusturma limiti parametresi veya 30.25 Maksimum moment se¢
kaynagryla sinirlaniyor. Bkz. 562. sayfadaki sema.

4 Dabhili akim 1 = Bir gevirici akimi limiti (bit 8...11 ile belirtilir) etkin

5 Yk agisi (Sadece sabit miknatish motorlarda ve senkron reliiktans motorlarda)
1 = Yuk agis! limiti etkin, yani motor daha fazla tork Gretemiyor.

6 Motor cekme (Sadece asenkron motorlarda)

1 = Motor gekme limiti etkin, yani motor artik tork iretemiyor

7 Rezerve

8 Termik 1 = Girig akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor

9 Maks akim *1 = Maksimum ¢ikis akimi (Iyax) Sinirlaniyor

10 Kullanici akimi [*1 = Cikis akimi 30.17 parametresi ile sinirlantyor Maksimum akim

11 IGBT termik *1 = Cikig akimi, hesaplanan bir termik akim degeri ile sinirlaniyor

12 IGBT asir *1 = Cikis akimi tahmin edilen IGBT sicakligi nedeniyle sinirlaniyor

sicakhgi

13 IGBT asiri yukli |*1 = Cikis akimi IGBT kutu baglantisi asiri sicakhigi nedeniyle
sinirlantyor

14...15 |Rezerve

*Sadece 0...3 bitlerinden biri ve 9...13 bitlerinden biri ayni anda acik olabilir. Tipik olarak bit, ilk

asilan limiti gosterir.

0000h...FFFFh Tork sinirlamasi durum word'Qi. 1=1

30.11 Minimum hiz izin verilen minimum hizi tanimlar. -1500,00 rpm;
UYARI! Bu deger 30.12 Maksimum hiz degerinin -1800,00 rpm
A tizerinde olmamalidir. (95.20 b0)
UYARI! Frekans kontroliit modunda, bu limit etkili
A degildir. Frekans limitlerinin (30.13 ve 30.14) frekans
kontrolinuin kullanilp kullaniimayacagdina gore
ayarlandigindan emin olun.
UYARI! Master/follower yapilandirmasinda, follower
A surtctide maksimum ve minimum hiz limitlerini ayni
isaretle ayarlamayin. Bkz. bolim Master/follower
islevselligi (sayfa 33).
-30000,00 ... izin verilen minimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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30.12 Maksimum hiz izin verilen maksimum hizi tanimlar. 1500,00 rpm;
UYARI! Bu deger 30.11 Minimum hiz degerinin altinda | -1800,00 rpm
olmamalidir. (95.20 b0)
UYARI! Frekans kontrolii modunda, bu limit etkili
A degildir. Frekans limitlerinin (30.13 ve 30.14) frekans
kontroluintin kullanihp kullaniimayacagina gore
ayarlandigindan emin olun.
UYARI! Master/follower yapilandirmasinda, follower
A surucide maksimum ve minimum hiz limitlerini ayni
isaretle ayarlamayin. Bkz. bdlim Master/follower
islevselligi (sayfa 33).
-30000,00 ... Maksimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
30.13  Minimum frekans izin verilen minimum frekansi tanimlar. -50,00 Hz;
UYARI! Bu deger 30.14 Maksimum frekans degerinin | -60,00 Hz
A tzerinde olmamaldir. (95.20 b0)
UYARI! Bu limit yalnizca frekans kontroli modunda
A etkilidir.
-500,00 ... 500,00 Minimum frekans. Bkz. par.
Hz 46.02
30.14  Maksimum frekans | izin verilen maksimum frekansi tanimlar. 50,00 Hz;
UYARI! Bu deger 30.13 Minimum frekans degerinin | 60,00 Hz
A altinda olmamalidir. (95.20 b0)
UYARI! Bu limit yalnizca frekans kontrolu modunda
A etkilidir.
-500,00 ... 500,00 Maksimum frekans. Bkz. par.
Hz 46.02
30.15  Maksimum start Ozellikle start etmek igin gegici bir motor akim limiti bu Devre disl
akimi etkin parametre ve 30.16 Maksimum start akimi tarafindan
tanimlanabilir.
Bu parametre Devrede olarak ayarlandiginda, suriicii 30.16
Maksimum start akimi parametresi tarafindan tanimlanan start
akim limitini gézlemler. Bu limit ilk miknatislamadan (asenkron
endiiksiyon motorunda) sonra 2 saniye boyunca veya otomatik
fazlamada (sabit miknatisli motorda) gecerlidir, ama her 7
saniyede birden daha sik degildir. Aksi halde, 30.17
Maksimum akim tarafindan tanimlanan limit gegerlidir.
Not: Genel limitten daha yuksek bir start akiminin olmasi
surticti donanimina baglidir.
Devre disi Start akimi limiti devre disI.
Devrede Start akimi limiti devrede.
30.16  Maksimum start 30.15 Maksimum start akimi etkin parametresi tarafindan -
akimi etkinlestirildiginde maksimum bir start akimi tanimlar.
0,00 ... 30000,00 A | Maksimum start akimi. 1=1A
30.17  Maksimum akim izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 0,00 A
0,00 ... 30000,00 A | Maksimum motor akimi. 1=1A
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30.18  Minimum moment Onceden tanimlanan iki farkli minimum moment limiti arasinda| Minimum
sec gegcis yapan bir kaynak seger. moment 1
0 = 30.19 ile tanimlanan minimum moment limiti etkindir
1 =30.21 ile tanimlanan minimum moment limiti etkindir
Kullanici iki moment limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi
bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis yapabilir.
Minimum limit se¢imi (30.18) maksimum limit se¢iminden
(30.25) bagimsizdir.
Birinci limit seti 30.19 ve 30.20 parametreleri ile tanimlanir.
Ikinci sette, secilebilir bir analog kaynak (bir analog giris gibi)
kullanimina olanak saglayan hem minimum (30.21) hem de
maksimum (30.22) limitler i¢in segcici parametreler bulunur.

30.21
o —
All — 30.18
RS AN 1
PID — - -
— — Kullanici tanimli

30.23 G

Diger —] minimum moment
limiti

30.19

30.22
0 —
All — 30.25
Al2 —
1
PID —| N2
30.24 —{ ——" [ Kullanici tanimii

Diger — 0 maksimum moment
limiti
30.20

Not: Kullanici tanimli limitlere ek olarak, baska nedenler (giig
sinirlamasi gibi) icin moment sinirlanabilir. 562. sayfadaki blok
semasina bakin.

Minimum moment 1 | 0 (30.19 ile tanimlanan minimum moment limiti etkindir). 0
Minimum moment 2 | 1 (30.21 ile tanimlanan minimum moment limiti etkindir). 1
kaynagi

DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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30.19  Minimum moment 1 | Surici igin bir minimum moment limiti tanimlar (nominal motor | %-300,0
momentinin yuzdesi olarak). 30.18 Minimum moment se¢
parametresindeki semaya bakin.
Bu limit
« 30.18 Minimum moment se¢ tarafindan secilen kaynak 0
oldugunda veya
¢ 30.18Minimum moment 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
%-1600,0 ... %0,0 Minimum moment limiti 1. Bkz. par.
46.03
30.20 Maksimum moment | Surtcil igin bir maksimum moment limiti tanimlar (nominal 300,0%
1 motor momentinin ytzdesi olarak). 30.18 Minimum moment
sec parametresindeki semaya bakin.
Bu limit
¢ 30.25 Maksimum moment se¢ tarafindan secilen kaynak 0
oldugunda veya
« 30.25Maksimum moment 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
%0,0 ... %1600,0 Maksimum tork 1. Bkz. par.
46.03
30.21  Minimum moment 2 | Surtcl igin minimum moment limitini (nominal motor Minimum
kaynagi momentinin yiizdesi olarak) moment 2
« 30.18 Minimum moment se¢ tarafindan secilen kaynak 1
oldugunda veya
« 30.18Minimum moment 2 kaynagi olarak ayarlandiginda
etkilidir.
30.18 Minimum moment se¢ parametresindeki semaya bakin.
Not: Segilen kaynaktan alinan tim pozitif degerler ters gevrilir.
Sifir Yok. 0
All skala 12.12AI1 odlceklendirilen degderi (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazinin | 5
cikisi).
Minimum moment 2 | 30.23 Minimum moment 2 parametresindeki ¢izime bakin. 6
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
30.22  Maksimum moment | Suriici igcin maksimum moment limitini (nominal motor Maksimum
2 kaynag momentinin yuzdesi olarak) moment 2
¢ 30.25 Maksimum moment se¢ tarafindan secilen kaynak 1
oldugunda veya
« 30.25Maksimum moment 2 kaynagi olarak ayarlandiginda
etkilidir.
30.18 Minimum moment se¢ parametresindeki semaya bakin.
Not: Secilen kaynaktan alinan tim negatif degerler ters
cevrilir,
Sifir Yok. 0
All skala 12.12AI1 dlceklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazinin | 5
cikist).
Maksimum moment | 30.24 Maksimum moment 2. 6

2

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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30.23  Minimum moment 2 | Surici igin minimum tork limitini (nominal motor torkunun %-300,0
ylizdesi olarak)
* 30.18 Minimum moment seg tarafindan segilen kaynak 1
olunca ve
¢ 30.21Minimum moment 2 olarak ayarlandiinda etkilidir.
30.18 Minimum moment se¢ parametresindeki semaya bakin.
%-1600,0 ... %0,0 | Minimum moment limiti 2. Bkz. par.
46.03
30.24  Maksimum moment | Surtict i¢in maksimum tork limitini (nominal motor torkunun %300,0
2 ylizdesi olarak)
* 30.25 Maksimum moment se¢ tarafindan secilen kaynak 1
olunca ve
* 30.22Maksimum moment 2 olarak ayarlandiginda etkilidir.
30.18 Minimum moment se¢ parametresindeki semaya bakin.
%0,0 ... %1600,0 Maksimum moment limiti 2. Bkz. par.
46.03
30.25  Maksimum moment | iki farkli maksimum moment limiti arasinda gegis yapan bir Maksimum
sec kaynak secer. moment 1
0 = 30.20 ile tanimlanan maksimum moment limiti 1 etkindir
1 =30.22 ile tanimlanan maksimum moment limiti etkindir
Ayrica, bkz. 30.18 Minimum moment se¢ parametresi.
Maksimum moment | 0. 0
1
Maksimum moment | 1. 1
2 kaynagi
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
30.26  Gugc motorlama limiti| Motorlama modunda maksimum saft guclni tanimlar %300,00
(6rnegin, gliic motordan makineye aktarilirken). Deger, nominal
motor gliciiniin ytizdesi olarak verilir.
%0,00 ... %600,00 | Motorlama modunda maksimum saft glcu. 1=%1
30.27  Giig olusturma limiti | Uretme modunda maksimum saft giiciinii tamimlar (6rnegin, | %-300,00
gl¢ motordan makineye aktarilirken). Deger, nominal motor
glicunuin yuzdesi olarak verilir.
%-600,00 ... %0,00 | Uretme modunda maksimum saft giicu. 1=%1
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30.30 Yiksek gerilim Ara DC baglantisinin yiiksek gerilim kontroltinui devreye alir. | Devrede
kontrol Yuksek ataletli yukin hizli frenleme geriliminin yiksek gerilim
kontrol limitine yiikselmesine neden olur. DC geriliminin limiti
asmasini 6nlemek icin, yuksek gerilim kontrol cihazi frenleme
torkunu otomatik olarak azaltir.
Not: Eger surictude fren kiyici ve direng veya rejeneratif
besleme Unitesi bulunuyorsa, kontrol cihazi devre digi
birakilmalidir.
Devre digl Yuksek gerilim kontroli devre disI. 0
Devrede Yiksek gerilim kontroli devrede. 1
30.31 Dusguk gerilim Ara DC baglantisinin disuk gerilim kontroltini devreye alir. Devrede
kontrolt Girig guictiniin kesilmesi sonucu DC gerilimi diiserse, disuk
gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin zerinde tutabilmek igin
motor torkunu otomatik olarak dustrar. Motor torkunun
disurulmesi ile ylkin ataleti strlictye rejeneratif enerji saglar;
boylece DC baglantisinin sarjli kalmasini saglar ve motor
serbest durus yapana kadar bir diisuik gerilim agmasi olmasini
engeller. Santriftj veya fan gibi yiiksek ataletli sistemlerde, gii¢
kaybinda ¢alismaya devam etme fonksiyonu gibi davranir.
Pasif Dusuk gerilim kontrolu devre disI. 0
Devrede Dusuk gerilim kontrolu devrede.
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda siiriict
davranigi segimi.
31.01 Harici olay 1 kaynagi| Harici olay 1'in kaynagini tanimlar. Pasif (dogru);
Ayrica, bkz. 31.02 Harici olay 1 tipi parametresi. DI6 (95.20 b8)
0 = Tetikleyici olay!
1 = Normal calisma
Etkin (yanlis) 0. 0
Pasif (dogru) 1. 1
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 15). 2
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis! (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
31.02 Hariciolay 1 tipi Harici olay 1'in turinu seger. Hata
(95.20 b8)
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Siriict modilasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.03  Harici olay 2 kaynagi| Harici olay 2'nin kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.04 Harici | Pasif (dogru);
olay 2 tipi parametresi. DIIL
Segenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi. | (95.20 b5)
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31.04 Harici olay 2 tipi Harici olay 2'nin turtinii seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Siirict modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.05 Harici olay 3 kaynagdi| Harici olay 3'Un kaynagdini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.06 Harici | Pasif (dogru)
olay 3 tipi parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.06  Harici olay 3 tipi Harici olay 3'Un turunu seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Siricu modilasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.07 Harici olay 4 kaynagdi| Harici olay 4'in kaynagdini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.08 Harici | Pasif (dogru)
olay 4 tipi parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.08 Harici olay 4 tipi Harici olay 4'Un turunu seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Siricu modilasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.09 Harici olay 5 kaynagi| Harici olay 5'in kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.10 Harici | Pasif (dogru)
olay 5 tipi parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.10 Harici olay 5 tipi Harici olay 5'in tirint seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Siricu modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.11 Hata reset se¢imi Bir harici hata resetleme sinyalinin kaynagini secer. Eger hata| DI3
acmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmigsa,
sinyal suruclyu resetler.
0 —> 1 = Reset
Not: Fieldbus arabiriminden gelen bir hata resetleme bu
ayardan bagimsiz olarak her zaman gozlemlenir.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
FBA A MCW bit 7 Fieldbus arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'd bit 7. 30
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EFB MCW bit 7 Kontrol word'ti bit 7 dahili fieldbus arabirimi araciligiyla alindi. | 32
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

31.12 Otomatik sifilama | Otomatik olarak resetlenen hatalari secer. Parametre, her biti | 0000h
segimi bir hata tipine karsilik gelen 16 bitlik bir word'dur. Bir bit 1

olarak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik olarak
resetlenir.
Resetleme denemelerinin sayisi ile araligi 31.14...31.16
parametreleri tarafindan tanimlanir.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden énce, tehlikeli
durumlarin olugsmayacagindan emin olun. Fonksiyon
suriictyt otomatik olarak sifirlar ve hatadan sonra
calismaya devam eder.
Notlar:
« Otomatik resetleme fonksiyonu sadece harici kontrolde
kullanilabilir; bkz. bolim Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi (sayfa 20).
¢ Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonuyla ilgili hatalar
otomatik olarak sifirlanamaz.
Bu ikili say! bitleri, asagidaki hatalara karsilik gelir:
Bit Hata
0 Asirl akim
1 Yuksek gerilim
2 Dusuk gerilim
3 Al denetim hatasi
4 Besleme birimi
5.7 Rezerve
8 Uygulama hatasi 1 (uygulama programinda tanimlanir)
9 Uygulama hatasi 2 (uygulama programinda tanimlanir)
10 Segcilebilir hata (bkz. parametre 31.13 Kullanici segilebilir hatast)
11 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 secilen kaynaktan)
13 Harici hata 3 (31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
14 Harici hata 4 (31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
15 Harici hata 5 (31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
0000h...FFFFh Otomatik resetleme konfigurasyon word'. 1=1

31.13  Kullanici segilebilir | 31.12 Otomatik sifirlama secimi parametresi, bit 10 0000h

hatasi kullanilarak otomatik olarak resetlenebilen hatay: tanimlar.
Hatalar Hata izleme bdlumunde (sayfa 496) listelenmistir.
0000h...FFFFh Hata kodu. 10 = 1 XXxXxXX?
31.14 Deneme sayisl Sirucunun 31.15 Toplam deneme sayisi parametresi ile 0

tanimlanan sire icinde denemesine izin verilen otomatik
resetlerin maksimum sayisini tanimlar.

Hata devam ediyorsa, sonraki resetleme denemeleri 31.16
Gecikme zamani parametresiyle tanimlanan araliklarda
yapihr.

Otomatik olarak resetlenecek hatalar 31.12 Otomatik sifirlama
secimi parametresiyle tanimlanir.

Otomatik resetlerin sayisl.
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31.15 Toplam deneme Otomatik hata resetleri igin bir zaman penceresi tanimlar. Bu | 30,0 s
saylsl uzunlugun herhangi bir periyodunda yapilan denemelerin
maksimum sayisi 31.14 Deneme sayis| parametresiyle
tanimlanir.
Not: Hata durumu kalirsa ve resetlenemezse, her bir
resetleme denemesi bir olay olusturur ve yeni bir zaman
penceresi baglatir. Pratikte belirtilen araliklardaki (31.14)
belirtilen resetlemelerin sayisi (31.16) 31.15 degerinden uzun
surerse, siriici hatanin nedeni ortadan kalkana kadar hatayi
resetlemeyi denemeye devam eder.
1,0...600,0 s Otomatik resetler igin sure. 10=1s
31.16  Gecikme zamani Bir hata (veya 6nceki bir resetleme denemesi) sonrasinda 0,0s
otomatik reset yapmaya baglamadan 6nce surucinin
beklemesi gereken sureyi tanimlar. Bkz. parametre 31.12
Otomatik sifirlama secimi.
0,0...120,0s Otomatik resetleme gecikmesi. 10=1s
31.19  Motor faz kaybi Motor faz kaybi tespit edildiginde siricunin nasil tepki Hata
verecegini seger.
islem yok Islem olmaz. 0
Hata Siricu 3381 Cikis fazi kaybi hatasi verir. 1
31.20 Toprak hatasi Motorda veya motor kablosunda bir topraklama hatasi ya da | Hata
akim dengesizligi tespit edildiginde siriicinin nasil tepki
verecegini seger.
islem yok Eylem olmaz. 0
Uyari Siricu bir A2B3 Topraklama kacagi uyarisi olusturur. 1
Hata Siricu 2330 Topraklama kacagi hatasi verir. 2
31.21 Besleme faz kaybi | Besleme faz kaybi tespit edildiginde surtictinin nasil tepki Hata
verecegini seger.
islem yok Islem olmaz. 0
Hata Sirlcu 3130 Giris fazi kaybi hatasi verir. 1
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31.22 STO gosterge Bir ya da her iki Guvenli tork kapama (STO) sinyali Hata/Hata
calistirma/durdurma | kapandiginda veya kayboldugunda verilecek gosterimleri

secger. Gosterimler ayrica bu durum meydana geldiginde

surictinin ¢ahsiyor ya da durdurulmus olmasina da baghdir.

Asagidaki her bir secimdeki tablolarda belirli ayarlar ile

olusturulan gdsterimler gosteriimektedir.

Notlar:

* Bu parametrenin STO fonksiyonunun galismasi tzerinde
etkisi yoktur. STO fonksiyonu bu parametrenin ayarindan
bagimsiz olarak ¢alisir: ¢alisan bir suriict bir ya da her iki
STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki STO sinyali
tekrar saglanip tim hatalar resetleninceye kadar start
etmez.

« Sadece bir STO sinyali kaybi bir ariza gibi
yorumlandigindan mutlaka bir hata olusturur.

STO ile ilgili daha fazla bilgi igin, striiciniin Donanim el

kitabi'na bakin.

Hata/Hata 0
Girigler .
Gosterim (caligtyor veya durduruldu
INT T IN2 (calisty Yy )

0 0 Hata 5091 Guvenli moment kapatma

0 1 5091 Givenli moment kapatma ve FA81
hatalari Giivenli moment kapatma 1 kaybi

1 0 5091 Givenli moment kapatma ve FA82
hatalari Giivenli moment kapatma 2 kaybi

1 1 (Normal ¢alisma)

Hata/Uyari 1
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Caliglyor Durduruldu

Hata 5091 Giivenli Uyari A5A0 Givenli

0 0
moment kapatma moment kapatma

5091 Guvenli moment | ASAQ Giivenli moment

kapatma ve FA81 kapatma uyarisi ve

0 1 hatalari Guvenli FA81 hatasi Guvenli
moment kapatma 1 moment kapatma 1

kaybi kaybi
5091 Guvenli moment | ASAQ Giivenli moment

kapatma ve FA82 kapatma uyarisi ve

1 0 hatalari Guvenli FA82 hatasi Guvenli
moment kapatma 2 moment kapatma 2

kaybi kaybi
1 1 (Normal ¢alisma)
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Hata/Olay 2
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Caligiyor Durduruldu
0 0 Hata 5091 Guvenli B5AO0 olayi Guvenli
moment kapatma moment kapatma
SOI?; (;ljr,:]/:':/l'en;zgfm B5A0 Guvenli moment
P o ; kapatma olayi ve FA81
0 1 hatalan Gavenli hatasi Gulivenli moment
moment kapatma 1
kapatma 1 kaybi
kaybi
503; (;ur:]/gr:llgnggggnt B5A0 Guvenli moment
P o : kapatma olayi ve FA82
1 0 hatalan Gavenli hatasi Glivenli moment
moment kapatma 2
kapatma 2 kaybi
kaybi
Uyari/Uyari 3
Girigler .
Gosterim (caligtyor veya durduruldu
INT T INZ (cahsty Y )
0 0 Uyari A5A0 Givenli moment kapatma
0 1 A5A0 Givenli moment kapatma uyarisi ve
FA81 hatasi Guvenli moment kapatma 1 kaybi
1 0 A5A0 Givenli moment kapatma uyarisi ve
FA82 hatasi Guvenli moment kapatma 2 kaybi
1 1 (Normal ¢alisma)
Olay/Olay 4
Girigler N .
NI T ING Gosterim (caligiyor veya durduruldu)
0 0 B5A0 olay! Guvenli moment kapatma
0 1 B5A0 Glvenli moment kapatma olayi ve FA81
hatasi Givenli moment kapatma 1 kaybi
1 0 B5A0 Guvenli moment kapatma olayi ve FA82
hatasi Givenli moment kapatma 2 kaybi
1 1 (Normal ¢alisma)
Gosterim 5
yok/Gosterim yok Girisler
NI ¥ NG Gosterim (caligtyor veya durduruldu)
0 0 Yok
0 1 Hata FA81 Guvenli moment kapatma 1 kaybi
1 0 Hata FA82 Guvenli moment kapatma 2 kaybi
1 1 (Normal ¢alisma)
31.23 Kablolama veya Hatall giris glicti ve motor kablo baglantisi (6rnegin, giris giicti| Hata
topraklama hatasi kablosu suruct motor baglantisina baglanmig) durumunda
slriictiniin nasil tepki verecegini seger.
Not: Ortak DC barasindan beslenen siriicu/cevirici
donaniminda koruma devre disi birakiimalidir.
islem yok Eylem olmadi (koruma devre disi birakildr). 0
Hata Siricu 3181 Kablolama veya topraklama hatasi hatasi verir. | 1
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31.24  Sikisma fonk Surdicundin bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini | Hata
seger.
Sikisma durumu asagidaki gibi tanimlanir:
« Sdricu sikisma akim limitinde (31.25 Sikisma akim limiti)
ve
* cikis frekansi 31.27 Durdurma 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 dogrudur.
islem yok Yok (sikisma denetimi devre disi). 0
Uyari Sdrtict bir A780 Motor sikismasi uyarisi olusturur. 1
Hata Suriict 7121 Motor sikismasi hatasi verir. 2
31.25  Sikisma akim limiti | Motor nominal akiminin yiizdesi olarak sikisma akim limiti. %200,0
Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonk.
%0,0 ... %1600,0 Sikisma akim limiti. -
31.26  Sikisma hiz limiti rpm cinsinden sikigsma hiz limiti. Bkz. parametre 31.24 150,00 rpm;
Sikisma fonk. 180,00 rpm
(95.20 b0)
0,00 ... 10000,00 Sikisma hiz limiti. Bkz. par.
rpm 46.01
31.27  Durdurma frekans Sikigsma frekans limiti. Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonk. 15,00 Hz;
limiti Not: Limitin 10 Hz'nin altina ayarlanmasi énerilmez. 18,00 Hz
(95.20 b0)
0,00 ... 500,00 Hz | Durdurma frekans limiti. Bkz. par.
46.02
31.28 Sikisma zamani Sikisma zamani. Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonk. 20s

0...3600s

Sikisma zamani.
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31.30  Asin hiz hata pay! Motorun izin verilen maksimum hizini 30.11 Minimum hiz ve | 500,00 rpm
30.12 Maksimum hiz ile birlikte tanimlar (agirt hiz korumast).
Gergek hiz (90.01 Kontrol igin motor hizi), 30.11 veya 30.12
parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu parametrenin
degerinden daha fazla asarsa, struct 7310 Asiri hiz hatasi ile
acihr.
UYARI! Bu fonksiyon sadece DTC 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, siriicu 1720 d/dak degerinde agar.

Hiz (90.01)
Asiri hiz agma seviyesi
31.30
30.12
0
Zaman
30.11
31.30
- = = _/-\slez_angsev_iyesT
0,00 ... 10000,0 rpm| Asiri hiz agma marji. Bkz. par.
46.01
31.32  Acil rampa denetimi | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi %0

gecikmesi parametreleri 01.29 Hiz degisim orani ile birlikte
Off1 ve Off3 acil durdurma modlari icin bir denetim fonksiyonu
saglar.

Denetim asagidakilerden birini esas alir:

« motorlarin durdugu sireyi izleme ya da

« gercek ve beklenen yavaslama oranlarini karsilastirma.

Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop suresi
dogrudan 31.33 parametresinde ayarlanir. Aksi halde,
31.32...23.11 (Off1) veya 23.19 23.23 (Off3)
parametrelerinden hesaplanan, beklenen yavaslama
oranindan izin verilen maksimum sapmay! Acil stop suresi
tanimlar. Gergek yavaslama orani (01.29) beklenen orandan
cok fazla saparsa, suruicti 73B0 Acil rampa bagarisiz
hatasinda acihr, 06.17 Surtict durum word'l 2. bit 8'i ayarlar
ve serbest durus yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, acil durdurma
rampas! denetimi devre disi birakilir.

Ayrica bkz. parametre 21.04 Acil stop modu.

%0...%300 izin verilen yavaslama 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 (Offl veya Off3 modu) i¢in
maksimum siireyi tanimlar. Stire doldugunda motorun
durmamasi durumunda, suruct 73B0 Acil rampa basarisiz
hatasinda agilir, 06.17 Surucl durum word'll 2. bit 8'i ayarlar
ve serbest durus yapar.

31.32 %0'dan farkl bir degere ayarlanirsa, bu parametre acil
stop komutu ve denetimin etkinlestiriimesi arasinda bir
gecikme tanimlar. Hiz degisim oranini sabitlenmesine olanak
saglamak i¢in kisa bir gecikme belirlenmesi tavsiye edilir.

Os

0...32767 s

Maksimum rampa inig stresi veya denetim etkinlestirme
gecikmesi.

1=1s

31.35 Anafan arizasi
fonksiyonu

Ana sogutma fani hatas! tespit edildiginde striicinun nasil
tepki verecegini seger.

Hata

Hata

Siriicu 5080 Fan hatasi verir.

Uyari

Siricu bir A581 Fani uyarisi olusturur.

islem yok

Eylem olmaz.

31.36 Yard fan arizasi
baypas

(Yalnizca bir ZCU kontrol tnitesiyle gorulir)

Yardimci fan hatalarini gegici olarak bastirir.

Belli sirt tiplerinde (6zellikle IP55 sinifinda korunanlar)

standart olarak 6n kapaga yerlestirilmis bir yardimci fan

bulunur. Fan sikismis veya bagli degilse, kontrol programi

once bir uyari (A582 Yardimci fan yok), sonra bir hata (5081

Yardimci fan kirilmig) olusturur.

Siricuyl 6n kapagi olmadan calistirmak gerekliyse (6rnegin,

devreye alma sirasinda), hatayi gegici olarak bastirmak igin bu

parametre etkinlestirilebilir.

Notlar:

« Parametre kontrol Unitesi yeniden baslatiimasinda 2 dakika
icinde etkinlestirilmelidir (ya gli¢ ¢evrimi yapilarak ya da
96.08 parametresi ile).

« Parametre uyariy degil, yalnizca hatayi bastirir.

« Parametre yardimci fan yeniden baglanip tespit edilene ya
da bir sonraki kontrol tnitesi yeniden baglatiimasina dek
gegerlidir

Kapali

Kapali

Normal galisma.

Gegici olarak
baypaslandi

Yardimci fan hatasi géstergesi gecici olarak bastirildi.
Ayar otomatik olarak Kapall durumuna doner.
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31.37 Rampa stop 31.37 Rampa stop denetimi ve 31.38 Rampa stop denetimi % 0
denetimi gecikmesi parametreleri 01.29 Hiz degisim orani ile birlikte

normal (&r. acil olmayan) rampa durdurma igin bir denetim
fonksiyonu saglar.

Denetim asagidakilerden birini esas alir:

* motorlarin durdudu sureyi izleme ya da

« gercek ve beklenen yavaslama oranlarini karsilastirma.

Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop suresi
dogrudan 31.38 parametresinde ayarlanir. Aksi halde,
31.37...23.11 parametrelerinden hesaplanan, beklenen
yavaslama oranindan izin verilen maksimum sapmayi 23.19
tanimlar. Gergek yavaglama orani (01.29) beklenen orandan
cok fazla saparsa, siriicti 73B1 Stop bagarisiz oldu hatasinda
acihr, 06.17 Surict durum word'ti 2. bit 14'i ayarlar ve serbest
durus yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, rampa
durdurma denetimi devre digl birakihr.

%0...%300 izin verilen yavaslama oranindan maksimum sapma. 1=%1

31.38  Rampa stop 31.37 Rampa stop denetimi parametresi %0 olarak O0s
denetimi gecikmesi | ayarlanirsa, bu parametre bir rampa durdurma igin maksimum
sureyi tanimlar. Sure doldugunda motorun durmamasi
durumunda, suriicti 73B1 Stop basarisiz oldu hatasinda agilir,
06.17 Surucl durum word't 2. bit 14'i ayarlar ve serbest durus
yapar.
31.37 %0'dan farkli bir degere ayarlanirsa, bu parametre acil
stop komutu ve denetimin etkinlestiriimesi arasinda bir
gecikme tanimlar. Hiz degisim oranini sabitlenmesine olanak
saglamak icin kisa bir gecikme belirlenmesi tavsiye edilir.

0...32767 s Maksimum rampa inis siiresi veya denetim etkinlestirme 1=1s
gecikmesi.
31.40 Uyarilari devre digi | Bastirilacak ayarlari secer. Parametre, her biti bir uyariya 0000b
birak karsilik gelen 16 bitli bir word'dir. Bir bit 1 olarak

ayarlandiginda, karsilik gelen uyari bastirilir,
Bu ikili sayinin bitleri asagidaki uyarilara karsilik gelir:

Bit Hata

0 Yiiksek gerilim

1 Rezerve

2 Enkoder 1

3 Enkoder 2

4...15 |Rezerve

0000b...1101b Uyari bastirma word'u. 1=1

31.42  Agiri akim hata limiti | ©zel motor akimi ariza limitini ayarlar. -
Siricu, dahili motor akimi limitini siriicti donanimina uygun
sekilde otomatik olarak ayarlar. Dahili limit gogu durumda
uygundur, ama bu parametre drnegin, sabit miknatisli motoru
miknatissizlasmadan korumak icin daha dasuk bir akim limiti
ayarlamada kullanilabilir.

Bu parametre 0,0 A degerindeyken, yalnizca dabhili limit
gecerlidir.

0,0 ... 30000,0 A Ozel motor akimi ariza limiti. Bkz. par.
46.05
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32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigiirasyonu.
izlenecek ¢ deger segilebilir; 6nceden tanimlanan limitler
aslldiginda bir uyari veya bir hata olusturulur.

Ayrica bkz. bélim Sinyal denetimi, (sayfa 87).

32.01 Denetim durumu Sinyal denetimi durum word'u. 0000b
Sinyal denetim fonksiyonlart ile izlenen degerlerin ilgili limitler
dahilinde ya da disinda oldugunu gésterir.

Not: Bu word 32.06, 32.16 ve 32.26 parametreleri ile
tanimlanan sirtict eylemlerinden bagimsizdir.

Bit Adi Aciklama

0 Denetim 1 etkin 1 = 32.07 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

1 Denetim 2 etkin 1 =32.17 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

2 Denetim 3 etkin 1 =32.27 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

3...15 |Rezerve

0000...0111b Sinyal denetimi durum word'. 1=1

32.05 Denetim1 Sinyal denetimi fonksiyonu 1 modunu seger. Izlenen sinyalin | Devre digi

fonksiyonu (bkz. parametre 32.07) alt ve ust limitler (sirastyla 32.09 ve
32.10) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.06 ile segilir.

Devre disi Sinyal denetimi 1 kullanimda degil. 0

Dusik Sinyal alt limitinin altina dustiginde eylem gerceklestirilir. 1

Yuksek Sinyal st limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. 2

Mut. dusiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distigiunde |3
eylem gerceklestirilir.

Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gizerine giktiginda | 4
eylem gerceklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distugunde ya da Ust limitinin Uzerine | 5
ciktiginda eylem gergeklestirilir.

Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dusttigiinde | 6
ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir,

32.06 Denetim 1 eylemi Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen deger limitlerini astiginda, | /slem yok
surticiniin gergeklestirecegi eylemi secer.

Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gdsterilen

durumu etkilemez.
Islem yok Eylem olmaz. 0
Uyarl Bir uyari (A8BO Sinyal denetimi) olusturulur. 1
Hata Sirlicu 80B0 Sinyal denetimi hatasi verir. 2

32.07 Denetim 1 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 1 tarafindan izlenecek sinyali seger/ Sifir

Sifir Yok. 0
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 115). 1
Frekans 01.06 Cikis frekansi (sayfa 115). 3
Akim 01.07 Motor akimi (sayfa 115). 4
Moment 01.10 Motor momenti (sayfa 115). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 115). 7
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Cikis gucu 01.14 Cikig guci (sayfa 116). 8
All 12.11 Al gergek degderi (sayfa 154). 9
Al2 12.21 Al2 gergek degeri (sayfa 156). 10
Hiz ref rampasi girigi| 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 215). 18
Hiz ref rampasi 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 215). 19
cikisl
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221). 20
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235). 21
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi (sayfa 241). 22
Proses PID cikisi 40.01 Proses PID cikisi gergek (sayfa 294). 24
Proses PID 40.02 Proses PID geribildirimi gergek (sayfa 294). 25
geribildirimi
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
32.08 Denetim 1 filtre Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtre zaman| 0,000 s
suresi sabitini tanimlar.
0,000 ... 30,000 s | Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.09 Denetim 1 disik Sinyal denetimi 1 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Alt limit. -
21474830,00
32.10 Denetim 1 ylksek | Sinyal denetimi 1 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Ust limit. -
21474830,00
32.15 Denetim 2 Sinyal denetimi fonksiyonu 2 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre dig
fonksiyonu (bkz. parametre 32.17) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.19 ve
32.20) nasil karsllastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.16 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 2 kullanimda degil. 0
Dusuk Sinyal alt limitinin altina dustiginde eylem gerceklestirilir. 1
Yuksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gerceklestirilir. 2
Mut. dugiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distiginde | 3
eylem gerceklestirilir.
Mut. yiiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) ust limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distigunde ya da st limitinin tzerine| 5
ctktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distiginde | 6
ya da (mutlak) tst limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir.
32.16  Denetim 2 eylemi Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen deger limitlerini astiginda, | /slem yok
surticiiniin gergeklestirecegi eylemi secer.
Not: Bu parametre 32.01Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.
islem yok Eylem olmaz. 0
Uyari Bir uyari (A8B1 Sinyal denetimi 2) olusturulur. 1
Hata Sirlcu 80B1 Sinyal denetimi 2 hatasi verir. 2
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32.17 Denetim 2 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 2 tarafindan izlenecek sinyali secer| Sifir
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.18 Denetim 2 filtre Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal i¢in bir filtre zaman | 0,000 s
suresi sabitini tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s
32.19 Denetim 2 dusik Sinyal denetimi 2 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Alt limit. -
21474830,00
32.20 Denetim 2 yiksek | Sinyal denetimi 2 icin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Ust limit. -
21474830,00
32.25 Denetim 3 Sinyal denetimi fonksiyonu 3 modunu seger. izlenen sinyalin | Devre disi
fonksiyonu (bkz. parametre 32.27) alt ve Ust limitler (sirasiyla 32.29 ve
32.30) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek eylem 32.26 ile segilir.
Devre disi Sinyal denetimi 3 kullanimda degil. 0
Dusik Sinyal alt limitinin altina dustiginde eylem gerceklestirilir. 1
Yuksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. 2
Mut. dusiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustigiunde |3
eylem gerceklestirilir.
Mut. yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) ust limitinin Uzerine ¢iktiginda | 4
eylem gerceklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distugunde ya da Ust limitinin Uzerine | 5
ciktiginda eylem gergeklestirilir.
Mut. her ikisi Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dusttigiinde | 6
ya da (mutlak) st limitinin (zerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir,
32.26  Denetim 3 eylemi Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen deger limitlerini astiginda, | /slem yok
surtictiniin gergeklestirecegi eylemi secer.
Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
islem yok Eylem olmaz. 0
Uyari Bir uyari (A8B2 Sinyal denetimi 3) olusturulur. 1
Hata Siriicu 80B2 Sinyal denetimi 3 hatasi verir. 2
32.27  Denetim 3 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 3 tarafindan izlenecek sinyali seger/ Sifir
Mevcut secenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.
32.28 Denetim 3 filtre Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal icin bir filtre zaman | 0,000 s
siresi sabitini tanimlar.
0,000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme stresi. 1000=1s
32.29 Denetim 3 dusik Sinyal denetimi 3 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Alt limit. -
21474830,00
32.30 Denetim 3 ylksek | Sinyal denetimi 3 icin ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00 ... Ust limit. -

21474830,00
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33 Genel zamanlayici ve | Bakim zamanlayicilarinin/sayaglarinin konfigirasyonu.

sayacg Ayrica bkz. bélim Bakim zamanlayicilari ve sayaglari, (sayfa
87).
33.01 Sayici durumu Limitlerini asan bakim zamanlayicilarini/sayagclarini belirten -
bakim zamanlayicisi/sayaci durum word'ini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Acik strel 1 = Acik stre zamanlayicisi 1, 6n ayar limitine ulasti.
1 Acik stire2 1 = Aclk siire zamanlayicisi 2, 6n ayar limitine ulasti.
2 Y.kenar 1 1 = Sinyal y.kenar sayici 1, 6n ayar limitine ulasti.
3 Y.kenar 2 1 = Sinyal y.kenar sayici 2, 6n ayar limitine ulasti.
4 Deger 1 1 = Deger sayaci 1, 6n ayar limitine ulasti.
5 Deger 2 1 = Deger sayacl 2, 6n ayar limitine ulast.
6...15 |Rezerve
0000 0000b ... 0011| Bakim zamani/sayaci durum word'l. 1=1
1111b
33.10 Gergek acgik sire 1 | Agma zamani zamanlayicisi 1'nin ger¢cek mevcut degerini -
goruntiler.
Zamanlayicl, 33.13 Acik siire 1 kaynagi parametresi ile secilen
sinyal agik oldugunda c¢aligir.
Zamanlayici 33.11 Agik sure 1 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu O biti 1 olarak ayarlanir. 33.14
Aclik siire 1 uyari mesaj ile etkinlestirilirse, 33.12 Acik sure 1
fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Zamanlayici, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sure basil tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 s Ac¢ma zamani zamanlayicisi 1'in gercek mevcut degeri. -
33.11  Acik stre 1 uyar Acik slire zamanlayicisi 1 igin uyari limitini belirler. 0s
limiti
0...4294967295 s Acik kalma siresi zamanlayicisi 1 igin uyari limiti. -
33.12 Aciksire 1 Acik slire zamanlayicisi 1'i konfiglire eder. 0000b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayict modu

0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag¢ sifirlanir. Sayac¢ durumu (33.01 0 biti) bir saniye
siire icin 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire boyunca etkin
durumda kalir.

1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 O biti) 1 olarak degisir ve 33.10
sifirlanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimigse) 33.10 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.

1 Uyari devrede

0 = Devre digl: Limite ulagildiginda uyari veriimez

1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.14) verilir
2...15 |Rezerve

0000b...0011b Aclk siire zamanlayicisi 1 konfigiirasyon word'd. 1=1
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33.13  Aclik sire 1 kaynagi | Agik sure zamanlayicisi 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. | Yanlis
Yanhs Sabit 0 (zamanlayici devre disi). 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 145). 2
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.14  Acik sire 1 uyari Ag¢ma zamani zamanlayicisi 1 igin opsiyonel uyari mesajini Acik sire 1
mesajl secer. aslildi
Acik stre 1 agildi A886 Acik slre 1. Mesaj metni kumanda panelinde, Menti - |0
Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Cihazi temizleyin A88C Cihaz temiz.
llave sogutma fani | A890 Ek sogutma.
bakimini yapin
Kabin fani bakimini | AB8E Kabin fani. 8
yapin
DC kondansatérleri | AB8D DC kondansatoru. 9
bakimini yapin
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
33.20 Gergek acik sire 2 | Agma zamani zamanlayicisi 2'nin gercek mevcut degerini -
goruntuler.
Zamanlayicl, 33.23 Acik siire 2 kaynagi parametresi ile secilen
sinyal a¢ik oldugunda caligir.
Zamanlayici 33.21 Agik sire 2 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 1 biti 1 olarak ayarlanir. 33.24
Acik slire 2 uyar mesajl ile etkinlestirilirse, 33.22 Agik siire 2
fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Zamanlayicl, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sire basili tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 s Ac¢ma zamani zamanlayicisi 2'nin gergek mevcut degeri. -
33.21  Acik slre 2 uyari Acik slire zamanlayicisi 2 igin uyari limitini belirler. 0s
limiti
0...4294967295 s Acik kalma suresi zamanlayicisi 2 igin uyari limiti. -
33.22  Acik slre 2 Acik slire zamanlayicisi 2'yi konfiglire eder. 0000b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayici modu

0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.01 1 biti) bir saniye
sure icin 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestirilmigse) en az 10 saniye sire boyunca etkin
durumda kalr.

1 = Kalicr: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 1 biti) 1 olarak degisir ve 33.20
sifirlanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.20 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.

1 Uyari devrede

0 = Devre digl: Limite ulagildiginda uyari verilmez

1 = Devrede: Limite ulagildiginda bir uyari (bkz. 33.24) verilir
2...15 |Rezerve

0000b...0011b

Acik slire zamanlayicisi 2 konfiglrasyon word'Q.
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33.23  Aclik sure 2 kaynagi | Agik sure zamanlayicisi 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. | Yanlis
Yanls Sabit 0 (zamanlayici devre disi). 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 145). 2
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.24  Acik sire 2 uyari Ac¢ma zamani zamanlayicisi 2 igin opsiyonel uyari mesajini Acik sire 2
mesajl seger. asildi
Aclk sure 2 asildi A887 Acik slire 2. Mesaj metni kumanda panelinde, Mendi - 1
Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Cihazi temizleyin A88C Cihaz temiz. 6
llave sogutma fani | A890 Ek sogutma. 7
bakimini yapin
Kabin fani bakimini | AB8E Kabin fani. 8
yapin
DC kondansatérleri | AB8D DC kondansatoru. 9
bakimini yapin
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
33.30 Kenar sayaci 1 Sinyal y.kenar sayici 1'nin gergek mevcut degeri. -
gercek Bu sayag, 33.33 Kenar sayacl 1 kaynag parametresi ile
secilen sinyal her agildiginda veya kapatildiginda (ya da 33.32
Kenar sayaci 1 fonksiyonu ayarina baglh olarak her ikisi de)
artar. Sayima bir bolen uygulanabilir (bkz. 33.34 Kenar sayaci
1 béleni).
Sayag 33.31 Kenar sayaci 1 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 2 biti 1 olarak ayarlanir. 33.35
Kenar sayaci 1 uyari mesajl ile etkinlestirilirse, 33.32 Kenar
sayac! 1 fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sure basili tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 1'nin gercek mevcut degeri. -
33.31 Kenar sayacl 1 uyari | Sinyal y.kenar sayici 1 igin uyari limitini belirler. 0

limiti

0...4294967295

Sinyal y.kenar sayici 1 igin uyari limiti.
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33.32  Kenar sayaci 1 Sinyal y.kenar sayici 1'i konfiglre eder. 0000b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayicl modu
0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag¢ sifirlanir. Sayac¢ durumu (33.01 2 biti) 1 olarak
degisir ve sayagc tekrar artis gosterinceye kadar bu sekilde kalir. Uyari (etkinlestiriimisse)
en az 10 saniye sure boyunca etkin durumda kalr.
1 = Kalicr: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 2 biti) 1 olarak degisir ve 33.30
sifirlanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.30 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Devre digl: Limite ulagildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulagildiginda bir uyari (bkz. 33.35) verilir
2 Yukselen kenarlari say
0 = Devre disi: Yikselen y.kenarlar sayllmaz
1 = Devrede: Yikselen y.kenarlar sayilir
3 Dusen kenarlari say
0 = Devre digi: Dusen y.kenarlar sayllmaz
1 = Devrede: Disen y.kenarlar sayilir
4...15 |Rezerve
0000b...1111b Y.kenar sayici 1 konfigiirasyon word'u. 1=1
33.33  Kenar sayaci 1 Y.kenar sayici 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Yanls
kaynagi
Yanls Sabit 0. 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 145). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.34  Kenar sayaci 1 Sinyal kenari sayaci 1 igin bélen tanimlar. Saya¢ degerini 1 1
boéleni arttiracak sinyal kenari sayisini belirler.
1...4294967295 Sinyal kenari sayaci 1 igin bolen. -
33.35 Kenar sayaci 1 uyari| Sinyal kenar sayaci 1 igin istege bagli uyari mesajini seger. Kenar sayaci

mesajl 1 agildi

Kenar sayaci 1 asildif A888 Kenar sayac! 1. Mesaj metni kumanda panelinde, Meni | 2
- Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek duzenlenebilir.

Sayilan ana A884 Ana kontaktor. 11

kontaktor

Sayilan ¢ikis rolesi | A881 Cikig rolesi. 12

Sayilan motor A882 Motor start. 13

calistirmasi

Sayilan gig¢ A883 Gui¢ verme. 14

verilmesi

Sayilan DC sarji A885 DC sarj. 15
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33.40 Kenar sayaci 2 Sinyal kenar sayaci 2'nin gercek mevcut degerini goriintuler. | -
gercek Bu sayag, 33.43 Kenar sayacl 2 kaynag parametresi ile

secilen sinyal her agildiginda veya kapatildiginda (ya da 33.42
Kenar sayaci 2 fonksiyonu ayarina baglh olarak her ikisi de)
artar. Sayima bir bolen uygulanabilir (bkz. 33.44 Kenar sayaci
2 boleni).

Sayag 33.41 Kenar sayaci 2 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 3 biti 1 olarak ayarlanir. 33.45
Kenar sayaci 2 uyari mesajl ile etkinlestirilirse, 33.42 Kenar
sayaci 2 fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sure basili tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.

0...4294967295 Sinyal kenar sayaci 2'nin gergcek mevcut degeri. -

33.41 Kenar sayacl 2 uyari| Sinyal y.kenar sayici 2 i¢in uyari limitini belirler. 0
limiti

0...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 2 igin uyari limiti. -

33.42 Kenar sayacl 2 Sinyal y.kenar sayici 2'yi konfigiire eder. 0000b
fonksiyonu

Bit Fonksiyon

0 Sayict modu

0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.01 3 biti) sayac tekrar
artis gosterinceye kadar 1 olarak kalir. Uyar (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire
boyunca etkin durumda kalir.

1 = Kalici: Limite ulasildiktan sonra, saya¢ durumu (33.01 3 biti) 33.40 sifirlanincaya
kadar 1 olarak kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimigse) 33.40 sifirlanincaya kadar etkin
durumda kalir.

1 Uyari devrede

0 = Devre digl: Limite ulagildiginda uyari veriimez

1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.45) verilir

2 Yikselen kenarlari say

0 = Devre digl: Yikselen y.kenarlar sayllmaz

1 = Devrede: Yikselen y.kenarlar sayilir

3 Dusen kenarlari say

0 = Devre disi: Dusen y.kenarlar sayllmaz

1 = Devrede: Dugen y.kenarlar sayilir

4...15 [Rezerve

0000b...1111b Y.kenar sayici 2 konfiglrasyon word'Q. 1=1
33.43  Kenar sayacl 2 Y.kenar sayici 2 tarafindan izlenecek sinyali secer. Yanlis

kaynagi

Yanls 0. 0

Dogru 1. 1

RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 145). 2

Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.44  Kenar sayacl 2 Sinyal kenari sayaci 2 igin bélen tanimlar. Saya¢ degerini 1 1

boleni arttiracak sinyal kenari sayisini belirler.

1...4294967295 Sinyal kenari sayaci 2 i¢in bolen. -
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33.45 Kenar sayaci 2 uyari| Sinyal kenar sayaci 2 igin istege bagli uyari mesajini seger. Kenar sayaci
mesajl 2 agildi
Kenar sayaci 2 asildif AB89 Kenar sayaci 2. Mesaj metni kumanda panelinde, Meni | 3
- Ayarlar - Metinleri dizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Sayilan ana A884 Ana kontaktor. 11
kontaktor
Sayilan ¢ikis rolesi | A881 Cikis rolesi. 12
Sayilan motor A882 Motor start. 13
calistirmasi
Sayilan gl¢ A883 Gug¢ verme. 14
verilmesi
Sayilan DC sarji A885 DC sarj. 15
33.50 Deger sayaci 1 Deger sayaci 1'nin gercek mevcut degerini gorintuler. -
gercek 33.53 Deger sayacl 1 kaynagi ile secilen kaynagdin degeri bir
saniye araliklarla okunur ve sayaca eklenir. Sayima bir bélen
uygulanabilir (bkz. 33.54 Deger sayaci 1 béleni).
Sayag¢ 33.51 Deger sayaci 1 uyar! limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 4 biti 1 olarak ayarlanir. 33.55
Deger sayaci 1 uyari mesaji ile etkinlestirilirse, 33.52 Deger
sayacl 1 fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sire basili tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.
-2147483008 ... Deger sayaci 1'nin gercek mevcut degeri. -
2147483008
33.51 Deger sayacl 1 uyari| Deger sayaci 1 icin limiti belirler. 0
limiti Bir pozitif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya limitin
Uizerinde oldugunda 33.01 Sayici durumu 4 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
Bir negatif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin altinda oldugunda 33.01 Sayici durumu 4 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
0 = Sayag devre digl.
-2147483008 ... Deger sayaci 1 igin limit. -
2147483008
33.52  Deger sayaci 1 Deger sayaci 1'i konfiglre eder. 0000b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayicl modu

0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag¢ sifirlanir. Saya¢ durumu (33.01 4 biti) bir saniye
sure icin 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestirilmigse) en az 10 saniye sire boyunca etkin
durumda kalr.

1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 4 biti) 1 olarak degisir ve 33.50
sifirlanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.50 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.

1 Uyari devrede

0 = Devre digl: Limite ulagildiginda uyari veriimez

1 = Devrede: Limite ulagildiginda bir uyari (bkz. 33.55) verilir
2...15 |Rezerve

0000b...0011b

Deger sayaci 1 konfigiirasyon word'u.
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33.53 Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Segilmedi
kaynagi
Secilmedi Yok = (saya¢ devre digl). 0
Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi (bkz. sayfa 115). 1
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.54 Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 iin bélen tanimlar. izlenen sinyalin degeri, 1,000
boéleni entegrasyon 6ncesinde bu degere bdlunir.
0,001 ... Deger sayaci 1 igin bélen. -
2147483,000
33.55 Deger sayaci 1 uyari| Deger sayaci 1 icin opsiyonel uyari mesajini seger. Deger sayaci
mesajl 1 asildi
Deger sayaci 1 A88A Deger sayaci 1. Mesaj metni kumanda panelinde, Menti | 4
aslildi - Ayarlar - Metinleri dizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
33.60 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2'nin gergek mevcut degerini goriintler. -
gercek 33.63 Deger sayacl 2 kaynagi ile secilen kaynagin degeri bir

saniye araliklarla okunur ve sayaca eklenir. Sayima bir bélen
uygulanabilir (bkz. 33.64 Deder sayacl 2 boleni).

Sayag 33.61 Deger sayaci 2 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 5 biti 1 olarak ayarlanir. 33.65
Deger sayacli 2 uyarl mesaji ile etkinlestirilirse, 33.62 Deger
sayacl 2 fonksiyonu ile belirlenen uyarida ayrica verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sure basili tutularak kumanda
panelinden sifirlanabilir.

-2147483008 ... Deger sayaci 2'nin gergcek mevcut degeri. -
2147483008

33.61 Deger sayaci 2 uyari| Deger sayaci 2 icin limiti belirler. 0
limiti Bir pozitif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya limitin

Gizerinde oldugunda 33.01 Sayici durumu 5 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).

Bir negatif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin altinda oldugunda 33.01 Sayici durumu 5 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).

0 = Sayag devre disl.

-2147483008 ... Deger sayaci 2 icin limit. -
2147483008
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33.62 Deger sayacl 2 Deger sayaci 2'yi konfiglre eder. 0000b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayicl modu
0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag¢ sifirlanir. Saya¢ durumu (33.01 5 biti) bir saniye
sure icin 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestirilmisse) en az 10 saniye sire boyunca etkin
durumda kalr.
1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 5 biti) 1 olarak degisir ve 33.60
sifirlanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.60 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Devre disl: Limite ulagildiginda uyari veriimez
1 = Devrede: Limite ulagildiginda bir uyari (bkz. 33.65) verilir
2...15 |Rezerve
0000b...0011b Deger sayaci 2 konfigirasyon word'd. 1=1
33.63 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Secilmedi
kaynagi
Secilmedi Yok = (saya¢ devre disl). 0
Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi (bkz. sayfa 115).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
33.64 Deger sayacl 2 Deger sayaci 2 igin bolen tanimlar. izlenen sinyalin degeri, 1,000
béleni entegrasyon 6ncesinde bu degere bolundr.
0,001 ... Deger sayaci 2 igin bolen. -
2147483,000
33.65 Deger sayaci 2 uyari| Deger sayaci 2 igin opsiyonel uyari mesajini seger. Deger sayaci
mesajl 2 agildi
Deger sayaci 2 A88B Deger sayacl 2. Mesaj metni kumanda panelinde, Meni | 5
asildi - Ayarlar - Metinleri dizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
35 Motor termik Sicaklik 6lcumui yapilandirmasi, yuk egrisi tanimi ve motor fani
korumasi kontrolii yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.
Ayrica bkz. b6lum Motor termik korumasi, (sayfa 80).
35.01  Tahmini motor Motor sicakhgini dahili motor termik koruma modeli tarafindan| -
sicakhigi tahmin edildigi gibi gosterir (bkz. parametre 35.50...35.55).
Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-60...1000 °C veya | Tahmini motor sicakligi. 1=1°
°F
35.02  Olgiilen sicaklik 1 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakhgi gésterir. Birim, 96.16 Birim se¢imi
parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.
Bu parametre salt okunurdur.
-60 ... 5000 °C, -76 | Olgiilen sicaklik 1. 1 =1 birim

...9032 °F, 0 ohm
veya [35.12] ohm
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35.03  Olgiilen sicaklik 2 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakhgi gosterir. Birim, 96.16 Birim se¢imi
parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.
Bu parametre salt okunurdur.
-60 ... 5000 °C, -76 | Olguilen sicaklik 2. 1 =1 birim
...9032 °F, 0 ohm
veya [35.22] ohm
35.04 FPTC durum word'ii | istege baglh FPTC-xx termistér koruma moddillerinin durumunu| -
goruntiler. Word, érnegin harici olaylarin kaynagi olarak
kullanilabilir.
Not: "Moddl bulundu” bitleri karsilik gelen modaliun
etkinlesmesinden bagimsiz olarak giincellenir. Ancak, "hata
etkin" ve "uyari etkin" bitleri modl etkinlesmedikce
glincellenmez. Moddller 35.30 FPTC yapilandirma word't
parametresi ile etkinlestirilir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Modul yuva 1'de bulundu. |1 = Evet: Bir FPTC-xx modulu yuva 1'de tespit edildi.
1 Hata yuva 1'de etkin 1 = Evet: Yuva 1'deki modulde etkin bir hata var.
2 Uyari yuva 1'de etkin. 1 = Evet: Yuva 1'deki modulde etkin bir uyari var.
3 Modul yuva 2'de bulundu. |1 = Evet: Bir FPTC-xx modulu yuva 2'de tespit edildi.
4 Hata yuva 2'de etkin 1 = Evet: Yuva 2'deki modulde etkin bir hata var.
5 Uyari yuva 2'de etkin. 1 = Evet: Yuva 2'deki modulde etkin bir uyari var.
6 Modul yuva 3'te bulundu. |1 = Evet: Bir FPTC-xx modulu yuva 3'te tespit edildi.
7 Hata yuva 3'te etkin 1 = Evet: Yuva 3'teki modulde etkin bir hata var.
8 Uyari yuva 3'te etkin. 1 = Evet: Yuva 3'teki modiilde etkin bir uyari var.
9...15 |Rezerve
0000h...FFFFh FPTC-xx durum word'Q. 1=1
35.11  Sicaklik 1 kaynagi | Olgiilen sicaklik 1'in okunacagi kaynagi seger. Devre digi
Kablo baglantisi érnekleri icin suriiciiniin donanim el kitabina
bagvurun.
Genellikle bu kaynak, siriicu tarafindan kontrol edilen motora
bagh bir sensérden gelir, ancak segenek listesindeki gibi
uygun bir sensor kullanildigi siirece prosesin diger
bélumlerinden gelen bir sicaklik da él¢ulebilir ve izlenebilir.
Devre disi Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 1 devre disl. 0
Tahmini sicaklik Tahmini motor sicakligi (bkz. parametre 35.01 Tahmini motor |1

sicakhgt).

Sicaklik, bir dahili sirtict hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. 35.50 Motor ortam sicakligi parametresinde motorun
ortam sicakliginin ayarlanmasi 6nemlidir.




278 Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

KTY84 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog cikisa baglanan KTY84 sensdori. Girig ve
cikig, surtict kontrol Unitesinde veya bir genisletme
modulinde olabilir.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

« Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her turli degisiklik denetleme
birimi yeniden baslatilarak gecerli kiinmahdir.

« Girigin birim sec¢imi parametresini volt olarak ayarlayin.

« Analog ¢ikisin kaynak segimi parametresini “KTY84'U
etkinlestirmeye zorlama” olarak ayarlayin.

« 35.14 parametresinde analog girisi secin. Girisin bir G/C
genisletme moddilunde olmasi durumunda, Diger
segenegini gercek giris degeri parametresine (6rnegin,
14.26 All gercek degeri) isaret etmede kullanin.

Analog ¢ikis, sensor tizerinden sabit akim gonderir. Sensériin

direnci sicaklik ile birlikte degistikce, sensor tzerindeki gerilim

de degisir. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donustaraldr.

2

KTY84 enkoder
modulu 1

Enkoder arabirimi 1'e bagli KTY84 sensor.
Ayrica bkz. parametre 91.21 Moddl 1 sicaklik sensord tipi ve
91.22 Modiil 1 sicaklik filtre suresi.

KTY84 enkoder
modulu 2

Enkoder arabirimi 2'ye bagh KTY84 sensori.
Ayrica bkz. parametre 91.24 Moddl 2 sicaklik sensor tipi ve
91.25 Modil 2 sicaklik filtre suresi.

1 x Pt100 analog
G/IC

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen standart
analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100 sensori.
Girig ve cikig, surlicu kontrol Unitesinde veya bir genisletme
moddulinde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak se¢imi parametresi Pt100'0
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmaldir.

2 x Pt100 analog
GIC

1 x Pt100 analog G/C seg¢imi gibidir, ancak seri olarak bagh iki
sensor bulunur. Birden fazla sensorin kullaniimasiyla dlgtim
hassasiyeti blyuk dlgude arttirilir,

3 x Pt100 analog
G/C

1 x Pt100 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagh ¢
sensor bulunur. Birden fazla sensorin kullaniimasiyla dlgtim
hassasiyeti blyuk olgude arttirilir,

PTC DI6

DI6 dijital girigsine bagh PTC sensoru (80. sayfadaki baglanti
semasina bakin).

Not: Ya 0 ohm (normal sicaklik) ya da 4000 ohm (asiri
sicaklik) 35.02 Olgulen sicaklik 1 parametresiyle gosterilir.

PTC analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen standart bir
analog girige ve bir analog ¢ikisa baglanan PTC senséri. Girig
ve ¢ikig, suruci kontrol Gnitesinde veya bir genigletme
modulunde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak secimi parametresi PTC'yi
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmahdir.

Not: Ya 0 ohm (normal sicaklik) ya da 4000 ohm (asiri
sicaklik) 35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresiyle gosterilir.

20

PTC enkoder
modilu 1

Enkoder arabirimi 1'e bagh PTC sensora.
Ayrica bkz. parametre 91.21 Moddl 1 sicaklik sensoru tipi ve
91.22 Modill 1 sicaklik filtre suresi.
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PTC enkoder Enkoder arabirimi 2'ye bagh PTC sensori. 10
moduli 2 Ayrica bkz. parametre 91.24 Modiil 2 sicaklik sensorii tipi ve

91.25 Modiil 2 sicaklik filtre suresi.

Dogrudan sicaklik | Sicaklik 35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen 11
kaynaktan alinir. Kaynagin degerinin, 96.16 Birim secimi
tarafindan belirtilen sicaklik birimi oldugu kabul edilir.

1 x Pt1000 analog | 35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen standart bir| 13

GIC analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt1000 sensori.

Girig ve cikis, slrlcu kontrol Unitesinde veya bir genigletme
moddulinde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak segimi parametresi Pt1000'i
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmalidir.

2 x Pt1000 analog |1 x Pt1000 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagh | 14

GIC iki sensor bulunur. Birden fazla sensoérin kullaniimasiyla
Olgiim hassasiyeti buylk 6lgtde arttirilr.

3 x Pt1000 analog | 1 x Pt1000 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagl | 15

GIC ¢ sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla
Olciim hassasiyeti blytk 6lgude arttirilir.

35.12  Sicaklik 1 ariza limiti| Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin hata limitini tanimlar. Olgiilen | 130 °C veya
sicaklk 1 limiti agtiginda, striict 4981 Harici sicaklik 1 hatasi | 266 °F
verir.

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.

-60 ... 5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin hata limiti. 1 =1 birim

ohm ya da -76

...1832 °F

35.13  Sicaklik 1 uyari limiti| Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limitini tamimlar. Olgiilen | 110 °C veya
sicaklik 1 bu limiti astiginda, bir uyari (A491 Harici sicaklik 1) | 230 °F
olusturulur.

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensoéru olmasi durumunda, birim ohm'dur.

-60 ... 5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limiti. 1 =1 birim

ohm ya da -76

...9032 °F

35.14  Sicaklik 1 Al kaynagl| 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresinin ayari analog giristen | Secilmedi
olcuim gerektirdigi zaman analog girisi belirtir.

Not: Girig bir G/C genisletme modulunde bulunuyorsa, Diger
secenegini grup 14, 15 veya 16'da Al gergek degerine (or.
14.26 All gercek degeri) isaret etmede kullanin.

Secilmedi Yok. 0

All gercek degeri kontrol Unitesindeki Al1 analog girigi. 1

Al2 gercek degeri kontrol Unitesindeki Al2 analog girigi. 2

Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

35.21  Sicaklik 2 kaynagi | Olgiilen sicaklik 2'nin okunacagi kaynagi seger. Devre digl
Kablo baglantisi érnekleri i¢in suriiciiniin donanim el kitabina
bagvurun.

Genellikle bu kaynak, siriicu tarafindan kontrol edilen motora
bagli bir sensérden gelir, ancak segenek listesindeki gibi
uygun bir sensor kullanildigi stirece prosesin diger
bélumlerinden gelen bir sicaklik da él¢ulebilir ve izlenebilir.

Devre disi Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 2 devre dis!. 0
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Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakhgi (bkz. parametre 35.01 Tahmini motor
sicakhgr).

Sicaklik, bir dahili stirticti hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. 35.50 Motor ortam sicakligi parametresinde motorun
ortam sicakhginin ayarlanmasi dnemlidir.

1

KTY84 analog G/C

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile secilen analog
girise ve bir analog cikisa baglanan KTY84 sensori. Girig ve
cikig, surtct kontrol Unitesinde veya bir genisletme
modduliunde olabilir.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

« Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her tiirlt degisiklik denetleme
birimi yeniden baslatilarak gegerli kiinmahdir.

« Girigin birim segimi parametresini volt olarak ayarlayin.

« Analog ¢ikisin kaynak secimi parametresini “KTY84'U
etkinlestirmeye zorlama” olarak ayarlayin.

« 35.24 parametresinde analog girisi secin. Girisin bir G/G
genigletme modulunde olmasi durumunda, Diger
secenegini gergek giris degeri parametresine (6rnegin,
14.26 All gercgek degeri) isaret etmede kullanin.

Analog ¢ikig, sensor Uzerinden sabit akim gdnderir. Sensoriin

direnci sicaklik ile birlikte degistikce, sensor tzerindeki gerilim

de degisir. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donustaraldr.

KTY84 enkoder
modilu 1

Enkoder arabirimi 1'e bagh KTY84 sensoru.
Ayrica bkz. parametre 91.21 Moddl 1 sicaklik sensoru tipi ve
91.22 Modil 1 sicaklik filtre suresi.

KTY84 enkoder
moddlu 2

Enkoder arabirimi 2'ye bagh KTY84 sensori.
Ayrica bkz. parametre 91.24 Moddl 2 sicaklik sensori tipi ve
91.25 Modil 2 sicaklik filtre suresi.

1 x Pt100 analog
G/C

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile secilen standart
analog girise ve bir analog cikisa baglanan Pt100 sensoru.
Giris ve cikis, surlicu kontrol Unitesinde veya bir genisletme
modulunde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak seg¢imi parametresi Pt100'0
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmahdir.

2 x Pt100 analog
GIC

1 x Pt100 analog G/C seg¢imi gibidir, ancak seri olarak bagl iki
sensor bulunur. Birden fazla sensorin kullaniimasiyla dlgtim
hassasiyeti biyuk olctide arttirilir.

3 x Pt100 analog
GIC

1 x Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak bagli tg¢
sensor bulunur. Birden fazla sensorin kullaniimasiyla dlgtim
hassasiyeti biyuk dlgude arttirilir,

PTC DI6

DI6 dijital girigsine bagh PTC sensori (80. sayfadaki baglanti
semasina bakin).

Not: Ya 0 ohm (normal sicaklik) ya da 4000 ohm (asiri
sicaklik) 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresiyle gosterilir.

PTC analog G/C

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen standart bir
analog girige ve bir analog ¢ikisa baglanan PTC sensori. Girig
ve ¢ikig, striict kontrol tnitesinde veya bir genigletme
modulinde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak segimi parametresi PTC'yi
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmaldir.

Not: Ya 0 ohm (normal sicaklik) ya da 4000 ohm (asiri
sicaklik) 35.03 Olgulen sicaklik 2 parametresiyle gosterilir.

20
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PTC enkoder Enkoder arabirimi 1'e bagli PTC sensori. 9
moduli 1 Ayrica bkz. parametre 91.21 Modiil 1 sicaklik sensori tipi ve

91.22 Modiil 1 sicaklik filtre suresi.

PTC enkoder Enkoder arabirimi 2'ye baglh PTC sensori. 10

moduli 2 Ayrica bkz. parametre 91.24 Modiil 2 sicaklik senséri tipi ve
91.25 Modiil 2 sicaklik filtre suresi.

Dogrudan sicaklik | Sicaklik 35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen 11
kaynaktan alinir. Kaynagin degerinin, 96.16 Birim secimi
tarafindan belirtilen sicaklik birimi oldugu kabul edilir.

1 x Pt1000 analog | 35.24 Sicaklik 2 Al kaynag parametresi ile segilen standart bir| 13

GIC analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt1000 sensori.

Giris ve ¢ikig, siruict kontrol Gnitesinde veya bir genisletme
moddlinde olabilir.

Gereken ayarlar KTY84 analog G/C secenegiyle aynidir,
ancak analog ¢ikisin kaynak secimi parametresi Pt1000'i
etkinlestirmeye zorlama olarak ayarlanmaldir.

2 x Pt1000 analog |1 x Pt1000 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagl | 14

GIC iki sensor bulunur. Birden fazla sensoriin kullaniimasiyla
Olgiim hassasiyeti buylk 6lgtde arttirilir.

3 x Pt1000 analog |1 x Pt1000 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak bagl | 15

GIC ¢ sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla
Olgim hassasiyeti buylk élgtde arttirilr.

35.22  Sicaklik 2 ariza limiti| Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin hata limitini tanimlar. Olgiilen| 130 °C veya
sicaklik 2 limiti agtiginda, siriict 4982 Harici sicaklik 2 hatasi | 266 °F
verir.

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.

-60 ... 5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 i¢in hata limiti. 1 =1 birim

-76 ... 9032 °F

35.23  Sicaklik 2 uyar limiti| Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin uyari limitini tanimlar. Olgiilen| 110 °C veya
sicaklik 2 limiti agtiginda, bir uyari (A492 Harici sicaklik 2) 230 °F
olusturulur.

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.

-60 ... 5000 °C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin uyari limiti. 1 =1 birim

-76 ... 9032 °F

35.24  Sicaklik 2 Al kaynagl| 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi igin girisi, KTY84 analog| Secilmedi
G/C, 1 x Pt100 analog G/C, 2 x Pt100 analog G/C, 3 x Pt100
analog G/C ve Dogrudan sicaklik seceneklerini seger.

Secilmedi Yok. 0

All gercek degeri kontrol Unitesindeki Al1 analog girisi. 1

Al2 gercek degeri kontrol Unitesindeki Al2 analog girisi. 2

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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35.30 FPTC yapilandirma | Surticiniin kontrol tinitesine monte edilmis FPTC-xx termistdr | 0000 0000b
word'l koruma modullerini etkinlestirir. Bu word'l kullanarak, her
moduldeki uyarilari (hatalar degil) bastirmak da mumkundr.
Bit Adi Aciklama
0 Modul yuva 1'de. 1 = Evet: Modl yuva 1'e takildi.
1 Yuva 1'i devre digl birak |1 = Evet: Yuva 1'deki modulden gelen uyarilar bastirildi.
uyarisi
2 Modul yuva 2'de. 1 = Evet: Moddl yuva 2'ye takildi.
3 Yuva 2'yi devre disi birak |1 = Evet: Yuva 2'deki modulden gelen uyarilar bastirildi.
uyarisi
4 Modul yuva 3'te. 1 = Evet: Modil yuva 3'e takildi.
5 Yuva 3'U devre disi birak |1 = Evet: Yuva 3'teki modilden gelen uyarilar bastirildi.
uyarisi
6...15 |Rezerve
0000 0000b ... 0011| FPTC-xx modull yapilandirma word'Q. 1=1

1111b

35.50 Motor ortam sicaklig|

Motor termal koruma modeli i¢in motorun ortam sicakhgini
tanimlar. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Motor termik koruma modeli 35.50...35.55 parametrelerini
esas alarak motor sicakhigini tahmin eder. Motor sicaklidi,
motor yuk egrisinin tzerindeki bolgede ¢alisirken artar, yik
egrisinin altindaki bdlgede calisirken azalir.

UYARI! Motor, toz, kirletici madde vb. nedenlerle
A uygun sekilde sogutulmazsa, model motoru

koruyamaz.

20 °C veya 68
°F

-60 ... 100 °C veya
-75 ... 212 °F

Ortam sicakligi.
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35.51

Motor yiik egrisi

My
(%)

150 +

200 - - - - - - - - -

35.52

Motor yik egrisini 35.52 Sifir hiz yiiki ve 35.53 Kirilma noktasi
parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi motor termik
koruma modeli tarafindan motor sicakligini tahmin etmek icin
kullanthir.

Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yik, 99.06
Motor nominal akimi parametresinin degeri olarak alinir (daha
ylksek degerdeki yiikler motorun 1sinmasina neden olur).
Ortam sicakligi 35.50 Motor ortam sicakligl parametresinde
ayarlanmisg nominal degerden farkliysa yuk egrisi seviyesi
ayarlanmalidir.

| = Motor akimi
Iy = Nominal motor akimi

35,51

100%

35.53 Surici cikig

frekansi

%50 ... %150

Motor yiik egrisi igin maksimum ytik.

1=%1

35.52

Sifir iz yiku

Motor yiik egrisini 35.51 Motor yik egrisi ve 35.53 Kirllma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yk egrisinin sifir
hizinda maksimum motor yiikinid tanimlar. Eger motorun bir
harici motorlu fani varsa, sogutmayi daha etkili kilmak igin
daha yuksek bir deder kullanilabilir. Motor Ureticisinin
oOnerilerine bakin.

Bkz. parametre 35.51 Motor yuk egrisi.

%100

%50 ... %150

Motor yuk egrisi i¢in sifir hiz yuku.

1=%1

35.53

Kirilma noktasi

Motor yuk egrisini 35.51 Motor yiik egrisi ve 35.52 Sifir hiz
yuku parametreleriyle birlikte tanimlar. Yik egrisi kesme
noktasi frekansini, yani motor yiik egrisinin 35.51 Motor yiik
egdrisi parametresi degerinden 35.52 Sifir hiz yuki parametresi
degerine dusmeye basladigi noktayi tanimlar.

Bkz. parametre 35.51 Motor yiik egrisi.

45,00 Hz

1,00 ... 500,00 Hz

Motor yiik egrisi icin kirllma noktasi.

Bkz. par.
46.02
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35.54  Motor nominal Motor nominal akim ile yiikli iken motorun ortam sicakligi 80 °C veya
sicaklik artigi Uzerindeki sicaklik artigini tanimlar. Motor Ureticisinin 176 °F
onerilerine bakin.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Sicaklik
Motor nominal
sicaklk artigi
Ortam sicakligi
Zaman
0...300 Cveya Sicaklik artigl. 1=1°
32...572 °F
35.55  Motor termik zaman | Nominal motor sicakliginin %63'tne ulasmak icin gereken 256's

sabiti

zaman olarak tanimlanan, motor termal koruma modeli igin
termal zaman sabitini tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerilerine
bakin.

Motor akimi
%100 -
Zaman
Sicaklik artigi
%100
%63
Motor termik stiresi Zaman

100 ... 10000 s

Motor termik sure sabiti. 1=1s
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35.60 Kablo sicakligi Motor kablosunun hesaplanan sicakhgini gdsterir. Bkz. bolim | %0,0
Motor kablosunun termik korumasi (sayfa 83).

%102 = asin sicaklik uyarisi (A480 Motor kablosu asir yuki)
%106 = asirn sicaklik hatasi (4000 Motor kablosu agir yuku)
Bu parametre salt okunurdur.

%0,0 ... %200,0 Motor kablosunun élcilen sicakhgr. 1=%1

35.61 Kablo nominal akimi | Kontrol programindaki termik koruma fonksiyonu i¢in motor 10000,00 A
kablosunun sirekli akimini belirler.
UYARI! Bu parametrede girilen deger, ortam sicakligi,
kablaj duzenlemesi ve muhafaza gibi kablonun
yuklenebilirligini etkileyen tim faktdrlere gore
sinirlanmalidir. Kablo dreticisinden gelen teknik verilere bakin.

0,00 ... 10000,00 A | Motor kablosunun sirekli akim tagima kapasitesi 1=1A

35.62 Kablo termik artig Kontrol programindaki termik koruma fonksiyonu icin motor 1s
zamani kablosunun termik zamanini belirler. Bu deg@er, kablo nominal

akimla yukli oldugunda nominal kablo sicakhginin %63'une

ulasmak igin gecen siire olarak tanimlanir (35.61 Kablo

nominal akimi parametresi).

0 s = Motor kablosunun termik korumasi devre digi birakildi.

Kablo treticisinden gelen teknik verilere bakin.

Kablo akimi

%100 +

Zaman
Sicaklik artigi

%100
%63

Kablo termik siiresi Zaman

Os Motor kablosunun termik korumasi devre digi birakildi. 1=1s

1...50000 s Motor kablosu termik zaman sabiti. 1=1s
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35.100 DOL starter kontrol | 35.100...35.106 parametreleri, kontaktor kontrollti motor Kapali; 06.16
kaynagi sogutma fani gibi harici ekipmanlar igin bir izlenen start/stop | b6 (95.20 b6)
kontrol lojigi yapilandirir.
Bu parametre, fani ¢aligtiran ve durduran sinyali seger.
0 = Stop
1= Start
Fan kontakt6rini kontrol eden ¢ikis 35.105 parametresi, 1
bitine baglanmalidir. Sirasiyla 35.101 ve 35.102 ile fan igin
acma ve kapatma gecikmeleri ayarlanabilir. 35.103 ile secilen
bir girise fandan gelen bir geribildirim sinyali baglanabilir;
geribildirim kaybi opsiyonel olarak bir uyar veya hata
tetikleyecektir (bkz. 35.104 ve 35.106).
Kapall 0 (fonksiyon devre digl). 0
Acik 1. 1
Calisiyor 06.16 Suriict durum word't 1. 6 biti (bkz. sayfa 128). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
35.101 DOL starter agma Motor fani igin bir start gecikmesi tanimlar. Os
gecikmesi Gecikme zamanlayicisi, 35.100 parametresi ile segilen kontrol
kaynagi acildiginda baslar. Gecikme sonrasinda, 35.105 1. biti
acihr.
0...42949673 s Motor fani start gecikmesi. 1=1s
35.102 DOL starter kapama | Motor fant icin bir durma gecikmesi tanimlar. 20 dak
gecikmesi Gecikme zamanlayicisi, 35.100 parametresi ile segilen kontrol
kaynag! kapatildiginda baslar. Gecikme sonrasinda, 35.105 1.
biti kapatilr.
0...715828 dak Motor fani durma gecikmesi. 1=1dk
35.103 DOL starter Motor fani geribildirim sinyali icin girisi seger. Secilmedi; DI5
geribildirim kaynagdi | 0 = Durduruldu (95.20 b6)
1 = Calisiyor
Fan baslatildiktan sonra (35.105 1. biti agilir), 35.104 ile
ayarlanan zaman icersinde geribildirim beklenir.
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikig! (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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35.104 DOL starter Motor fani igin bir geribildirim gecikmesi tanimlar. 0s;5s
geribildirim Gecikme zamanlayicisi, 35.105 1. biti acildiginda baslar. (95.20 b6)
gecikmesi Gecikme siresi doldugunda fandan geribildirim alinmazsa,

35.106 ile secilen igslem gerceklestirilir.

Not: Bu gecikme yalnizca start igin uygulanir. Calisma
sirasinda geribildirim sinyali kaybolursa, 35.106 ile segilen
islem hemen gerceklestirilir.

0...42949673 s Motor fani start gecikmesi. 1=1s
35.105 DOL starter durum | Motor fani kontrol lojigi durumu. -
word'l Bit 1, 6rnegdin bir dijital giris veya réle ¢ikisi kaynagi olarak

secilecek, fan kontrol ¢ikigidir.

Diger bitler, secilen kontrol ve geribildirim kaynaklarinin
durumlarini ve hata durumlarini gésterir.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Start komutu 35.100 ile segilen fan kontrol kaynaginin durumu.
0 = Stop talep edildi
1 = Start talep edildi
1 Gecikmig start  [Fan kontrol biti (gecikmeler dikkate alindi). Fani kontrol eden ¢ikis
komutu kaynag olarak bu biti segin.
0 = Durduruldu
1 = Baglatild
2 DOL geribildirimi |Fan geribildiriminin durumu (35.103 ile segilen kaynak).
0 = Durduruldu
1 = Calisiyor
3 DOL hatasi (-1) [Hata durumu.
0 = Hata (fan geribildirimi kayip). Gergeklestirilen eylem 35.106 ile
secildi.
1 = Hata yok
4...15 |Rezerve

0000b...1111b Motor fani kontrol lojigi durumu. 1=1

35.106 DOL starter olay tird Motor fani kontrol lojigi tarafindan fan geribildiriminin olmadidi | Hata
tespit edildiginde, gergeklestirilen islemi seger.

islem yok islem olmaz. 0

Uyari Sdrlcu bir uyari (A781 Motor fani) olusturur. 1

Hata Siricu 71B1 Motor fani hatasi verir. 2
36 Yik analizori Tepe deger ve genislik giinltigu ayarlari.

Ayrica bkz. bolim Yik analizoru, (sayfa 88).

36.01 PVL sinyal kaynagi | Tepe deg@eri gunlugu tarafindan izlenecek sinyali seger. Guc g/c
Sinyal, 36.02 PVL filtre siiresi parametresi ile belirlenen
filtreleme suresi kullanilarak filtrelenir.

Tepe degeri, diger 6nceden segilen sinyallerle birlikte
36.10...36.15 parametrelerine kaydedilir.

Tepe degeri gunligu 36.09 Sifirlama kaydedicileri parametresi
kullanilarak resetlenebilir. Son resetleme tarihi ve saati
siraslyla 36.16 ve 36.17 parametrelerine kaydedilir.

Sifir Yok (tepe degeri gunlugu devre disi). 0

Kullanilan motor hizi| 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 115). 1
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Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi (sayfa 115). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 115). 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti (sayfa 115). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 115). 7
Gl¢ g/c 01.14 Cikig gucl (sayfa 116). 8
Hiz ref rampasi girigi| 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 215). 10
Rampali hiz ref 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 215). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221). 12
Kullanilan moment | 26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235). 13
ref
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi (sayfa 241). 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikis gercek (sayfa 294). 16
Proses PID gerbldrm| 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 294). 17
Proses PID gr¢k 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek (sayfa 294). 18
Proses PID spm 40.04 Proses PID sapmasi gergek (sayfa 294). 19
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
36.02  PVL filtre siresi Tepe deger kaydedicisi icin bir filtreleme suresi tanimlar. Bkz. | 2,00 s
36.01 PVL sinyal kaynagi parametresi.
0,00 ... 120,00 s Tepe deger ginlagu filtreleme siresi. 100=1s
36.06 AL2 sinyal kaynagi | Genlik gunligi 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sinyal, Motor
200 ms araliklarla érneklenir. momenti
Sonuglar, 36.40...36.49 parametreleri tarafindan gérintilenir.
Her parametre, bir genlik araligini temsil eder ve 6rneklerin
hangi bélimuniun o araliga dustigini gosterir.
%2100'e karsilik gelen sinyal degeri 36.07 AL2 sinyal
Olceklendirme parametresi ile tanimlanir.
Genlik giinlugu 2 36.09 Sifirlama kaydedicileri parametresi
kullanilarak resetlenebilir. Son resetleme tarihi ve saati
siraslyla 36.50 ve 36.51 parametrelerine kaydedilir.
Secenekler igin, bkz. parametre 36.01 PVL sinyal kaynagi.
36.07 AL2 sinyal %2100 genlige karsilik gelen sinyal degerini tanimlar. 100,00
olceklendirme
0,00 ... 32767,00 %100'e karsilik gelen sinyal degeri. 1=1
36.09  Sifirlama Tepe degeri ginliginiu ve/veya genlik gunlugi 2'yi sifirlar. Tamam
kaydedicileri (Genlik giinlugu 1 sifirlanamaz.)
Tamam Resetleme tamamlandi ya da talep edilmedi (normal ¢alisma).| O
Tumu Hem tepe degeri ginlugund hem de genlik gunlagi 2'yi 1
resetler.
PVL Tepe degeri glinligunu resetler. 2
AL2 Genlik giinlugu 2'yi resetler. 3
36.10 PVL tepe degeri Tepe deger ginligi tarafindan kaydedilen tepe degerini 0,00
goruntdler.
-32768,00 ... Tepe degeri. 1=1
32767,00
36.11  PVL tepe degeri Tepe degerin kaydedildigi tarihi géruntuler. -
tarihi

Tepe olugma tarihi.
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36.12  PVL tepe degeri Tepe degerin kaydedildigi saati goriintuler. -
saati
- Tepe olugsma saati. -
36.13  Tepe degerindeki Tepe degerin kaydedildigi andaki motor akimini géruntuler. 0,00 A
PVL akimi
-32768,00 ... Tepe degerindeki motor akimi. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL DC gerilimi tepe | Tepe degerin kaydedildigi anda, siruct ara DC devresindeki | 0,00 V
degerinde gerilimi goruntaler.
0,00 ... 2000,00 V | Tepe degerindeki DC gerilim. 10=1V
36.15 Tepe degerindeki Tepe degerin kaydedildigi andaki motor hizini goéruntler. 0,00 rpm
PVL hizi
-32768,00 ... Tepe degerindeki motor hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
36.16  PVL reset tarihi Tepe degeri gunligiiniin en son resetlendigi tarihi géruntiler. | -
- Tepe degeri giinligunin en son resetleme tarihi. -
36.17  PVL filtre saati Tepe degeri giinligunin en son resetlendigi saati géruntuler. | -
- Tepe degeri gunligiiniin en son resetleme saati. -
36.20 AL1 %0 -- %10 Genislik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve % 0 - 10 araligina| 0,00%
dusen ornekler ylizdesini goruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %0 - 10 arasindaki genlik giinlugu 1 érnekleri. 1=%1
36.21 ALl %10 -- %20 Genislik ginlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 0,00%
araligina dugen ornekler yilizdesini goruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %10 - 20 arasindaki genlik ginligu 1 drnekleri. 1=%1
36.22  AL1 %20 -- %30 Genislik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 0,00%
araligina diisen ornekler yuizdesini goriintiler.
%0,00 ... %100,00 | %20 - 30 arasindaki genlik gunlugt 1 érnekleri. 1=%1
36.23  AL1 %30 -- %40 Genislik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini géruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %30 - 40 arasindaki genlik ginligu 1 drnekleri. 1=%1
36.24  AL1 %40 -- %50 Genislik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 0,00%
araligina dusen ornekler yilizdesini goruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %40 - 50 arasindaki genlik ginligu 1 drnekleri. 1=%1
36.25  AL1 %50 -- %60 Genislik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 0,00%
araligina diisen ornekler yuzdesini goriintler.
%0,00 ... %100,00 | %50 - 60 arasindaki genlik gunlugt 1 érnekleri. 1=%1
36.26 ALl %60 -- %70 Genislik guinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini géruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %60 - 70 arasindaki genlik gunligu 1 drnekleri. 1=%1
36.27  AL1 %70 -- %80 Genislik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 0,00%
araligina dugen ornekler yilizdesini goruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %70 - 80 arasindaki genlik ginligi 1 drnekleri. 1=%1
36.28  AL1 %80 -- %90 Genislik gunlugu 1 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 0,00%
araligina diisen ornekler yuzdesini goriintiler.
%0,00 ... %100,00 | %80 - 90 arasindaki genlik gunlugi 1 érnekleri. 1=%1
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36.29  AL1 %90 uzeri Genislik ginlagu 1 tarafindan kaydedilen ve % 90'I agan 0,00%
ornekler yuzdesini gorintiler.
%0,00 ... %100,00 | %90 uzerindeki genlik gunltgu 1 érnekleri. 1=%1
36.40 AL2 %0 -- %10 Geniglik glinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 0 - 10 arahigina| 0,00%
disen ornekler ylizdesini goérintiler.
%0,00 ... %100,00 | %0 - 10 arasindaki genlik giinligu 2 érnekleri. 1=%1
36.41  AL2 %10 -- %20 Genislik gunltgi 2 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 0,00%
araligina disen ornekler yuzdesini gorintuler.
%0,00 ... %100,00 | %10 - 20 arasindaki genlik gunlugi 2 érnekleri. 1=%1
36.42  AL2 %20 -- %30 Genislik gunltgi 2 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini géruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %20 - 30 arasindaki genlik gunligu 2 drnekleri. 1=%1
36.43  AL2 %30 -- %40 Geniglik gunlugi 2 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 0,00%
araligina disen ornekler ylizdesini gorantuler.
%0,00 ... %100,00 | %30 - 40 arasindaki genlik ginligu 2 drnekleri. 1=%1
36.44  AL2 %40 -- %50 Genislik gunltgi 2 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 0,00%
araligina disen ornekler yuzdesini gorintuler.
%0,00 ... %100,00 | %40 - 50 arasindaki genlik ginligu 2 drnekleri. 1=%1
36.45 AL2 %50 -- %60 Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini géruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %50 - 60 arasindaki genlik glnligu 2 drnekleri. 1=%1
36.46  AL2 %60 -- %70 Geniglik gunlugi 2 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini gorantuler.
%0,00 ... %100,00 | %60 - 70 arasindaki genlik ginligu 2 drnekleri. 1=%1
36.47 AL2 %70 -- %80 Genislik gunltgi 2 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 0,00%
araligina disen ornekler yuzdesini gorintuler.
%0,00 ... %100,00 | %70 - 80 arasindaki genlik gunlugi 2 érnekleri. 1=%1
36.48  AL2 %80 -- %90 Genislik gunltgi 2 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 0,00%
araligina dusen ornekler ylizdesini géruntuler.
%0,00 ... %100,00 | %80 - 90 arasindaki genlik glnligu 2 drnekleri. 1=%1
36.49  AL2 %90 Uzeri Geniglik gunlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 90'l asan 0,00%
ornekler ytzdesini gorintiler.
%0,00 ... %100,00 | %90 uzerindeki genlik ginltgi 2 érnekleri. 1=%1
36.50 AL2 reset tarihi Genlik ginligu 2'nin en son resetlendigi tarihi gorintuler. -
- Genlik giinligu 2'nin son resetlenme tarihi. -
36.51 AL2reset saati Genlik ginlugu 2'nin en son resetlendigi saati goruntiler. -

Genlik ginligu 2'nin son resetlenme saati.
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37 Kull. Yk egrisi Kullanici yiik egrisi icin ayarlar.
Ayrica bkz. bolim Kullanici yik egrisi, (sayfa 83).
37.01  ULC gikigi durum izlenen sinyalin durumunu gérintiler. (Durum word'd, 37.03, | -
word'l 37.04, 37.41 ve 37.42 parametreleri tarafindan segilen

eylemlerden ve gecikmelerden bagimsizdir.)
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Bilgi

0 Dusuk yuk limiti 1 = Izlenen sinyal distik yik egrisinin altinda.
1 Rezerve

2 Asiri yuk limiti 1 = Izlenen sinyal asiri yiik egrisinin tizerinde.
3...15 |Rezerve

000b ... 101b izlenen sinyalin durumu. 1=1
37.02  ULC denetim sinyali | izlenecek sinyali seger. Fonksiyon sinyalin gergek degerini yik| Secilmedi
egrisiyle karsilagtirir.
Secilmedi Sinyal secilmedi (izleme devre disi). 0
Motor akimi % 01.07 Motor akimi (bkz. sayfa 115). 2
Motor momenti % 01.10 Motor momenti (bkz. sayfa 115). 3
Motor nominal ¢ikis | 01.15 Motor nom ¢ikis glici % (bkz. sayfa 116). 4
guicu %
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
37.03  ULC asir yuk Izlenen sinyalin mutlak degeri, 37.41 ULC agiri yiik Devre digl
islemleri zamanlayicisi siiresinden fazla asir yiik egrisinin Gzerinde
kalirsa surliciintin nasil tepki verecegini seger.
Devre digi Eylem olmaz. 0
Uyari Sirlcu bir uyari (A8BE ULC agiri yuk uyarisi) olusturur. 1
Hata Siricu 8002 ULC asir yuk hatasi hatasi verir. 2
Uyari/Hata Sinyal ABBE ULC asiri yuk uyarisi parametresi tarafindan 3
tanimlanan surenin yari suresi boyunca surekli olarak asir yik
egrisinin Gzerinde olursa, surlict bir uyari (37.41 ULC agiri yuk
zamanlayicisi) olusturur.
Sinyal 8002 ULC agiri yik hatasi parametresi tarafindan
tanimlanan surenin yari suresi boyunca surekli olarak asiri yuk
egdrisinin Uzerinde olursa, siriicti 37.41 ULC asir yuk
zamanlayicisi hatasi ile agilir.
37.04  ULC dusuk yik Izlenen sinyalin mutlak degeri, 37.42 ULC dusiik yik Devre digl
islemleri zamanlayicisi siiresinden fazla dusik yik egrisinin altinda
kalirsa suriicuntin nasil tepki verecegini seger.
Devre disi Eylem olmaz. 0
Uyari Siricu bir uyar (A8BF ULC dusuk yuk uyarist) olusturur. 1
Hata Siricu 8001 ULC dusuk yuk hatasi hatasi verir. 2
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Uyari/Hata Sinyal A8BF ULC dusuk yuk uyarisi parametresi tarafindan 3
tanimlanan surenin yari stresi boyunca surekli olarak disuk
yuk egrisinin altinda olursa, suriict bir uyari (37.42 ULC dusik
yuk zamanlayicisi) olusturur.
Sinyal 8001 ULC dusuk yuk hatasi parametresi tarafindan
tanimlanan sirenin yari stiresi boyunca sirekli olarak distk
yuk egrisinin altinda olursa, suruct 37.42 ULC dustk yik
zamanlayicisi hatasi ile agilir.
37.11  ULC hiz tablosu Kullanici yuk egrisinin X eksenindeki 1. hiz noktasini tanimlar.| 150,0 rpm
noktasi 1 Hiz noktalari, DTC motor kontrol modunda ve hiz kontrolii
kullanilirken skaler motor kontrol modunda kullanilr.
Bes nokta en disikten en yiksege siralanmalidir. Noktalar
pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak negatif yonde de
simetrik olarak etkilidir. Izleme bu iki alanin diginda etkin
degildir.
0,0 ... 30000,0 rpm | Hiz. 1=1rpm
37.12 ULC hiz tablosu Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 2. hiz noktasini tanimlar.| 750,0 rpm
noktasi 2
0,0 ... 30000,0 rpm | Hiz. 1=1rpm
37.13 ULC hiz tablosu Kullanici yuk egrisinin X eksenindeki 3. hiz noktasini tanimlar.| 1290,0 rpm
noktasi 3
0,0 ... 30000,0 rpm | Hiz. 1=1rpm
37.14  ULC hiz tablosu Kullanici yuk egrisinin X eksenindeki 4. hiz noktasini tanimlar.| 1500,0 rpm
noktasi 4
0,0 ... 30000,0 rpm | Hiz. 1=1rpm
37.15 ULC hiz tablosu Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 5. hiz noktasini tanimlar.| 1800,0 rpm
noktasi 5
0,0 ... 30000,0 rpm | Hiz. 1=1rpm
37.16  ULC frekans tablosu | Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 1. frekans noktasini 5,0 Hz
noktasi 1 tanimlar.
Frekans noktalari, frekans kontroll kullanilirken skaler motor
kontrol modunda kullanilir.
Bes nokta en disikten en yiksege siralanmalidir. Noktalar
pozitif degerler olarak tanimlanir, ancak negatif yonde de
simetrik olarak etkilidir. Izleme bu iki alanin diginda etkin
degildir.
0,0 ... 500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.17  ULC frekans tablosu | Kullanici yiik egrisinin X eksenindeki 2. frekans noktasini 25,0 Hz
noktasi 2 tanimlar.
0,0 ... 500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.18 ULC frekans tablosu | Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 3. frekans noktasini 43,0 Hz
noktasi 3 tanimlar.
0,0 ... 500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.19 ULC frekans tablosu | Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 4. frekans noktasini 50,0 Hz
noktasi 4 tanimlar.
0,0 ... 500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.20  ULC frekans tablosu | Kullanici yik egrisinin X eksenindeki 5. frekans noktasini 60,0 Hz
noktasi 5 tanimlar.
0,0 ... 500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
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37.21  ULC dustk yik Distk yik egrisinin 1. noktasini tanimlar. %10,0
noktasi 1 Dustuk yik egrisinin her bir noktasi karsilik gelen asiri yik
egrisinden daha disuk bir degere sahip olmalidir.
%0,0 ... %1600,0 Dusuk ylk noktasi 1=%1
37.22  ULC dustk yuk Dustik yik egrisinin 2. noktasini tanimlar. %15,0
noktasi 2
%0,0 ... %1600,0 Dusuk yik noktasi 1=%1
37.23  ULC dusuk yuk Dusuk yik egrisinin 3. noktasini tanimlar. %25,0
noktasi 3
%0,0 ... %1600,0 Dusuk yik noktasi 1=%1
37.24  ULC dusuk yuk Dusik yik egrisinin 4. noktasini tanimlar. 30,0%
noktasi 4
%0,0 ... %1600,0 Dusuk ylk noktasi 1=%1
37.25 ULC dustk yik Dustik yik egrisinin 5. noktasini tanimlar. 30,0%
noktasi 5
%0,0 ... %1600,0 Dusuk yik noktasi 1=%1
37.31  ULC asir yuk Asiri yik egrisinin 1. noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 1 Asiri yik egrisinin her bir noktasi karsilik gelen dusuk yik
egrisinden daha yuksek bir degere sahip olmalidir.
%0,0 ... %1600,0 Asiri yik noktasi. 1=%1
37.32  ULC asir yik Asin yik egrisinin 2. noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 2
%0,0 ... %1600,0 Asiri yik noktasi. 1=%1
37.33  ULC asir yuk Asiri yik egrisinin 3. noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 3
%0,0 ... %1600,0 Asirt yuk noktasi. 1=%1
37.34  ULC agiri yik Asiri yik egrisinin 4. noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 4
%0,0 ... %1600,0 Asin yik noktasi. 1=%1
37.35 ULC asir yik Asin yik egrisinin 5. noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 5
%0,0 ... %1600,0 Asiri yik noktasi. 1=%1
37.41  ULC asiIr yuk Siricu 37.03 ULC asin yuk iglemleri tarafindan segilen eylemi| 20,0 s
zamanlayicisi gerceklestirmeden dnce izlenen sinyalin asiri yik egrisinin
surekli izerinde olmasi gereken sireyi tanimlar.
0,0 ... 10000,0 s Asiri yik zamanlayicisi. 1=1s
37.42  ULC dusuk yik Siirtict 37.04 ULC dusuk yuk islemleri tarafindan secilen 20,0s
zamanlayicisi eylemi gerceklestirmeden 6nce izlenen sinyalin disik yuk
egrisinin surekli altinda olmasi gereken sureyi tanimlar.
0,0 ... 10000,0 s Dustlik yik zamanlaycisi. 1=1s
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40 Proses PID grubu 1 | Proses PID kontroli igin parametre degerleri.
Suriictde proses kullanimi igin tek bir etkin PID kontrol cihazi
bulunur, ancak iki ayri komple kurulum programlanip
kaydedilebilir.
Birinci grup 40.07...40.56* parametrelerinden uyarlanir, ikinci
grup 41 Proses PID grubu 2 grubundaki parametreler ile
tanimlanir. Kullanilacak grubu tanimlayan ikili kaynak 40.57
PID setl/set2 se¢imi parametresi ile segilir.
Ayrica 566 ve 567 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina
bakin.
*Bu gruptaki diger parametreler her iki grup icin ortaktir.
40.01  Proses PID ¢ikisl Proses PID kontrolu ¢ikisini gdsterir. 567. sayfadaki kontrol -
gercek zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses PID kontrolu ¢ikisl. 1 =1 birim
32767,00
40.02  Proses PID Kaynak se¢imi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.10 Set | -
geribildirimi gercek | 1 geribildirim fonksiyonu) ve filtreleme sonrasinda proses geri
bildirim degerini gosterir. 566. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses geri bildirimi. 1 =1 birim
32767,00
40.03  Proses PID ayar Kaynak secimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.18 Set | -
noktasi gergek 1 ayar noktasi fonksiyonu), sinirlama ve rampa sonrasinda
proses PID ayar noktasi degerini gosterir. 567. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim segimi
parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses PID kontroli i¢in ayar noktasi. 1 =1 birim
32767,00
40.04  Proses PID sapmasi | Proses PID sapmasini gdsterir. Varsaylilan olarak, bu deger | -
gercek ayar noktasi - geri bildirime esittir, ancak sapma 40.31 Set 1
sapma ters cevrilmesi parametresi ile ters gevrilebilir. 567.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim secimi
parametresi ile segilir.
-32768,00 ... PID sapmasi. 1 =1 birim
32767,00
40.05  Proses PID trim Trimlenmis referans ¢ikisini gosterir. 567. sayfadaki kontrol -
cikisi gercek zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim segimi
parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Trimlenmis referans. 1 =1 birim

32767,00
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40.06  Proses PID kontrolii | Proses PID kontroliindeki durum bilgilerini gosterir. -
durum word'U. Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontrolii etkin.
1 Ayar noktasi 1 = Proses PID ayar noktasi dondurulmus.
dondurulmus
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrolu ¢ikisi donduruimus.
3 PID uyku modu 1 = Uyku modu etkin.
4 Uyku ek siresi 1 = Uyku ek suresi etkin.
5 Trim modu 1 = Trim fonksiyonu etkin.
6 izleme modu 1 = izleme fonksiyonu etkin.
7 Cikig Ust limiti 1 = PID ¢ikigl 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikig alt limiti 1 = PID ¢ikigl 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Olii bant etkin 1 = Olu bant etkin (bkz. par. 40.39)
10 PID grubu 0 = Parametre grubu 1 kullanimda. 1 = Parametre grubu 2
kullanimda.
11 Rezerve
12 Dahili ayar noktas! |1 = Dahili ayar noktasi etkin (bkz. par. 40.16...40.16)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontroli durum word'G. 1=1
40.07 Set 1 PID galisma | Proses PID kontrolinu etkinlestirir/devre disi birakir. Ayrica, | Kapal
modu bkz. 40.60 Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi parametresi.
Not: Proses PID kontrolii sadece harici kontrolde kullanilabilir;
bkz. bélim Lokal kontrol — harici kontrol kargilastirmasi (sayfa
20).
Kapali Proses PID kontrolu pasif. 0
Acik Proses PID kontroli etkin. 1
Sdricu caligirken Siricu calisirken proses PID kontrolu etkindir. 2
aclk
40.08  Set 1 geribildirim 1 | Proses geri bildiriminin birinci kaynagini secer. 566. sayfadaki | Al1

kaynagi

kontrol zinciri semasina bakin.

oOlceklendirilmi
$

Secilmedi Yok. 0
All 6lgeklendirilmis | 12.12 All 6lceklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 6lgeklendirilmis | 12.22 Al2 6lceklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
Frek girisi 11.39 Olgeklendirilen frek girisi 1 (bkz. sayfa 150). 3
olceklendirildi

Motor akimi 01.07 Motor akimi (bkz. sayfa 115). 5
Glg g/c 01.14 Cikis giicti (bkz. sayfa 116).

Motor momenti 01.10 Motor momenti (bkz. sayfa 115). 7
Geribildirim verileri | 40.91 Geri bildirim verileri depolama (bkz. sayfa 307). 10
depolama

Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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40.09  Set 1 geribildirim 2 | Proses geri bildiriminin ikinci kaynagini secer. Secilmedi
kaynagi Secenekler icin, bkz. parametre 40.08 Set 1 geribildirim 1
kaynagi.
40.10  Set 1 geribildirim Proses geri bildiriminin 40.08 Set 1 geribildirim 1 kaynagi ve | Inl
fonksiyonu 40.09 Set 1 geribildirim 2 kaynagi parametreleri ile segilen iki
geribildirim kaynagindan nasil hesaplandigini tanimlar.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den cikarilr. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile carpilr. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélinr. 4
MIN(In1,In2) Iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) Iki kaynagin biyuk olan. 6
AVE(In1,In2) Iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(Inl) Kaynak 1'in kare koka. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare koku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sart(In1)+sqrt(In2) | Kaynak 1'in karekokl + kaynak 2'nin karekoka. 11
40.11  Set 1 geribildirim Proses geri bildirimi igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. 0,000 s
filtre suresi
0,000...30,000 s Geri bildirim filtreleme stresi. 1=1s
40.12  Set 1 birim segimi 40.01...40.05, 40.21...40.24 ve 40.47 parametreleri igin birimi| %
tanimlar.
rpm rpm.
% %.
Hz Hz.
PID kullanici tinitesi | Kullanici tarafinda tanimlanabilir Ginite 1. Unitenin adi 250
1 kumanda panelinde, Menl - Ayarlar - Metinleri dizenle 6gesi
secilerek diizenlenebilir.
40.14  Set 1 ayar noktasi | 40.15 Set 1 ¢ikis dlgeklendirme parametresi ile birlikte, proses| 100,00
Olgceklendirme PID kontrol zinciri i¢in bir genel élgeklendirme faktdri tanimlar,
Ornegin, proses ayar noktasi girigi Hz cinsinden oldugunda
skalalandirma faktériinden yaralanilabilir, PID kontrol cihazinin
cikisl 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 ¢ikigi = [40.15] olur,
sapma (ayar noktasi - geri bildirim) = [40.14] ve [40.32] = 1
oldugunda.
Not: Olgeklendirme 40.14 ve 40.15 arasindaki orana dayanir.
Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 30 ile ayni skalalandirmayi
olusturacaktir.
-32768,00 ... Proses ayar noktasi bazinda. 1=1
32767,00
40.15 Set1lcikis Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi 6lgeklendirme. 1500,00;
olceklendirme 1800,00
(95.20 b0)
-32768,00 ... Proses PID kontrolu ¢ikisl bazinda. 1=1

32767,00
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40.16  Set 1 ayar noktasi 1 | Proses PID ayar noktasinin birinci kaynagini secer. Bu ayar | Dahili ayar
kaynagi noktasi 40.25 Set 1 ayar noktasi se¢imi parametresinde ayar | noktasi
noktasi 1 olarak bulunur. 566. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Secilmedi Yok. 0
Kontrol paneli 03.01 Panel referansi (bkz. sayfa 118). Bkz. bdlim Kontrol 1
panelini harici kontrol kaynagi olarak kullanma (sayfa 21).
Dabhili ayar noktasi | Dahili ayar noktasi. Bkz. parametre 40.19 Set 1 dahili ayar 2
noktasi se¢1.
All dlgeklendirilmis | 12.12 Al1l dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154).
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 4
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor
potansiyometresi potansiyometresinin ¢ikist).
Frek girisi 11.39 Olgeklendirilen frek girigi 1 (bkz. sayfa 150). 10
olceklendirildi
Geribildirim verileri | 40.92 Geri bildirim verileri depolama (bkz. sayfa 307). 24
depolama
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.17  Set 1 ayar noktasi 2 | Proses ayar noktasinin ikinci kaynagini seger. Bu ayar noktasi| Secilmedi
kaynagi 40.25 Set 1 ayar noktasi segimi parametresinde ayar noktasi 2
olarak bulunur.
Secenekler igin, bkz. parametre 40.16 Set 1 ayar noktasi 1
kaynagt.
40.18  Set 1 ayar noktasi | 40.16 Set 1 ayar noktasi 1 kaynagi ve 40.17 Set 1 ayar noktasi| Inl veya In2
fonksiyonu 2 kaynag parametreleri ile secilen ayar noktasi kaynaklari
arasinda bir matematiksel fonksiyon secer.
In1 veya In2 Matematiksel fonksiyon uygulanmaz. 40.25 Set 1 ayar noktasi| O
secimi parametresi ile secilen kaynak kullanilir.
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den ¢ikarilr. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile carpilr. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bolunar. 4
MIN(In1,In2) iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) iki kaynagin buyik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(Inl) 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 karekokl + kaynak 2'nin karekoka. 11
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40.19  Set 1 dahili ayar 40.20 Set 1 dahili ayar noktasi seg2 ile birlikte, 40.21...40.24 | Secilmedi
noktasi se¢l parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin dahili ayar noktasini
tanimlar.
Kaynak su Kaynak su
parametre ile parametre ile | Ayar noktasi 6n ayari
tanimlanir: tanimlanir: etkin
40.19 40.20
0 0 1 (par. 40.21)
1 0 2 (par. 40.22)
0 1 3 (par. 40.23)
1 1 4 (par. 40.24)
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikigi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.20  Set 1 dahili ayar 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi secl ile birlikte, 40.21...40.24 | Secilmedi
noktas| se¢2 parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin dahili ayar noktasini
tanmimlar. 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi se¢l
parametresindeki tabloya bakin.
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.21  Set 1 dahili ayar Proses ayar noktasi 6n ayari 1'i tanimlar. Bkz. parametre 0,00
noktas! 1 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi se¢1.
Birim, 40.12 Set 1 birim secimi parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 1. 1 =1 birim

32767,00
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40.22  Set 1 dahili ayar Proses ayar noktasi 6n ayari 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 0,00
noktasi 2 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi se¢1.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 2. 1 =1 birim
32767,00
40.23  Set 1 dahili ayar Proses ayar noktasi 6n ayari 3'0 tanimlar. Bkz. parametre 0,00
noktasi 3 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi se¢1.
Birim, 40.12 Set 1 birim secimi parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 3. 1 =1 birim
32767,00
40.24  Set 1 dahili ayar Proses ayar noktasi 6n ayari 4'0 tanimlar. Bkz. parametre 0,00
noktasi 4 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi se¢1.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768,00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 4. 1 =1 birim
32767,00
40.25  Set 1 ayar noktasi | Ayar noktasi kaynagi 1 (40.16) ve 2 (40.17) arasindaki secimi | Ayar noktasi
segimi konfiglre eder. kaynagi 1
Bu parametre yalnizca 40.18 Set 1 ayar noktasi fonksiyonu
parametresi Inl veya In2 olarak ayarlandiginda etkindir.
0 = Ayar noktas! kaynag! 1
1 = Ayar noktasi kaynagi 2
Ayar noktasi kaynagi| 0. 0
1
Ayar noktasi kaynagi| 1. 1
2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.26  Set 1 ayar noktasi Proses PID kontroll ayar noktasi i¢in bir minimum limit 0,00
min tanimlar.
-32768,00 ... Proses PID kontroll ayar noktasi i¢in minimum limit. 1=1
32767,00
40.27  Set 1 ayar noktasi Proses PID kontroli ayar noktasi icin bir maksimum limit 32767,00
maks tanimlar.
-32768,00 ... Proses PID kontroli ayar noktasl i¢in maksimum limit. 1=1
32767,00
40.28  Set 1 ayar noktasI | Ayar noktasinin %0'dan %100'e ¢ikmasi icin gecen minimum | 0,0 s
artig zamani slireyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi artig siresi. 1=1
40.29  Set 1 ayar noktasi | Ayar noktasinin %100'den %0'a dismesi i¢in gegen minimum [ 0,0 s
azalma zamani sureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi azalma suresi. 1=1
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40.30  Set 1 ayar noktasi | Donar veya donma icin kullanilabilecek bir kaynak, proses PID | Secilmedi
donma etkin kontrolll ayar noktasini tanimlar. Referans bir analog girise
bagh proses geri bildirimine dayandiginda ve sensoriin servis
islemlerinin proses durdurulmadan yapilmasi gerektiginde bu
ozellik kullanighdir.
1 = Proses PID kontrolu ayar noktasi dondurulmus.
Ayrica, bkz. 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme
parametresi.
Secilmedi Proses PID kontroli ayar noktasi dondurulmamis. 0
Segcildi Proses PID kontrolu ayar noktasi dondurulmus. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.31  Set 1 sapma ters Proses PID kontroll girigini ters gevirir. Cevrilmedi
cevrilmesi 0 = Sapma gevrilmedi (Sapma = Set degeri - Geribildirim) (Ref - Fbk)
1 = Sapma cevrildi (Sapma = Set degeri - Geribildirim)
Ayrica bkz. bélim Proses PID kontroli igin uyku fonksiyonu,
(sayfa 68).
Cevrilmedi (Ref - 0. 0
Fbk)
Cevrildi (Fbk - Ref) | 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.32  Set 1 kazanci Proses PID kontroli i¢in kazanci tanimlar. Bkz. parametre 1,00
40.33 Set 1 entegrasyon siresi.
0,10 ... 100,00 PID kontrol cihazi igin kazang. 100=1
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40.33  Set 1 entegrasyon | Proses PID kontroli igin bir entegrasyon siresi tanimlar. Bu | 60,0 s
suresi zaman, kontrol edilmekte olan prosesin tepki zamani ile ayni
buyuklik sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde dengesizlik s6z
konusu olur.

Hata/Kontrol cihazi ¢ikisi

Zaman

| = kontrol cihazi girisi (hata)
O = kontrol cihazi ¢ikis!

G = kazang

Ti = entegrasyon suresi

Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi "I" boluminu devre disi
birakir ve PID kontroldriinu bir PD kontrolériine dontstrdr.

0,0 ...32767,0 s Entegrasyon siresi. 1=1s

40.34  Set 1 turev suresi Proses PID kontroli turev siiresini tanimlar. Kontrol cihazi 0,000 s
cikisl trev bileseni asagidaki formile gore iki ardisik hata
degerine (Ex_; ve Ey) dayanmaktadir:

PID TUREV SURESI x (Ek - Ex.1)/Ts,

Ts = 2 ms érnekleme siiresi

E = Hata = Proses referansi — proses geri bildirimi.

0,000 ... 10,000 s Turev slresi. 1000=1s
40.35  Set 1 turev filtre Proses PID kontroll turev bilesenini duzlestirmek igin 0,0s
suresi kullanilan tek kutuplu filtrenin siire sabitini tanimlar.

% . L
Z Filtrelenmemis sinyal

100

63 Filtrelenmis sinyal

T
o=1Ix(1-e'T)

| = filtre girisi (adim)

O = filtre ¢ikisi
t=zaman

T = filtreleme sire sabiti

0,0...100s Filtreleme sire sabiti. 10=1s
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40.36  Set 1 ¢ikis min Proses PID kontrolu ¢ikigl igin minimum limiti tanimlar. 0,0
Minimum ve maksimum limitleri kullanarak ¢alisma araligini
sinirflamak mimkundur.
-32768,0 ... 32767,0| Proses PID kontrold ¢ikisi igin minimum limit. 1=1
40.37  Set 1 ¢ikis maks Proses PID kontroli ¢ikis! icin maksimum limiti tanimlar. Bkz. | 1500,0;
parametre 40.36 Set 1 ¢ikis min. 1800,0 (95.20
b0)
-32768,0 ... 32767,0| Proses PID kontrolu ¢ikisi igin maksimum limit. 1=1
40.38  Set 1 ¢ikisdonma | Proses PID kontrolll ¢ikisini dondurarak (veya dondurmak igin | Secilmedi
etkinlestirme kullanilabilecek bir kaynak tanimlayarak), ¢ikisi dondurma
islemi etkinlestiriimeden 6nceki degerde tutar. Bu 6zellik
ornegin proses geri bildirimi saglayan bir sensére proses
durdurulmadan servis islemi yapilmasi gerektiginde kullanilir.
1 = Proses PID kontrolu ¢ikigi dondurulmus
Ayrica, bkz. 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin
parametresi.
Secilmedi Proses PID kontroli ¢ikisi dondurulmamistir. 0
Segildi Proses PID kontroli ¢ikisi dondurulmustur. 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
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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40.39  Set 1 6lu bant araligif Ayar noktasi civarinda bir 61t bant tanimlar. Proses geri 0.0
bildirimi 6lu banda girdiginde, bir gecikme zamanlayicisi
baglar. Geri bildirim gecikmeden (40.40 Set 1 6lu bant
gecikmesi) daha uzun siire 6l bant dahilinde kalirsa, PID
kontrol cihazi ¢ikigi dondurulur. Geri bildirim degeri 6l banttan
ciktiktan sonra normal ¢alisma devam eder.

40.39 Set 1 6lu bant

aralig \ ‘
Ayar noktasi - :

Geri Bildirim ! 1

PID kontrol /jb/
cihazi gikisi : N
i PID kontrol cihazi

< > < 2 ¢ikigt dondurulmustur

40.40 Set 1 6lu bant gecikmesi

Zaman
0,0 ... 32767,0 Olii bant arahg. 1=1
40.40  Set 1 6l bant Olii bant igin gecikme. Bkz. parametre 40.39 Set 1 6lu bant 0,0s
gecikmesi araligi.
0,0 ... 3600,0 s Olii bant bélgesi igin gecikme. 1=1s
40.41  Set 1 uyku modu Uyku fonksiyonu modunu seger. Secilmedi
Ayrica bkz. b6lim Proses PID kontrolu igin uyku fonksiyonu,
(sayfa 68).
Secilmedi Uyku fonksiyonu devre digl. 0
Dabhili PID kontrol cihazi ¢ikisi 40.43 Set 1 uyku seviyesi degeriyle |1
kiyaslanir.
PID kontrol cihazi ¢ikisi, uyku gecikmesinden (40.44 Set 1
uyku gecikmesi) daha uzun bir suire uyku seviyesinin altinda
kalirsa, siriici uyku moduna geger.
40.44...40.48 parametreleri gecerlidir.
Harici Uyku fonksiyonu, 40.42 Set 1 uyku etkinlestirme parametresi | 2
tarafindan segilen kaynak ile etkinlestirilir.
40.44...40.46 ve 40.48 parametreleri gecerlidir.
40.42  Set 1 uyku 40.41 Set 1 uyku modu parametresi Harici olarak ayarliyken, | Secilmedi
etkinlestirme PID uyku fonksiyonunu etkinlestirmek icin kullanilacak bir
kaynak tanimlar.
0 = Uyku fonksiyonu devre disi
1 = Uyku fonksiyonu etkinlestirildi
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
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Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.43  Set 1 uyku seviyesi | 40.41 Set 1 uyku modu parametresi Dahili olarak 0,0
ayarlandiginda uyku fonksiyonu icin start limitini tanimlar.
0,0 ... 32767,0 Uyku start seviyesi. 1=1
40.44  Set 1 uyku Uyku fonksiyonu gercekten etkinlestiriimeden énce, 60,0 s
gecikmesi istenmeyen uyku durumunu énlemek igin bir gecikme tanimlar,
40.41 Set 1 uyku modu parametresi ile segilen uyku kosulu
gerceklestiginde gecikme zamanlayicisi baslar ve kosul
saglanmadiginda resetlenir.
0,0...3600,0s Uyku start gecikmesi. 1=1s
40.45  Set 1 uyku uzatma | Uyku ek siresi adimi igin bir ek stiresi zamani tanimlar. Bkz. | 0,0 s
zamani parametre 40.46 Set 1 uyku uzatma adimi.
0,0...3600,0 s Uyku ek siiresi zamani. 1=1s
40.46  Set 1 uyku uzatma | Suriict uyku moduna girerken, 40.45 Set 1 uyku uzatma 0,0
adimi zamani parametresi ile tanimlanan sire igin proses ayar
noktasi bu degerle artirilir.
Etkinse, surtct uyandiginda uyku ek suresi iptal edilir.
0,0 ... 32767,0 Uyku ek siresi adimi. 1=1
40.47  Set 1 uyandirma 40.41 Set 1 uyku modu Dahili olarak ayarlandiginda, bu 0,00 rpm, %
sapmasl parametre uyanma seviyesini sapma proses ayar noktasi ve | veya Hz
geri bildirim arasinda olacak sekilde tanimlar. Birim, 40.12 Set
1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
Sapma bu parametrenin degerini astiginda ve uyanma
gecikmesi (40.48 Set 1 uyandirma gecikmesi) siiresince bu
sekilde kalirsa, surticti uyanir.
Ayrica, bkz. 40.31 Set 1 sapma ters cevrilmesi parametresi.
-32768,00 ... Uyanma seviyesi (sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim | 1 = 1 birim
32767,00 rpm, % arasinda olacak sekilde).
veya Hz
40.48  Set 1 uyandirma Istenmeyen uyandirma durumlarini 6nlemek iizere, uyku 0,50 s
gecikmesi fonksiyonu icin bir uyandirma gecikmesi tanimlar. Bkz.
parametre 40.47 Set 1 uyandirma sapmasil.
Sapma uyanma seviyesini (40.47 Set 1 uyandirma sapmasi)
astiginda gecikme zamanlayicisi baglar ve sapma uyanma
seviyesinin altina distigunde resetlenir.
0,00 ... 60,00 s Uyanma gecikmesi. 1=1s
40.49 Set1izleme modu |Izleme modunu etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir kaynak | Secilmedi
secer). Izleme modunda, 40.50 Set 1 izleme ref segimi ile
secilen deger PID kontrol cihazi ¢ikisi yerine geger. Ayrica
bkz. bélum /zleme, (sayfa 69).
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
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DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.50 Set 1 izleme ref izleme modu igin deger kaynagini seger. Bkz. parametre 40.49 | Segilmedi
secimi Set 1 izleme modu.
Secilmedi Yok. 0
All skala 12.12 Al1 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 6lgeklendirilmis | 12.22 Al2 6lceklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
FB A refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 3
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 4
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.51  Set 1 trim modu Trim fonksiyonunu etkinlestirir ve dogrudan ve oransal Kapall
trimleme arasindan birini (ya da her ikisinin bir
kombinasyonunu) seger. Trimleme kullanarak suriict
referansina (ayar noktasi) bir duzeltici faktori uygulamak
mimkundur. Trimleme sonrasina ¢ikis 40.05 Proses PID trim
cikisi gercek parametresi olarak kullanilabilir.
567. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Kapali Trim fonksiyonu pasiftir. 0
Direk Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktdrd, maksimum hiz, 1
moment veya frekansa baglidir; bunlarin arasindaki segim
40.52 Set 1 trim sec¢imi parametresi ile yapilir.
Oransal Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktorii 40.53 Set 1 2
trimlenmis ref igsareti parametresi ile secilen referansa baglidir.
Birlesik Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktdri hem Direk hem de | 3
Oransal modlarinin bir kombinasyonudur; her birinin orani
40.54 Set 1 trim orani parametresi ile tanimlanir.
40.52  Set 1 trim se¢imi Trimlemenin hizi, torku ya da frekans referansini dizeltmek | Moment
icin mi kullanilacagini seger.
Moment Tork referans trimleme. 1
Hiz Hiz referans trimleme. 2
Frekans Frekans referans trimleme. 3
40.53  Set 1 trimlenmig ref | Trim referansi icin sinyal kaynagini seger. Secilmedi
isareti
Secilmedi Yok. 0
All skala 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154). 1
Al2 dlgeklendirilmis | 12.22 Al2 dlgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156). 2
FB A refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 3
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 4
Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
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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 faktoéri Uizerindeki etkisini tanimlar.
0,000 = %100 oransal
0,500 = %50 oransal, %50 dogrudan
1,000 = %100 dogrudan
0,000 ... 1,000 Trim karistirma. 1=1
40.55 Set 1 trim carpani Trimleme faktori igin bir carpan tanimlar. Bu deger 40.51 Set 1| 1,000
trim modu parametresinin sonucu ile ¢arpilir. Daha sonra,
carpim sonucu 40.56 Set 1 trim kaynagi parametresinin
sonucu ile garpilmak tizere kullanilir.
-100,000 ... 100,000| Trimleme faktoru igin ¢arpan. 1=1
40.56  Set 1 trim kaynagi | Trimlenecek referansi secer. PID ref
PID ref PID ayar noktasi. 1
PID ¢ikigl PID kontrol cihazi ¢ikisi. 2
40.57  PID setl/set2 se¢imi| Proses PID parametre grubu 1 (parametre 40.07...40.56) ya | Secilmedi
da 2'nin (grup 41 Proses PID grubu 2) kullanilacagini
tanimlayan kaynagi seger.
0 = Proses PID parametre grubu 1 kullanimda
1 = Proses PID parametre seti 2 kullanimda
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.60 Ayar1PID PID kontrol iglemini etkinlestiren bir kaynagi secer. Acik
etkinle§tirme Ayrica, bkz. 40.07 Set 1 PID galisma modu parametresi.
kaynag 0 = Proses PID kontrolii devre disl.
1 = Proses PID kontrolu etkin.
Kapali 0.
Acik 1.
Ext1/Ext2 secimini | Proses PID kontrolu harici kontrol konumu HAR1 etkinken 2
izler devre disi birakilir ve harici kontrol konumu HAR2 etkinken
etkinlestirilir.
Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
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DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
40.91  Geri bildirim verileri | Proses geribildirim degerini almak icin (6r. dahili fieldbus -
depolama arabirimi Uzerinden) depolama parametresi.
Deger suriiciye Modbus G/C verileri olarak gonderilebilir. S6z
konusu verilerin (58.101...58.124) hedef se¢imi parametresini
Geribildirim verileri depolama olarak ayarlayin. 40.08 Set 1
geribildirim 1 kaynagi (veya 40.09 Set 1 geribildirim 2 kaynagt)
parametresinde, Geribildirim verileri depolama 6gesini segin.
-327,68 ... 327,67 | Proses geribildirimi icin depolama parametresi. 100=1
40.92  Geri bildirim verileri | Proses ayar noktasi degerini almak icin (6r. dahili fieldbus -
depolama arabirimi Uzerinden) depolama parametresi.
Deger suruciiye Modbus G/C verileri olarak gdnderilebilir. S6z
konusu verilerin (58.101...58.124) hedef se¢imi parametresini
Geribildirim verileri depolama olarak ayarlayin. 40.16 Set 1
ayar noktasi 1 kaynagi (veya 40.17 Set 1 ayar noktasi 2
kaynagi) parametresinde, Geribildirim verileri depolama
6gesini segin.
-327,68 ... 327,67 | Proses ayar noktasi icin depolama parametresi. 100=1
41 Proses PID grubu 2 | Proses PID kontrold igin ikinci bir parametre degeri grubu.
Bu grup ve birinci grup (parametre grubu 40 Proses PID grubu
1) arasindaki se¢im 40.57 PID setl/set2 se¢imi parametresi ile
yapilr.
Ayrica 40.01...40.06, 40.91, 40.92 parametreleri ile 566. ve
567. sayfalardaki kontrol zinciri semalarina bakin.
41.07 Set 2 PID calisma | Bkz. parametre 40.07 Set 1 PID calisma modu. Kapall
modu
41.08  Set 2 geribildirim 1 | Bkz. parametre 40.08 Set 1 geribildirim 1 kaynag. All
kaynagi olceklendirilmi
$
41.09  Set 2 geribildirim 2 | Bkz. parametre 40.09 Set 1 geribildirim 2 kaynag. Secilmedi
kaynagi
41.10  Set 2 geribildirim Bkz. parametre 40.10 Set 1 geribildirim fonksiyonu. In1
fonksiyonu
41.11  Set 2 geribildirim Bkz. parametre 40.11 Set 1 geribildirim filtre suresi. 0,000 s
filtre siresi
41.12  Set 2 birim se¢imi 41.21...41.24 ve 41.47 parametreleri icin birimi tanimlar. %
rpm rpm.
% %.
Hz Hz.
PID kullanici Ginitesi | Kullanici tarafinda tanimlanabilir inite 2. Unitenin adi 249
2 kumanda panelinde, Meni - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi
segcilerek diizenlenebilir.
41.14  Set 2 ayar noktasi | Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi 6lceklendirme. 100,00
olgeklendirme
41.15 Set2cikis Bkz. parametre 40.15 Set 1 ¢ikis 6lgeklendirme. 1500,00;
olgeklendirme 1800,00

(95.20 b0)
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41.16  Set 2 ayar noktas! 1 | Bkz. parametre 40.16 Set 1 ayar noktasi 1 kaynagi. Dahili ayar
kaynagi noktasi

41.17  Set 2 ayar noktas 2 | Bkz. parametre 40.17 Set 1 ayar noktasi 2 kaynagi. Secilmedi
kaynagi

41.18 Set 2 ayar noktasI | Bkz. parametre 40.18 Set 1 ayar noktasi fonksiyonu. In1 veya In2
fonksiyonu

41.19  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.19 Set 1 dahili ayar noktasi secl. Secilmedi
noktasi secl

41.20  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.20 Set 1 dahili ayar noktasi sec2. Secilmedi
noktasi se¢2

41.21  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.21 Set 1 dahili ayar noktasi 1. 0,00
noktasi 1

41.22  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.22 Set 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00
noktasi 2

41.23  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.23 Set 1 dahili ayar noktasi 3. 0,00
noktasi 3

41.24  Set 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.24 Set 1 dahili ayar noktasi 4. 0,00
noktasi 4

41.25 Set 2 ayar noktasi | Bkz. parametre 40.25 Set 1 ayar noktas! secimi. Ayar noktasi
segimi kaynagi 1

41.26  Set 2 ayar noktas! | Bkz. parametre 40.26 Set 1 ayar noktasi min. 0,00
min

41.27  Set 2 ayar noktas! | Bkz. parametre 40.27 Set 1 ayar noktasi maks. 32767,00
maks

41.28 Set 2 ayar noktasi | Bkz. parametre 40.28 Set 1 ayar noktas! artig zamani. 0,0s
artls zamani

41.29  Set 2 ayar noktasl | Bkz. parametre 40.29 Set 1 ayar noktasi azalma zamani. 0,0s
azalma zamani

41.30 Set 2 ayar noktasI | Bkz. parametre 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin. Secilmedi
donma etkin

41.31  Set 2 sapma ters Bkz. parametre 40.31 Set 1 sapma ters gevrilmesi. Cevrilmedi
cevrilmesi (Ref - Fbk)

41.32  Set 2 kazancl Bkz. parametre 40.32 Set 1 kazancl. 1,00

41.33  Set 2 entegrasyon | Bkz. parametre 40.33 Set 1 entegrasyon siresi. 60,0 s
siresi

41.34  Set 2 tUrev suresi Bkz. parametre 40.34 Set 1 tirev suresi. 0,000 s

41.35 Set 2 tUrev filtre Bkz. parametre 40.35 Set 1 tirev filtre slresi. 0,0s
siresi

41.36  Set 2 ¢ikis min Bkz. parametre 40.36 Set 1 ¢ikis min. 0,0

41.37  Set 2 gikis maks Bkz. parametre 40.37 Set 1 ¢ikis maks. 1500,0;

1800,0 (95.20
b0)

41.38  Set 2 ¢ikis donma | Bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
etkinlestirme

41.39  Set 2 6l bant araligi| Bkz. parametre 40.39 Set 1 61U bant aralig. 0,0

41.40  Set 2 6l bant Bkz. parametre 40.40 Set 1 61U bant gecikmesi. 0,0s
gecikmesi

41.41  Set 2 uyku modu Bkz. parametre 40.41 Set 1 uyku modu. Secilmedi




Parametreler 309

No. Ad/Deger Agiklama Tan/FbEq16
4142  Set 2 uyku Bkz. parametre 40.42 Set 1 uyku etkinlestirme. Segilmedi
etkinlestirme
41.43  Set 2 uyku seviyesi | Bkz. parametre 40.43 Set 1 uyku seviyesi. 0,0
41.44  Set 2 uyku Bkz. parametre 40.44 Set 1 uyku gecikmesi. 60,0 s
gecikmesi
41.45  Set 2 uyku uzatma | Bkz. parametre 40.45 Set 1 uyku uzatma zamani. 0,0s
zamani
41.46  Set 2 uyku uzatma | Bkz. parametre 40.46 Set 1 uyku uzatma adimi. 0,0
adimi
41.47  Set 2 uyandirma Bkz. parametre 40.47 Set 1 uyandirma sapmasil. 0,00 rpm, %
sapmasi veya Hz
41.48  Set 2 uyandirma Bkz. parametre 40.48 Set 1 uyandirma gecikmesi. 0,50 s
gecikmesi
41.49  Set 2 izleme modu | Bkz. parametre 40.49 Set 1 izleme modu. Segilmedi
4150 Set 2 izleme ref Bkz. parametre 40.50 Set 1 izleme ref segimi. Segilmedi
secimi
41,51  Set 2 trim modu Bkz. parametre 40.51 Set 1 trim modu. Kapall
41.52  Set 2 trim se¢imi Bkz. parametre 40.52 Set 1 trim segimi. Moment
41.53  Set 2 trimlenmig 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 ¢arpani Bkz. parametre 40.55 Set 1 trim ¢arpani. 1,000
41,56  Set 2 trim kaynagi | Bkz. parametre 40.56 Set 1 trim kaynagt. PID ref
41.60 Ayar 2 PID Bkz. parametre 40.60 Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagi. Acik
etkinlestirme
kaynagi
43 Fren kiyicli Dahili fren kiyicisi ayarlari.
43.01  Fren direnci sicakhgi| Fren direncinin tahmini sicakligini veya fren direncinin ¢ok -
sicak duruma gelmesi i¢in ne kadar kaldigini gosterir.
Bu deger yiizde cinsinden verilip, %100 degeri %100 nominal
zaman boyunca fren direncine maksimum surekli frenleme
glicu (43.09 Fren direnci Pmax sayaci) uygulanmasi
durumunda fren direncinin ulagacagi sicakliktir. Termal zaman
sabiti (43.08 Fren direnci termik tc) %63 sicakliga ulagsmak i¢in
nominal zamani tanimlar. %100 zaman doldugunda, %100
degerine ulagilacaktir.
Bu parametre salt okunurdur.
%0,0 ... %120,00 Tahmini fren direnci sicakligi. 1=%1
43.06  Fren kiyicisi Fren kiyici kontrolunu etkinlestirir. Devre disl
fonksiyonu Not: Fren kiyici kontroliinii etkinlestirmeden énce, sunlardan
emin olun:
« bir fren direnci bagli durumda ve
* besleme gerilimi araligi (95.01 Besleme gerilimi
parametresi) dogru olarak segilmis durumda.
Devre disi Fren kiyici kontrolu devre disi birakilir. 0
Termik model ile Fren kiyici kontroli, direng asir yiik korumasi ile etkinlestirilir. | 1

etkinlestirildi

Not: Bu ayari kullanmadan dnce, yuksek gerilim kontroltinin
kapali oldugundan emin olun (30.30 Ylksek gerilim kontroll
parametresi).
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Termik model Fren kiyici kontrold, direng asiri yuk korumasi olmadan 2
olmadan etkinlestirilir. Ornegin direngte, direng asiri Isindiginda
etkinlestirildi surticllyt durduracak sekilde baglanmis bir termik devre kesici

bulunuyorsa bu ayar kullanilabilir.
Bu ayari kullanmadan dnce, ylksek gerilim kontrolunun kapal
oldugundan emin olun (30.30 Yuksek gerilim kontroli
parametresi).
Asiri gerilim tepe Asiri gerilim durumunda fren kiyici kontrolu etkinlestirildi. 3
korumasi Bu ayar, fren kesicinin
« calisma zamani iglemi icin gerekli olmadigi (6r. motorun
atalet enerjisini dagitma),
* motorun sargilarinda 6nemli bir miktar manyetik enerjiyi
depolayabildigi ve
« motorun bilerek ya da kazara serbest durus yaptigi
durumlar i¢in hazirlanmigtir.
Bdyle bir durumda, motor hasara neden olmaya yetecek
manyetik enerjiyi siriicliye dogru potansiyel olarak bosaltir.
Fren kesici suriictiytl korumak icin, sadece motorun manyetik
enerjisini (atalet enerjisi degil) harcayacak sekilde
boyutlandinimis ufak bir direngle birlikte kullanilabilir.
Bu ayarla, fren kesici yalnizca DC gerilimi asir gerilim limitini
astiginda etkinlestirilir. Normal kullanimda, fen kesici ¢alismaz,
43.07  Fren kiyicisi galisma| Hizli fren kiyici agma/kapatma kontroli icin kaynagi secer. Acik
izni 0 = Fren kiyicl IGBT palslari kesilir
1 = Normal fren kiyici IGBT modulasyonu.
Bu parametre, kiyici kontroliinli yalnizca rejeneratif besleme
birimi bulunan bir strticiden besleme kesildiginde islev
gorecek sekilde programlamak igin kullanihr.

Kapali 0.

Acik 1.

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

43.08  Fren direnci termik tc| Asir yuk korumasi igin fren direncinin termik zaman sabitini | 0's

tanimlar.
0 ... 10000 s Fren direnci termik zaman sabiti. 1=1s

43.09  Fren direnci Pmax | Direng sicakliginin izin verilen maksimum degere cikacagi 0,00 kW
sayacl diren¢ maksimum surekli frenleme giictiint (kW cinsinden)

tanimlar. Deger, asir yik korumasinda kullanihr.
0,00 ... Maksimum sirekli frenleme giicu. 1=1kw
10000,00 kW
43.10  Fren direnci Fren direncinin direng degerini tanimlar. Deger, fren kiyici 0,0 ohm
korumasinda kullanihr.
0,0 ... 1000,0 ohm | Fren direnci direng degeri. 1=1ohm

43.11  Fren direnci ariza Fren direnci sicaklik koruma fonksiyonu icin hata limitini secer. | %105

limiti Limit asildiginda, suriici 7183 BR asiri sicakligi hatasi verir.
Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile
tanimlanan yiik ile yiiklendiginde direncin ulastigi sicakhgin
ylizdesi olarak verilir.
%0 ... %150 Fren direnci sicaklik hata limiti. 1=%1
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43.12  Fren direnci uyari Fren direnci sicaklik koruma fonksiyonu igin uyari limitini %95
limiti secer. Limit agildiginda, stricu bir A793 BR asir sicakhgi
uyarisi olusturur.
Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile
tanimlanan yiik ile yiklendiginde direncin ulastigi sicakhgin
ylizdesi olarak verilir.
%0 ... %150 Fren direnci sicaklik uyari limiti. 1=%1

44 Mekanik fren
kontroll

Mekanik fren kontrol konfiglrasyonu.
Ayrica bkz. bélim Mekanik fren kontroli, (sayfa 71).

44.01

Fren kontrol durumu

Mekanik fren kontrolti durum word'uni gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Bilgi
0 Acma komutu Fren aktuatért kapatma/agma komutu (0 = kapall, 1 = agik). Bu biti
istenen cikisa baglar.
1 Ac¢ma momenti 1 = Surucd lojiginden agma torku talep edildi
talebi
2 Durdurulan 1 = Surucd lojiginden tutma talep edildi
konumda tutma
talebi
3 Durdurulan 1 = Surucd lojiginden sifir hiza disme talep edildi
konuma rampa
4 Devrede 1 = Fren kontroli devrede
5 Kapali 1 = Fren kontroli mantigi FREN KAPALI durumunda
6 Acma 1 = Fren kontroli mantigi FREN ACMA durumunda
7 AGIk 1 = Fren kontroli mantigi FREN ACIK durumunda
8 Kapanma 1 = Fren kontroli mantigi FREN KAPATMA durumunda
9...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Mekanik fren kontroli durum word'd. 1=1
44.02  Fren momenti bellegi Onceki fren kapama komutu esnasindaki momenti (ylizde -
olarak) goruntiler.
Bu deger fren agma torku icin bir referans olarak kullanilabilir.
Bkz. parametreler 44.09 Fren agma momenti kaynagi ve 44.10
Fren agma momenti.
-%1600,0 ... Fren kapanisindaki tork. Bkz. par.
%1600,0 46.03
44.03  Fren agma momenti | Etkin olan fren agma torkunu gosterir. Bkz. parametre 44.09 | -
referansi Fren acma momenti kaynagi ve 44.10 Fren agma momenti.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0 ... Etkin olan fren agma torku. Bkz. par.
%1600,0 46.03
44.06  Fren kontroll Mekanik fren kontrol lojigini etkinlestirir/devre digi birakir (ya | Secilmedi
etkinlestirme da etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak secer).
0 = Fren kontrolu pasif
1 = Fren kontroll etkin
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
44.07  Fren onayi segimi Fren agma/kapatma durumu (onay) denetimini Onay yok
etkinlestirir/devre digi birakir (ve bunu saglayan kaynagi
seger).
Bir fren kontrolll hatasi (beklenmedik onay sinyali durumu)
tespit edildiginde, strtict 44.17 Fren hata fonksiyonu
parametresi ile tanimlandigi gibi tepki verir.
0 = Fren kapall
1 =Fren acik
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Onay yok Fren agik/kapall denetimi devre disl. 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 5
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 7
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
44.08  Fren agma Fren agma gecikmesini, yani dahili fren agma komutu ile motor| 0,00 s
gecikmesi hiz kontroltin birakilmasi arasindaki gecikmesini tanimlar.
Suricu motoru miknatisladiginda gecikme zamanlayicisi
baslar ve motor momentini freni serbest birakmak igin gereken
seviyeye (parametre 44.03 Fren agma momenti referansi)
yukseltir. Zamanlayicinin baglamasiyla es zamanh olarak fren
kontrol lojigi fren kontrol ¢ikisini enerjilendirir ve fren agiimaya
baslar.
Bu parametreyi fren Ureticisi tarafindan belirtilen mekanik
agcma gecikmesi degerine ayarlayin.
0,00...5,00s Fren agma gecikmesi. 100=1s
44.09  Fren agma momenti | Asagidaki durumlarda, fren agma torku olarak kullanilan bir Fren agma
kaynagi kaynak secer: momenti

« mutlak degeri 44.10 Fren agma momenti parametresinin
ayarindan biyik olmasi durumunda ve

« isareti 44.10 Fren agma momenti parametresinin ayari ile
ayni olmasi durumunda.

Bkz. parametre 44.10 Fren agma momenti.

Sifir

Sifir.

All skala

12.12 All élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 154).

Al2 dlgeklendirilmis

12.22 AI2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 156).
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FBA refl 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 118). 3
FBA ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 118). 4
Fren torku bellegi 44.02 Fren momenti bellegi parametresi. 7
Fren agma momenti | 44.10 Fren agma momenti parametresi. 8
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

44,10  Fren agma momenti | Fren agma torkunun (fren serbest birakilirken motor nominal | 0,0%

torkunun ytuizdesi olarak talep edilen motor torku) minimum
mutlak degerini ve isaretini (yani donis yonuni) tanimlar.
44.09 Fren agma momenti kaynag parametresi ile secilen
kaynagin degeri, sadece bu parametre ile ayni isarete ve daha
buyik bir mutlak degere sahip olmasi durumunda fren agma
momenti olarak kullanilir.
Not: Bu parametre skaler motor kontrol modunda etkili
degildir.
%-1600,0 ... Fren serbest birakilirken minimum tork. Bkz. par.
%1600,0 46.03
4411  Freni kapali tutma | Frenin acgilmasini énleyen bir kaynak seger. Secilmedi
0 = Normal fren ¢alismasi
1 = Freni kapall tutma
Not: Bu parametre suriicl galisirken degistirilemez.
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

44.12  Fren kapatma talebi | Bir harici fren kapatma talebi sinyalinin kaynagini seger. Agik | Secilmedi

durumdayken, sinyal dahili lojigi gegersiz kilar ve freni kapatir.

0 = Normal ¢alisma/Harici kapatma sinyali bagh degil

1 = Fren kapatma

Notlar:

« Agcik dongl (enkoder olmayan) bir uygulamada, fren 5
saniyeden fazla modulasyon yapan bir siructye karsi fren
kapama talebiyle kapall durursa, fren kapanmaya zorlanir
ve sriicl bir hatada agilr, 721A5 Mekanik fren agma izni
yok.

« Bu parametre suruci galisirken degistirilemez.

Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
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DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 D16 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/Gikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
44.13  Fren kapatma Bir kapatma komutu (fren kontrol ¢ikisi enerjisinin kesildigi) ve | 0,00 s
gecikmesi surtctiniin modilasyonu durdurdugu zaman arasinda bir
gecikme tanimlar. Bu, fren gergekten kapanincaya kadar enerji
verilmis durumda ve kontrol altinda tutmak igindir.
Bu parametreyi, frenin mekanik olugsma suresi gibi fren Ureticisi
tarafindan belirtilen degere ayarlayin.
0,00 ... 60,00 s Fren kapatma gecikmesi. 100=1s
44.14  Fren kapatma Bir mutlak deger olarak fren kapatma hizini tanimlar. 10,00 rpm
seviyesi Motor hizi fren kapatma seviyesi gecikmesi (44.15 Fren
kapatma seviyesi gecikmesi), suresince bu seviyenin altinda
olduktan sonra, bir kapatma komutu verilir.
Not: Bu ayarin 21.03 Stop modu ile (ve gegerli yavaslama
suresiyle) uyumlulugunu kontrol edin.
0,00 ... 1000,00 rpm| Fren kapatma hizi. Bkz. par.
46.01
44.15  Fren kapatma Fren kapama seviyesi gecikmesini tanimlar. Bkz. parametre | 0,00 s
seviyesi gecikmesi | 44.14 Fren kapatma seviyesi.
0,00...10,00 s Fren kaptm dizy geckms. 100=1s
44.16  Fren yeniden acma | Fren kapanmasi ve bir sonraki agma komutu arasinda bir 0,00 s
gecikmesi minimum sure tanimlar.
0,00 ... 10,00 s Fren yeniden agma gecikmesi. 100=1s
44.17  Fren hata fonksiyonu Bir mekanik fren kontroli hatasi oldugunda sariicinin nasil | Hata
tepki verecegini belirler.
Not: 44.07 Fren onayi segimi parametresi Onay yok olarak
ayarlanmis ise, onay durumu denetimi timiyle devre disi
birakilir ve uyari ya da hata olusturulmaz. Ancak, fren agma
kosullari her zaman denetlenir.
Hata Onay durumu fren kontrol mantigi tarafindan varsayilan durum| 0
ile uyusmazsa, suruci bir 71A2 Mekanik fren kapatma
basarisiz / 71A3 Mekanik fren agma basarisiz hatasinda acilr,
Fren agma kosullar saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start momentine erigilemezse), siricu bir 71A5 Mekanik fren
acma izni yok hatasinda agcilir.
Uyarl Onay durumu fren kontrol mantigi tarafindan varsayilan durum| 1

ile uyusmazsa, suriicu bir A7A1 Mekanik fren kapatma
basarisiz / A7A2 Mekanik fren agma bagarisiz uyarisi
olusturur.

Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start momentine erigilemezse), siricu bir A7A5 Mekanik fren

agma izni yok uyarisi olusturur.
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Acma hatasi Fren kapatilirken, onay durumu fren kontrol mantigi tarafindan| 2
varsayllan durum ile uyusmazsa, suriict bir A7A1 Mekanik
fren kapatma bagarisiz uyarisi olusturur.
Fren acilirken, onay durumu fren kontrol mantigi tarafindan
varsayllan durum ile uyusmazsa, suriict bir 71A3 Mekanik
fren agma basarisiz hatasinda agilir.
Fren acma kosullar saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start momentine erisilemezse), siriicu bir 71A5 Mekanik fren
acma izni yok hatasinda agilir.
44.18  Fren hata gecikmesi | Bir kapatma hatasi gecikmesi, yani frenin kapanmasi ve fren | 0,00 s
kapatma hata aciimasi arasinda bir siire tanimlar.
0,00 ... 60,00 s Fren kapatma hatasi gecikmesi. 100=1s
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilari ayarlari.
Ayrica bkz. b6élum Enerji tasarrufu hesaplayicilari, (sayfa 88).
45.01 Tasarruf edilen GW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla GWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerjiyi gorintuler. 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 enerji tasarrufu. 1=1GWh
45.02  Tasarruf edilen MW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla MWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerjiyi goriintuler. 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 eneriji tasarrufu. 1=1MWh
45.03  Tasarruf edilen kW | Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden tasarruf | -
saat edilen enerjiyi goruntuler.
Siracunun dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor tarafindan
surtclye gonderilen enerjinin tumunun 1siya dénastirilecegi
varsayllir, ancak hesaplama hizin kontrol edilmesiyle saglanan
tasarruflari 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 enerji tasarrufu. 10 =1 kWh
45.05 Tasarruf edilen para | Dogrudan motor baglantisina kiyasla biyuk miktarda parasal | -

x1000

tasarruflari géruntuler. 45.06 Tasarruf edilen para arttiginda,
bu parametre de artar.

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).

0...4294967295 bin

Buyuk miktarda parasal tasarruf.
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45.06

Tasarruf edilen para

Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflari
goruntuler. Bu deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin
yurdrlukteki enerji tarifesi (45.14 Tarife secimi) ile
carpiimasiyla hesaplanir.

Bu parametre arttiginda, 45.05 Tasarruf edilen para x1000
parametresi de artar.

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari resetleme).

0,00 ... 999,99 birim

Parasal tasarruflar.

1 =1 birim

45.08

Kiloton cinsinden
CO2 azalmasi

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, CO, emisyonlarinda
metrik kiloton cinsinden azalmayi gérintuler. 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
kiloton

CO, emisyonlarinda metrik kiloton cinsinden azalma.

1 =1 metrik
kiloton

45.09

Ton cinsinden CO2
azalmasi

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, CO, emisyonlarinda
metrik kiloton cinsinden azalmayi gorintuler. Bu deger, MWh
cinsinden tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 donustirme
faktort parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5 metrik
ton/MWh) carpimiyla 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

45.11

Enerji optimize edici

Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi
birakir. Fonksiyon, siriici nominal yukiin altinda calisirken
toplam enerji tuketimini ve motor sesi duzeyini azaltacak
sekilde motor akisini optimize eder. Toplam verim (motor ve
suriicl), yuk torkuna ve hiza bagli olarak %1...20 arasinda
arttirilabilir.

Not: Sabit miknatisli motorda veya senkron reliktans
motorda, enerji optimizasyonu bu parametreden bagimsiz
olarak her zaman etkindir.

Pasif

Pasif

Enerji optimizasyonu pasif.

0

Devrede

Enerji optimizasyonu devrede.

1

45.12

Enerji tarifesi 1

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

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.
Not: Secim esnasinda tarifeler salt okunurdur ve geriye donuk
olarak gecerli degildir.

1,000 birim

0,000 ...
4294967,295 birim

Eneriji tarifesi 1.

45.13

Enerji tarifesi 2

Eneriji tarifesi 2'yi (enerji fiyati/kWh) tanimlar.
Bkz. parametre 45.12 Eneriji tarifesi 1.

2,000 birim

0,000 ...
4294967,295 birim

Eneriji tarifesi 2.
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45.14  Tarife segimi Kullanilacak olan énceden taniml enerji tarifesini seger (ya da| Eneriji tarifesi
bunu sec¢en bir kaynak tanimlar). 1
0 = 45.12 Eneriji tarifesi 1
1 = 45.13 Enerji tarifesi 2
Enerji tarifesi 1 0. 0
Enerji tarifesi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital girig/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
45.17  Tarife para birimi Tasarruf hesaplamalari igin kullanilan para birimini belirler. EUR
Lokal para birimi Lokal para birimi. Lokal para biriminin adi kontrol panelinde, | 100
Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segcilerek
diizenlenebilir.
EUR Euro. 101
usD ABD dolari. 102
45.18 CO2 donustirme Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina dénustiriimesi | 0,500 tn/MWh
faktoru icin bir faktor tanimlar (kg/kWh veya tn/MWh).
0,000 ... 65,535 Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina donistirilmesi | 1 = 1 tn/MWh
tn/MWh icin faktor.
45.19  Gug karsilagtirma Motorun dogrudan hat izerine baglandiginda ve uygulama 0,0 kW
calisirken absorbe ettigi gercek gii¢. Bu deger enerji
tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanihr.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu degerin
dogruluguna dogrudan baghdir. Buraya hicbir sey giriimemesi
durumunda, hesaplama nominal motor gictini kullanir, ancak
bu durumda birgok motor plaka gii¢ degerini absorbe
etmediginden, raporlanan enerji tasarruflar yiiksek olabilir.
0,0 ... 100000,0 kW | Motor giicii. Bkz. par.
46.04
45.21  Enerji hesaplamalari | 45.01...45.09 tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Tamam
resetleme
Tamam Sifirlama talebi yok (normal ¢aligma) veya sifirlama 0
tamamlandi.
Reset Tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Deger otomatik olarak | 1

Tamam durumuna doéner.
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46 Izlem elolgeklendirme | Hiz denetimi ayarlari; gercek sinyal filtreleme; genel

ayarlari Olceklendirme ayarlari.

46.01 Hiz skalalama Hizlanma rampasini tanimlamak i¢in kullanilan maksimum hiz| 1500,00 rpm;
degerini ve yavaglama rampasi oranini tanimlamak igin 1800,00 rpm
kullanilan baslangi¢ hizi degerini tanimlar (bkz. 23 Hiz (95.20 b0)
referansi rampasi parametre grubu). Bu nedenle hizin
hizlanma ve yavaglama rampasi zamanlari bu deger ile
iliskilidir (30.12 Maksimum hiz parametresiyle degil).

Ayrica hiza iligkin parametrelerin 16 bitlik skalalandirmasini
tanimlar. Bu parametrenin degeri fieldbus, master/follower vb.
iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.
0,10 ... 30000,00 Hizlanmalyavaglama terminal/baslangi¢ hizi. 1=1rpm
rpm

46.02  Frekans Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksimum 50,00 Hz;

Olgeklendirme frekans degerini ve yavaglama rampasi oranini tanimlamak | 60,00 Hz
icin kullanilan baglangi¢ frekansi degerini tanimlar (bkz. 28 (95.20 b0)
Frekans referans zinciri parametre grubu). Bu nedenle hizin
hizlanma ve yavaglama rampasi zamanlari bu deger ile
iliskilidir (30.14 Maksimum frekans parametresiyle degil).
Ayrica frekansa iligkin parametrelerin 16 bitlik
skalalandirmasini tanimlar. Bu parametrenin degeri fieldbus,
master/follower vb. iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.

0,10 ... 1000,00 Hz | Hizlanma/yavaglama terminal/baglangi¢ frekansi. 10=1Hz

46.03 Moment Tork parametrelerinin 16 bitlik skalalandirmasini tanimlar. Bu | %100,0

Olgeklendirme parametrenin degeri (nominal motor torkunun yiizdesi olarak)
fieldbus, master/follower vb. iletisiminde 10000 degerine
karsilik gelir.
Ayrica, bkz. 46.42 Moment ondaliklari parametresi.
%0,1 ... %1000,0 Fieldbus'da 10000'e karsilik gelen tork. 10 = %1

46.04  Gug olceklendirme | Fieldbus, master/follower vb. iletisiminde 10000 degerine 1000,00 kW
karsilik gelen cikis gucl degerini tanimlar. Birim, 96.16 Birim | veya hp
secimi parametresi ile segilir.

0,10 ... 30000,00 Fieldbus'da 10000'e karsilik gelen gug. 1 =1 birim
kW veya
0,10...40214,48 hp

46.05  Akim dlceklendirme | Akim parametrelerinin 16 bitlik skalalandirmasini tanimlar. Bu | 10000 A
parametrenin degeri fieldbus, master/follower vb. iletisiminde
10000 degerine karsilik gelir.

0...30000 A Fieldbus'da 10000'e karsilik gelen akim. -
46.06  Hiz ref sifir Fieldbus'tan (ya dahili fieldbus arabirimi ya da arabirim FBA A| 0,00 rpm
6lceklendirme veya FBA B) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir hiz
tanimlar. Ornegin, 500 ayarinda, 0...20000 fieldbus referans
araligi 500...[46.01] rpm hiza karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00 ... 30000,00 Minimum fieldbus referansina karsilik gelen hiz. 1=1rpm

rpm
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46.07  Frekans ref sifir Fieldbus'tan (ya dahili fieldbus arabirimi ya da arabirim FBA A| 0,00 Hz
olceklendirme veya FBA B) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir frekans

tanimlar. Ornegin, 30 ayarinda, 0...20000 fieldbus referans
araligi 30...[46.02] Hz frekansa karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00 ... 1000,00 Hz | Minimum fieldbus referansina karsilik gelen frekans. 10=1Hz
46.11 Filtre stresi motor 01.01 Kullanilan motor hizi, 01.02 Tahmini motor hizi, 01.04 | 500 ms
hizi Enkoder 1 hizi (filtreli) ve 01.05 Enkoder 2 hizi (filtreli)
sinyalleri igin bir filtre stresi tanimlar.
0...20000 ms Motor hiz sinyali filtre suresi. 1=1ms
46.12  Filtre suresi ¢ikis 01.06 Cikis frekansi sinyali igin bir filtre suresi tanimlar. 500 ms
frekansi
0...20000 ms Cikis frekans sinyali filtre suresi. 1=1ms
46.13  Filtre stresi motor | 01.10 Motor momenti sinyali igin bir filtre stresi tanimlar. 100 ms
momenti
0...20000 ms Motor tork sinyali filtre stresi. 1=1ms
46.14  Filtre suresi gu¢ 01.14 Cikis glict sinyali icin bir filtre stresi tanimlar. 100 ms
cikisl
0...20000 ms Cikis guci sinyali filtre suresi. 1=1ms
46.21  Hiz gecikmesi Sirdcunun hiz kontrol igin "ayar noktasinda” limitlerini 100,00 rpm
tanimlar.
Referans (22.87 Hiz referansi gercek 7) ile gercek hiz (90.01
Kontrol i¢in motor hizi) arasindaki fark 46.21 Hiz gecikmesi
degerinden kiguk oldugunda, siriici “ayar noktasinda” kabul
edilir. Bu, 06.11 Temel durum word'u bit 8'i ile gdsterilir.
90.01 (rpm)
22.87 +46.21 (rpm)
Surtct ayar 22.87 (rom
noktasinda 87 (rpm)
(06.11 bit8=1) 22.87 - 46.21 (rpm)
0 rpm
0,00 ... 30000,00 Hiz kontrolde "ayar noktasinda" gosterimi igin limit. Bkz. par.
rpom 46.01
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46.22  Frekans gecikmesi | Surucunun frekans kontroli icin "ayar noktasinda” limitlerini | 10,00 Hz
tanimlar. Referans (28.96 Frekans ref rampa girisi) ile gergek
frekans (01.06 Cikis frekansi) arasindaki fark 46.22 Frekans
gecikmesi degerinden kuguk oldugunda, siriicl “ayar
noktasinda” kabul edilir. Bu, 06.11 Temel durum word'l bit 8'i
ile gosterilir.
01.06 (Hz)
—— 28.96 + 46.22 (Hz)
Surucu ayar | 28.96 (Hz)
noktasinda
(06.11 bit 8 = 1) —— 28.96 - 46.22 (Hz)
—— OHz
0,00 ... 1000,00 Hz | Frekans kontrolunde "ayar noktasinda" gésterimi igin limit. Bkz. par.
46.02
46.23  Moment gecikmesi | Surlicuinun tork kontroli igin "ayar noktasinda" limitlerini %10,0
tanimlar. Referans (26.73 Moment referansi gergek 4) ile
gercek moment (01.10 Motor momenti) arasindaki fark 46.23
Moment gecikmesi degerinden kugik oldugunda, suricu “ayar
noktasinda” kabul edilir. Bu, 06.11 Temel durum word'l bit 8'i
ile gosterilir.
01.10 (%)
A
—— 26.73 + 46.23 (%)
Surict ayar | 26.73 (%
noktasinda 73 (%)
(06.11 bit 8 = 1) —— 26.73 - 46.23 (%)
— %0
%0,0 ... %300,0 Tork kontroliinde "set dederde" gdsterimi igin limit. Bkz. par.
46.03
46.31  Hiz limitinin Gzerinde| Hiz kontrolde "limitin Ustiinde" gosterimi icin tetikleme diizeyini| 1500,00 rpm
tanimlar. Gergek hiz limiti agtiginda, 06.17 Surtici durum
word't 2. 10. biti ayarlanir.
0,00 ... 30000,00 Hiz kontrol igin "limitin Ustlinde" gosterimi tetikleme diizeyi. Bkz. par.
rpm 46.01
46.32  Frekans limitinin Frekans kontroliinde "limitin Ustlinde" gdsterimi igin tetikleme | 50,00 Hz
Uzerinde diizeyini tanimlar. Gergek frekans limiti agtiginda, 06.17
Sirtct durum word't 2. 10. biti ayarlanir.
0,00 ... 1000,00 Hz | Frekans kontrolu icin "limitin Gstiinde" gdsterimi tetikleme Bkz. par.
diizeyi. 46.02
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46.33  Moment limitinin Tork kontroltinde "limitin Gstinde" gdsterimi icin tetikleme %300,0
Uzerinde dizeyini tanimlar. Gergek moment limiti astiginda, 06.17
Sirict durum word't 2. 10. biti ayarlanir.
%0,0 ... %1600,0 Tork kontroli icin "limitin Ustlinde" gdsterimi tetikleme duiizeyi. | Bkz. par.
46.03
46.42  Moment ondaliklari | Momentle ilgili parametrelerin ondalik basamaklarinin sayisini | 1
tanimlar.
0...2 Moment parametrelerinin ondalik basamaklarinin sayisi 1=1
47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
Farkli data tipleri i¢in farkl depolama parametreleri olduguna
dikkat edin. Tamsay! tipi depolama parametreleri diger
parametrelerin kaynag olarak kullanilamaz.
Ayrica bkz. bélim Veri depolama parametreleri, (sayfa 91).
47.01  Veri depolama 1 Data depolama parametresi 1. 0,000
real32 47.01...47.08 parametreleri, diger parametrelerin kaynak
degerleri olarak kullanilabilecek gergek 32 bit sayilardir.
47.01...47.08 depolama parametreleri alinan 16 bit verilerin
(62 D2D ve DDCS veri alimi parametre grubu) veya iletilen 16
bit verilerin (61 D2D ve DDCS veri aktarimi parametre grubu)
hedefi olarak kullanilabilir. Olgeklendirme ve aralik,
47.31...47.38 parametreleri tarafindan tanimlanir.
Bkz. par. 47.31 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.31
47.02  Veri depolama 2 Data depolama parametresi 2. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.32 32-bit gercek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.32
47.03  Veri depolama 3 Data depolama parametresi 3. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.33 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.33
47.04  Veri depolama 4 Data depolama parametresi 4. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.34 32-bit gergek (kayan nokta) say!. Bkz. par.
47.34
47.05  Veri depolama 5 Data depolama parametresi 5. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.35 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.35
47.06  Veri depolama 6 Data depolama parametresi 6. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.36 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.36
47.07  Veri depolama 7 Data depolama parametresi 7. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.37 32-bit gergek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.

47.37
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47.08  Veri depolama 8 Data depolama parametresi 8. 0,000
real32 Ayrica, bkz. 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresi.
Bkz. par. 47.38 32-bit gercek (kayan nokta) sayi. Bkz. par.
47.38
47.11  Veri depolama 1 Data depolama parametresi 9. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.12  Veri depolama 2 Data depolama parametresi 10. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.13  Veri depolama 3 Data depolama parametresi 11. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.14  Veri depolama 4 Data depolama parametresi 12. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.15  Veri depolama 5 Data depolama parametresi 13. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.16  Veri depolama 6 Data depolama parametresi 14. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.17  Veri depolama 7 Data depolama parametresi 15. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.18  Veri depolama 8 Data depolama parametresi 16. 0
int32
-2147483648 ... 32 bit tamsay!. -
2147483647
47.21  Veri depolama 1 Data depolama parametresi 17. 0
intl6
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. =1
47.22  Veri depolama 2 Data depolama parametresi 18. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. =1
47.23  Veri depolama 3 Data depolama parametresi 19.
intl6
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. =1
47.24  Veri depolama 4 Data depolama parametresi 20.
intl6
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. 1=1
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47.25  Veri depolama 5 Data depolama parametresi 21. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. 1=1
47.26  Veri depolama 6 Data depolama parametresi 22. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. =1
47.27  Veri depolama 7 Data depolama parametresi 23. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. 1=1
47.28  Veri depolama 8 Data depolama parametresi 24. 0
intl6
-32768 ... 32767 16 bit tamsay!. 1=1
47.31  Veri depolama 1 47.01 Veri depolama 1 real32 parametresinin 16 bit tamsay1 | Olgeklendiril-
real32 tipi formatina ve 16 bit tamsay formatindan élgeklendiriimesini memis
tanimlar. Bu 6lgeklendirme, veri depolama parametresi alinan
16 bit verilerin (62 D2D ve DDCS veri alimi parametre
grubunda tanimlanan) hedefiyken veya veri depolama
parametresi iletilen 16 bit verilerin (61 D2D ve DDCS veri
aktarimi parametre grubunda tanimlanan) kaynagiyken
kullantlir.
Ayar, depolama parametresinin gorlur araligini da tanimlar.
Olgeklendiriimemis | Yalnizca veri depolama. Aralik: -2147483,264 ... 0
2147473,264.
Seffaf Olgeklendirme: 1 = 1. Aralik: -32768 ... 32767 1
Genel Olgeklendirme: 1 = 100. Aralik: -327,68 ... 327,67. 2
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresiile |3
tanimlanir. Aralk: -1600,0 ... 1600,0.
Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir. Aralik: -30000,00 ... 30000,00.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans olgeklendirme parametresiile |5
tanimlanir. Aralk: -500,00 ... 500,00.
47.32  Veri depolama 2 47.02 Veri depolama 2 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi Olgeklendiriimesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
47.33  Veri depolama 3 47.03 Veri depolama 3 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi Olgeklendiriimesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
47.34  Veri depolama 4 47.04 Veri depolama 4 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi Olgeklendiriimesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
47.35  Veri depolama 5 47.05 Veri depolama 5 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi Olgeklendiriimesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
47.36  Veri depolama 6 47.06 Veri depolama 6 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi Olgeklendirilmesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
47.37  Veri depolama 7 47.07 Veri depolama 7 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi 6lgeklendirilmesini tanimlar. memis

Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
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47.38  Veri depolama 8 47.08 Veri depolama 8 real32 parametresinin 16 bitlik Olgeklendiril-
real32 tipi olgeklendirilmesini tanimlar. memis
Bkz. parametre 47.31 Veri depolama 1 real32 tipi.
49 Panel port iletigimi Sdiruct Gzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari.
49.01  Nod kimlik numarasi | Strticinun nod kimligini tanimlar. Aga bagl tum cihazlar 1
benzersiz bir nod kimligine sahip olmalidir.
Not: Aga baglanan suricdler igin, kimlik 1'in yedek/yeni
surtcdler igin ayrilmasi tavsiye edilir.
1...32 Nod kimligi. 1=1
49.03  Haberlesme hizi Baglantinin aktarim hizini tanimlar. 230,4 kbps
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 1
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 2
86,4 kbps 86,4 kbit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kbit/s. 5
49.04 lletisim kaybi siiresi | Kontrol paneli (ya da PC araci) iletisimi igin bir zaman asimi | 10,0 s
ayarlar. Bir iletisim kesintisi zaman asimindan uzun surerse,
49.05 fletisim kaybi eylemi parametresi ile belirtilen eylem
gerceklestirilir.
0,3...3000,0s Panel/PC araci iletisimi zaman asimi. 10=1s
49.05 letisim kaybi eylemi | Suriiciiniin, bir kontrol paneli (veya PC araci) etkin kontrol ya | Hata
da referans kaynagiyken kontrol paneli iletisim kesintisine
nasil tepki verecegini seger. Ayrica, bkz. 49.08 /kincil hab
kaybi eylemi parametresi.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Siriict 7081 Kontrol paneli kaybi hatasi verir.
Son hiz Siruct bir ATEE Kontrol paneli kaybi uyarisi olusturur ve hizi, | 2
surtcinin calistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms dusuk
gecisli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Surlcu bir A7EE Kontrol paneli kaybi uyarisi olusturur ve hizi, | 3
22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Guvenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Uyari Surlict bir A7EE Kontrol paneli kaybi uyarisi olusturur. Bu 5
panelden (veya PC aracindan) kontrol beklenmedigi zaman
bile gerceklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
49.06  Ayarlari tazele 49.01...49.05 parametrelerinin ayarlarini gegerli kilar. Tamam
Not: Yenileme islemi bir iletisim kesintisine neden olabilir, bu
nedenle surtcinin yeniden baglanmasi gerekebilir.
Tamam Yenileme tamamlandi ya da talep edilmedi. 0
Yenile 49.01...49.05 parametrelerini yeniler. Deger otomatik olarak

Tamam durumuna déner.
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49.07  Panel hab denetimi | Kontrol paneli iletisim izlemesini her kontrol konumu igin ayri | 0000b
zorlama etkinlestirir (bkz. bolum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi, sayfa 20).
Parametre temel olarak, panel uygulama programina
baghyken ve siriict parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak secilmemisken panelle iletisimi izlemek igin
tasarlanmistir.
Bit Adi Deger
0 Har 1 1 = Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.
1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.
2 Lokal 1 = Lokal kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.
3...15 |Rezerve
0000b...0111b Panel iletisim izleme segimi. 1=1
49.08  Ikincil hab kaybi Siracunun, bir kontrol paneli (veya PC araci) alternatif bir Eylem yok
eylemi kontrol ya da referans kaynag olarak parametre edilmisken
ancak mevcut etkin kaynak degilken, panelde iletisim
kesintisine nasil tepki verecegini secer.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Uyari Siricu bir A7EE Kontrol paneli kaybi uyarisi olusturur. 5
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
49.14  Panel hizi referans | Kontrol panelinden verildiginde hiz referans birimini tanimlar. | rpm
birimi
rpm rpm. 0
% 30.12 Maksimum hiz veya 30.11 Minimum hiz 1
parametrelerinin mutlak degerlerinin buylk olaninin yuzdesi.
49.15  Minimum har hiz ref | Harici kontrolde, kontrol paneli hiz referansi i¢in minimum bir | -30000,00
paneli limit tanimlar. rpm
Lokal kontrolde, 30 Limitler parametre grubundaki limitler
gecerlidir. Bkz. bolum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilagtirmasi (sayfa 20).
-30000,00 ... Minimum hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
49.16  Maksimum har hiz | Harici kontrolde, kontrol paneli hiz referansi i¢in maksimum bir|{ 30000,00 rpm
ref paneli limit tanimlar
Lokal kontrolde, 30 Limitler parametre grubundaki limitler
gecerlidir. Bkz. bélum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilagtirmasi (sayfa 20).
-30000,00 ... Maksimum hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
49.17  Minimum har frekans| Harici kontrolde, kontrol paneli frekans referansi igin minimum | -500,00 Hz
ref paneli bir limit tanimlar.
Lokal kontrolde, 30 Limitler parametre grubundaki limitler
gecerlidir. Bkz. boltim Lokal kontrol — harici kontrol
karsilagtirmasi (sayfa 20).
-500,00 ... 500,00 | Minimum frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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49.18  Maksimum har Harici kontrolde, kontrol paneli frekans referansi icin 500,00 Hz
frekans ref paneli maksimum bir limit tanimlar.
Lokal kontrolde, 30 Limitler parametre grubundaki limitler
gecerlidir. Bkz. bolum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi (sayfa 20).
-500,00 ... 500,00 Maksimum frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
50 Fieldbus adaptoru Fieldbus iletisim yapilandirmasi.
(FBA) Ayrica bkz. bolum Bir fieldbus adaptorii ile fieldbus kontrol
(sayfa 539).
50.01 FBA A devrede Sdruc ile fieldbus adaptori A arasindaki iletigimi Pasif
etkinlestirir/devre digi birakir ve adaptoriin takilacagi yuvayi
belirler.
Pasif Surtcu ile fieldbus adaptoril A arasindaki iletisim devre disl.
Segenek yuvasi 1 Surtcu ile fieldbus adaptori A arasindaki iletisim devrede.
Adaptdr yuva 1'dedir.
Secenek yuvasi 2 Suricu ile fieldbus adaptdri A arasindaki iletisim devrede. 2
Adaptdr yuva 2'dedir.
Secenek yuvasi 3 Suridcu ile fieldbus adaptdri A arasindaki iletisim devrede. 3
Adaptor yuva 3'tedir.
50.02 FBA Ailetisim kaybi | Surliciniin bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki Islem yok
fonksiyonu verecegini seger. Zaman asimi 50.03 FBA A iletisim kaybi zmn
asimi parametresi tarafindan tanimlanir.
islem yok Eylem olmaz.
Hata lletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletigim kesintisi
durumunda, suriict bir 7510 FBA A iletisimi hatasinda agilir ve
serbest durug yapar.
Son hiz lletisim kesintisi algilama etkindir. iletisim kesintisi durumunda, | 2
surtct bir uyari (A7C1 FBA A iletigimi) olusturur ve hizi,
slrucunin calistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms diigiik
gecigli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref lletigim kesintisi algilama etkindir. Bir iletigim kesintisi 3
durumunda, surticu bir uyar (A7C1 FBA A iletisimi) olugturur
ve hizi, 22.41 Guvenli hiz ref parametresi (hiz referansi
kullanilirken) ya da frekans referansi kullanilirken 28.41
Guvenli frekans ref parametresi ile tanimlanan degere ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
Her zaman ariza Siriict 7510 FBA A iletisimi hatas! verir. Bu fieldbus'tan 4
kontrol beklenmedigi zaman bile gerceklesir.
Uyari Surlcu bir A7C1 FBA A iletisimi uyarisi olusturur. Bu 5

fieldbus'tan kontrol beklenmedigi zaman bile gergeklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
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50.03

FBA A iletisim kaybi
zmn agimi

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu parametresi tarafindan
tanimlanan eylem gerceklesmeden 6nceki zaman gecikmesini
tanimlar. Zaman sayimi iletisim baglantisi mesaj
guncellenemediginde baslar.

Genel bir kural olarak, bu parametre master'in iletim araliginin
en az 3 katina ayarlanmalidir.

03s

0,3...6553,5s

Zaman gecikmesi.

1=1s

50.04

FBA A refl tipi

Fieldbus adaptéri A'dan alinan referans 1'in tipini ve
Olgeklendiriimesini seger.

Not: Fieldbus'a 6zel iletisim profilleri farkli 6lgeklendirmeler
kullanabilir. Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptori el kitabina
bakin.

Oto

Oto

Tip ve Olcekleme, gelen referansin hangi referans zincirine
(bkz. ayarlar Moment, Hiz, Frekans) bagh olduguna gore
otomatik olarak segilir. Referans herhangi bir zincire bagli
degilse, dlcekleme uygulanmaz (Seffaf ayarinda olugu gibi).

Seffaf

Olgeklendirme uygulanmaz.

Genel

100 = 1 dlgeklemeye sahip genel referans(or. say ve iki
basamagi).

N

Moment

Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz

Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans

Olgeklendirme, 46.02 Frekans dlgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

50.05

FBA A ref2 tipi

Fieldbus adaptéru A'dan alinan referans 2'nin tipini ve
6lgeklendirilmesini seger.
Bkz. 50.04 FBA A refl tipi parametresi.

Oto

50.07

FBA A gercek 1 tipi

Fieldbus adaptéru A araciliiyla fieldbus agina génderilecek
olan gergek deger 1'in tipini ve dlgeklendirilmesini seger.
Not: Fieldbus'a 6zel iletisim profilleri farkli 6lceklendirmeler
kullanabilir. Daha fazla bilgi icin, fieldbus adaptori el kitabina
bakin.

Oto

Oto

Tip/kaynak ve olgekleme 50.04 FBA A refl tipi parametresi
tarafindan secilen referans 1'in tipine uyar. Kaynaklar ve
Olgeklemeler igin asagidaki bagimsiz ayarlara bakin.

Seffaf

50.10 FBA A actl geffaf kaynagi parametresi tarafindan
secilen deger gercek deger 1 olarak génderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit lcekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

50.10 FBA A actl geffaf kaynagi parametresi tarafindan
secilen deder 100 = 1 birimde 16 bit dlgeklemeyle gercek
deger 1 olarak gonderilir (6r. sayi ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gercek deger 1 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.03 Moment dlceklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz

01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak gdnderilir.
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans

01.06 Cikis frekansi gercek deger 1 olarak génderilir.
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.
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Konum Motor konumu gercek deger 1 olarak gonderilir. Bkz. 90.06 6
Motor konumu 6élgeklendi parametresi.
50.08 FBA A gercek 2 tipi | Fieldbus adaptoru A araciliiyla fieldbus agina génderilecek | Oto
olan gercek deger 2'in tipini ve dlgeklendiriimesini seger.
Bkz. 50.07 FBA A gergek 1 tipi parametresi.
50.09 FBA A SW geffaf Fieldbus adaptoru, or. konfiglirasyon parametreleri tarafindan | Secilmedi
kaynagi (51 FBA A ayarlari grubu) seffaf bir iletisim profiline
ayarlandiginda, fieldbus durum word'iiniin kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.10 FBA A actl seffaf 50.07 FBA A gergek 1 tipi parametresi Seffaf veya Genel Secilmedi
kaynagi olarak ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptori A
araciliglyla fieldbus agina génderilecek olan gergek deger 1'in
kaynagini secer.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.11 FBA A act2 seffaf 50.08 FBA A gergek 2 tipi parametresi Seffaf veya Genel Secilmedi
kaynagi olarak ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptorii A
araciligiyla fieldbus agina génderilecek olan gercek deger 2'in
kaynagini secer.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.12 FBA A hata giderme | 50.13...50.18 parametrelerinde fieldbus adaptért A'dan alinan| Pasif
modu ve ayni adaptore gonderilen iglenmemis (degistiriimemis)
verilerin gdsterimini etkinlestirir.
Bu islevsellik sadece hata giderme amaciyla kullaniimahdir.
Pasif Fieldbus adaptori A'dan alinan ham datanin gosterimi devre |0
disl.
Hizh Fieldbus adaptoru A'dan alinan ham datanin gosterimi 1
devrede.
50.13  FBA A kontrol word'(|l Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptori
A'ya gonderilen islenmemis (degistirilmemis) kontrol word'unt
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Master tarafindan fieldbus adaptorii A'ya génderilen kontrol -
FFFFFFFFh word'U.
50.14 FBA Areferansi 1 Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptori
A'ya gonderilen igslenmemis (degistiriimemis) referans REF1'i
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptorii A'ya gonderilen ham -
2147483647 REF1.
50.15 FBA A referansi 2 Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresi ile| -

etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptori
A'ya gonderilen islenmemis (degistirimemis) referans REF2'i
gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

-2147483648 ...

2147483647

Master tarafindan fieldbus adaptorii A'ya génderilen ham
REF2.
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50.16  FBA A durum word'l| Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, fieldbus adaptdri A'dan master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degistiriimemis) durum word'uni
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptéru A tarafindan master'a gonderilen durum -
FFFFFFFFh word'U.
50.17 FBA Agercek degeri| Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresiile| -
1 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptdri A'dan master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degistiriimemis) gercek deger ACT1'i
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptoru A tarafindan master'a gonderilen ham -
2147483647 ACT1.
50.18 FBA A gercek degeri| Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu parametresiile| -
2 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptori A'dan master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degistiriimemis) gercek deger ACT2'i
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adapttru A tarafindan master'a gonderilen ham -
2147483647 ACT2.
50.21 FBA A zaman lletisim siiresi seviyelerini seger. Normal
seviyesi secimi Genelde, daha diisiik okumalyazma servis siiresi seviyeleri
CPU yukuna azaltir. Asagidaki tabloda, her parametre ayari
icin dongusel yiiksek ve dongusel disuk data igin
okuma/yazma servis suresi seviyeleri gosterilmistir.
Secim Dongusel yuksek* | Dongusel dusik **
Izleme 10 ms 2ms
Normal 2ms 10 ms
Hizh 500 ps 2ms
Cok hizh 250 ps 2ms
* Dongusel yuksek veriler fieldbus word't, Actl ile Act2'den
olusur.
** DOngusel disuk veriler 52 FBA A veri girisi ve 53 FBA A veri
cikisi parametre gruplarina atanmis parametre verilerini ve
déngusel olmayan verileri igerir.
Kontrol word't, Refl ve Ref2 dongusel yiksek mesajlarin
teyidinde olusturulan kesmeler olarak kullanilir.
Normal Normal hiz. 0
Hizli Yiiksek hiz. 1
Cok hizh Cok yuksek hiz. 2
izleme Dusuk hiz. PC araci ile iletisim ve izleme kullanimi igin 3

optimize edilmistir.
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50.26  FBA A iletisim Fieldbus iletisim izlemesini her kontrol konumu igin ayri 0000b
denetimi zorlama etkinlestirir (bkz. bélum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi, sayfa 20).
Parametre temel olarak, panel uygulama programina
baghyken ve siriict parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak secilmemisken FBA A ile iletisimi izlemek igin
tasarlanmistir.
Bit Adi Deger
0 Har 1 1 = Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.
1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.
2 Lokal 1 = Lokal kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.
3...15 |Rezerve
0000b...0111b FBA A iletisim izleme segimi. 1=1
50.31 FBA B etkinlestirme | Suriicu ile fieldbus adaptorii B arasindaki iletisimi Pasif
etkinlestirir/devre digi birakir ve adaptorin takilacagr yuvayi
belirler.
Pasif Sdrictu ile fieldbus adaptéri B arasindaki iletisim devre disi. | 0
Secenek yuvasi 1 Sdricu ile fieldbus adaptéru B arasindaki iletisim devrede.
Adaptor yuva 1'dedir.
Segenek yuvasi 2 Surtcu ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisim devrede. 2
Adaptdr yuva 2'dedir.
Secenek yuvasi 3 Suricu ile fieldbus adaptdri B arasindaki iletisim devrede. 3
Adaptor yuva 3'tedir.
50.32 FBA B iletisim kaybi | Strticinin bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki Islem yok
fonksiyonu verecegini secer. Zaman asimi 50.33 FBA B iletisim kaybi
zaman asimi parametresi tarafindan tanimlanir.
islem yok Eylem olmaz. 0
Hata lletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi
durumunda, siriict bir 7520 FBA B iletisimi hatasinda agilir ve
serbest durug yapar.
Son hiz Iletisim kesintisi algilama etkindir. lletisim kesintisi durumunda, | 2
surtct bir uyarr (A7C2 FBA B iletisimi) olusturur ve hizi,
surtictiniin calistigi seviyede dondurur. Hiz 850 ms dusuk
gegcisli filtreleme kullanilarak gercek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi 3
durumunda, suruci bir uyari (A7C2 FBA B iletisimi) olusturur
ve hizi, 22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Givenli frekans ref) ile
tanimlanan degere ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda galismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Her zaman ariza Siriicti 7520 FBA B iletisimi hatasi verir. Bu fieldbus'tan 4
kontrol beklenmedigi zaman bile gerceklesir.
Uyarl Surlcu bir A7C2 FBA B iletisimi uyarisi olusturur. Bu 5

fieldbus'tan kontrol beklenmedigi zaman bile gergeklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.




Parametreler 331

No. Ad/Deger Agiklama Tan/FbEq16
50.33  FBA B iletisim kaybi | 50.32 FBA B iletisim kaybi fonksiyonu parametresi tarafindan | 0,3 s
zaman asimi tanimlanan eylem gerceklesmeden 6nceki zaman gecikmesini
tanimlar. Zaman sayimi iletisim baglantisi mesaj
guncellenemediginde baslar.
Genel bir kural olarak, bu parametre master'in iletim araliginin
en az 3 katina ayarlanmalidir.
0,3...6553,5s Zaman gecikmesi. 1=1s
50.34  FBA B refl tipi Fieldbus adaptéru B'den alinan referans 1'nin tipini ve Oto
skalalandirmasini secer.
Bkz. 50.04 FBA A refl tipi parametresi.
50.35 FBA B ref2 tipi Fieldbus adaptéru B'den alinan referans 2'nin tipini ve Oto
skalalandirmasini seger.
Bkz. 50.04 FBA A refl tipi parametresi.
50.37 FBA B gercek 1 tipi | Fieldbus adaptori B aracilifiyla fieldbus agina génderilecek | Oto
olan gergek deger 1'in tipini ve dlgeklendirilmesini seger.
Bkz. 50.07 FBA A gercek 1 tipi parametresi.
50.38 FBA B gercek 2 tipi | Fieldbus adaptorii B araciligiyla fieldbus agina gonderilecek | Oto
olan gergek deger 2'in tipini ve dlgeklendirilmesini seger.
Bkz. 50.08 FBA A gercek 2 tipi parametresi.
50.39 FBA B SW geffaf Fieldbus adaptoru, or. konfiglirasyon parametreleri tarafindan | Secilmedi
kaynagi (54 FBA B ayarlari grubu) seffaf bir iletisim profiline
ayarlandiginda, fieldbus durum word'iintin kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.40 FBA B actl seffaf 50.37 FBA B gergek 1 tipi parametresi Seffaf veya Genel Secilmedi
kaynagi olarak ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptorii B
araciliglyla fieldbus agina génderilecek olan gergek deger 1'in
kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.41 FBA B act2 seffaf 50.38 FBA B gergek 2 tipi parametresi Seffaf veya Genel Secilmedi
kaynagi olarak ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptorii B
araciliglyla fieldbus agina génderilecek olan gergek deger 2'in
kaynagini secer.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
50.42 FBA B hata giderme | 50.43...50.48 parametrelerinde fieldbus adaptérti B'den alinan| Pasif
modu ve ayni adapttre gonderilen islenmemis (degistiriimemis)
verilerin gdsterimini etkinlestirir.
Bu islevsellik sadece hata giderme amaciyla kullaniimalidir.
Pasif Fieldbus adaptéri B'den alinan ham datanin gosterimi devre | 0
disl.
Hizh Fieldbus adapt6ru B'den alinan ham datanin gosterimi 1
devrede.
50.43  FBA B kontrol word'(|l Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -

etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptori
B'ye gonderilen islenmemis (degistiriimemis) kontrol word'tna
gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

00000000h ..
FFFFFFFFh

Master tarafindan fieldbus adaptori B'ye gonderilen kontrol
word'U.
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50.44 FBABreferansi1 | Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptoru
B'ye gonderilen islenmemis (degistiriimemis) referans REF1'i
gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adapt6ril B'ye gdnderilen ham -
2147483647 REF1.

50.45 FBA B referansi 2 Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptoru
B'ye gonderilen islenmemis (degistiriimemis) referans REF2'i
gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptoril B'ye génderilen ham -
2147483647 REF2.

50.46  FBA B durum word'i| Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -
etkinlestirildiyse, fieldbus adaptorii B'den master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degistiriimemis) durum word'unu
gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptoru B tarafindan master'a génderilen durum -
FFFFFFFFh word'U.
50.47 FBAB gercek degeri| Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -
1 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptoérii B'den master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degdistiriimemis) gercek deger ACTL'i
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptori B tarafindan master'a génderilen ham -
2147483647 ACT1.
50.48 FBA B gercek degeri| Hata giderme 50.42 FBA B hata giderme modu parametresiile| -
2 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptori B'den master'a (PLC)
gonderilen islenmemis (degistiriimemis) gercek deger ACT2'i
gOosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptdru B tarafindan master'a génderilen ham -

2147483647

ACT2.
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50.51 FBA B zaman lletigim suresi seviyelerini seger. Normal
seviyesi secimi Genelde, daha diguk okuma/yazma servis siresi seviyeleri
CPU yukina azaltir. Asagidaki tabloda, her parametre ayari
icin dongusel yiiksek ve dongusel disuk data igin
okumal/yazma servis suresi seviyeleri gosterilmistir.
Secim Dongusel yuksek* | Dongusel dusik **
Izleme 10 ms 2ms
Normal 2ms 10 ms
Hizh 500 ps 2ms
Cok hizh 250 ps 2ms
* Dongusel yuksek veriler fieldbus word'l, Actl ile Act2'den
olusur.
** DOngusel disuk veriler 55 FBA B veri girigi ve 56 FBA B veri
¢ikisl parametre gruplarina atanmis parametre verilerini ve
doéngusel olmayan verileri igerir.
Kontrol word'll, Refl ve Ref 2 dongusel yliksek mesajlarin
teyidinde olusturulan kesmeler olarak kullanilir.
Normal Normal hiz. 0
Hizli Yiiksek hiz. 1
Cok hizh Cok yuksek hiz. 2
izleme Dustlk hiz. PC araci ile iletisim ve izleme kullanimi igin 3
optimize edilmistir.
50.56  FBA B iletisim Fieldbus iletisim izlemesini her kontrol konumu icin ayri 0000b
denetimi zorlama etkinlestirir (bkz. bolum Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi, sayfa 20).
Parametre temel olarak, panel uygulama programina
baglyken ve siriict parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak secilmemisken FBA B ile iletisimi izlemek igin
tasarlanmistir.
Bit Adi Deger
0 Har 1 1 = Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.
1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.
2 Lokal 1 = Yerel kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.
3...15 |Rezerve
0000b...0111b FBA B iletisim izleme segimi. 1=1

51 FBA A ayarlari

Fieldbus adaptéru A konfiglrasyonu.

51.01

FBA A tipi

Bagl fieldbus adaptdr moddlindn tipini géruntuler.

0 = Modil bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis ya
da 50.01 FBA A devredeparametresi ile devre disi birakiimis;
1=FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA, 128 =
FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Bu parametre salt okunurdur.
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51.02 FBAAPar2 51.02...51.26 parametreleri adaptdr moduline 6zgidir. Daha | -
fazla bilgi icin, fieldbus adaptér modulli belgelerine bakin. Bu
parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini unutmayin.
0...65535 Fieldbus adaptéru konfigirasyon parametresi. 1=1
51.26  FBA A Par26 Bkz. parametre 51.02 FBA A Par2. -
0...65535 Fieldbus adaptéru konfigirasyon parametresi. 1=1
51.27 FBA A par tazele Tum degistirilmis fieldbus adaptér moduli yapilandirma Tamam
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam degerine geri doner.
Not: Bu parametre siricu ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi. 0
Tazele Yenileniyor.
51.28 FBA A par tablo siir | (Suriicinun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér moduli -
esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu gosterir.
axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numarasi;
yz = mindr tablo revizyon numarasi.
Bu parametre salt okunurdur.
Adaptdr modulinin parametre tablosu revizyonu. -
51.29 FBA A surucd tipi (Surdcunin hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér modult -
kodu esleme dosyasindaki surtci tipi kodunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayitli strtc tipi kodu. 1=1
51.30 FBAAesleme Surdcunun hafizasinda saklanan fieldbus adaptdr modulu -
dosyasi surimu esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1
51.31 D2FBA A iletisim Fieldbus adaptdr modulu haberlesme durumunu gorantdler. | -
durumu
Yapilandiriimadi Adaptdr konfiglre edilmemis.
Baglatiliyor Adaptor baslatiliyor.
Zaman asimi Adaptdr ve siriict arasindaki iletisiminde bir zaman asimi 2
gerceklesmistir.
Konfigiirasyon Adaptor konfiglirasyon hatasi: siiriiciiniin dosya sisteminde | 3
hatasi esleme dosyas! bulunamadi ya da esleme dosyasi yiklemesi
¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.
Off-line Fieldbus iletisimi kapali durumda.
On-line Fieldbus iletisimi acik durumdadir ya da fieldbus adaptéru bir
iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde konfigire edilmigtir.
Daha fazla bilgi icin, fieldbus adaptorii belgelerine bakin.
Reset Adaptdr, donanim resetleme islemi gergeklestiriyor. 6
51.32 FBA Ailetisimi SW | Adaptdr modulli yaziliminin yama ve yapi surimlerini, xx =

surama

yama siriimil numarasi, yy = yapi suriimil numarasi olan xxyy
formatinda gorintuler.
Ornek: C802 = 200.02 (yama siirimii 200, yapim surimii 2).

Adaptdr modull yaziliminin yama ve yapim surumleri.
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51.33 FBA A uygulamas! | Adaptor moduli yazihminin biyuk ve kiiguk striimlerini, x =
SW sirimu buyuk revizyon numarasi, yy = kigik revizyon numarasi olan
xyy formatinda goéruntuler.
Ornek: 300 = 3.00 (bilyiik siirim 3, kiigiik siiriim 00).
Adaptér moduli yazihminin biyik ve kigik stramleri. -

52 FBA A veri girigi Fieldbus adaptori A araciligiyla sirictiden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

Not: 32 bitlik deg@er icin iki ardisik parametre gerekir. Bir veri
parametresinde 32 bitlik deger segcildiginde, sonraki parametre
otomatik olarak ayrilir.

52.01 FBA A veri girigil 52.01...52.12 parametreleri, fieldbus adaptoru A araciligiyla | Yok
suriiciden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri
seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'ti (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word't (16 bit) 4
Actl 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gercek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'l (32 bit) 11
Refl 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'ti (32 bit) 14
Actl 32bit Gercek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
SW2 16bit Durum Word'ti 2 (16 bit) 24
Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

52.12 FBA A verigirigil2 | Bkz. 52.01 FBA A veri girigil parametresi. Yok

53 FBA A veri ¢ikigl Fieldbus adaptéru A araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan
siriicliye aktarilacak olan verilerin secimi.

Not: 32 bitlik deg@er icin iki ardisik parametre gerekir. Bir veri
parametresinde 32 bitlik deder secildiginde, sonraki parametre
otomatik olarak ayrilir.

53.01 FBAAvericikisil |[53.01...53.12 parametreleri, fieldbus adaptorii A araciligiyla | Yok
fieldbus kontrol cihazindan surucilye aktarilacak olan verileri
seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'll (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
CW 32bit Kontrol Word'l (32 bit) 11
Refl 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
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CW?2 16bit Kontrol Word'ti 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

53.12 FBA Averigikisi1l2 | Bkz. parametre 53.01 FBA A veri Gikigi1. Yok

54 FBA B ayarlari Fieldbus adaptori B konfigiirasyonu.

54.01 FBAB tipi Bagl fieldbus adaptdr moddliinin tipini géruntuler. -

0 = Moddl bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis ya
da 50.31 FBA B etkinlestirmeparametresi ile devre digi
birakiimis; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA,
128 = FENA-11/21; 135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.
Bu parametre salt okunurdur.

54.02 FBAB Par2 54.02...54.26 parametreleri adaptdr moduliune 6zgidir. Daha | -
fazla bilgi icin, fieldbus adaptér modulli belgelerine bakin. Bu
parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini unutmayin.

0...65535 Fieldbus adaptéru konfigurasyon parametresi. 1=1

54.26  FBA B Par26 Bkz. parametre 54.02 FBA B Par2. -

0...65535 Fieldbus adaptéru konfigurasyon parametresi. 1=1

54.27 FBA B par tazele Tum degistirilmis fieldbus adaptér moduli yapilandirma Tamam
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam degerine geri doner.

Not: Bu parametre siricu ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi.
Yenile Yenileniyor.

54.28  FBA B par tablo siir | (Suriicinun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptdr moduli -
esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu gosterir.
axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numarasi;
yz = mindr tablo revizyon numarasi.

Bu parametre salt okunurdur.
Adaptdr modulinin parametre tablosu revizyonu. -

54.29  FBA B surucd tipi (Surdcunin hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér modult -

kodu esleme dosyasindaki surtc tipi kodunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayitli strtcu tipi kodu. 1=1

54.30 FBA B esleme Surdcunun hafizasinda saklanan fieldbus adaptdr modulu -

dosyasi surimu esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1

54.31 D2FBA B iletisim Fieldbus adaptdr modulu haberlesme durumunu goéruntdler. | -

durumu

Konfigure edilmedi | Adaptor konfigure edilmemis.

Baglatiliyor Adaptor baglatiliyor.

Zaman asimi Adaptdr ve surlcu arasindaki iletisiminde bir zaman asimi 2
gerceklesmistir.

Konfigiirasyon Adaptor konfiglirasyon hatasi: siiriiciiniin dosya sisteminde | 3

hatasi esleme dosyasi bulunamadi ya da esleme dosyasi yiklemesi

¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.
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Off-line Fieldbus iletisimi kapali durumda. 4
On-line Fieldbus iletisimi agik durumdadir ya da fieldbus adaptéri bir | 5
iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde konfiglre edilmistir.
Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptorii belgelerine bakin.
Reset Adaptor, donanim resetleme iglemi gerceklestiriyor. 6
54.32 FBAB iletisimi SW | Adaptdr moduli yaziliminin yama ve yapi suriimlerini, xx =
surimu yama surimi numarast, yy = yapi stirumi numarasi olan xxyy
formatinda goruntuler.
Ornek: C802 = 200.02 (yama siirimii 200, yapim surimii 2).
Adaptdr modulu yaziliminin yama ve yapim surimleri. -
54.33  FBA B uygulamasi | Adaptor moduli yaziliminin biyuk ve kiguk stramlerini, x =
SW sirimu buyuk revizyon numarasi, yy = ki¢ik revizyon numarasi olan
xyy formatinda goéruntuler.
Ornek: 300 = 3.00 (bilyiik siirim 3, kiigiik stirtim 00).
Adaptor modlu yazihminin biydk ve kigik stramleri. -

55 FBA B veri girigi Fieldbus adaptéri B araciligiyla siruciden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

55.01 FBA B veri girigil 55.01...55.12 parametreleri, fieldbus adaptorii B aracihgiyla | Yok
suriiclden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri
seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'll (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word' (16 bit) 4
Actl 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'll (32 bit) 11
Refl 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'li (32 bit) 14
Actl 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
SW?2 16bit Durum Word't 2 (16 bit) 24
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

55.12 FBA B veri girigil2 | Bkz. 55.01 FBA B veri girigil parametresi. Yok

56 FBA B veri cikigi Fieldbus adaptorti B araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan
surticlye aktarilacak olan verilerin segimi.

56.01 FBA B veri ¢ikigil 56.01...56.12 parametreleri, fieldbus adaptéru B araciliglyla | Yok
fieldbus kontrol cihazindan surtclye aktarilacak olan verileri
seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
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Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 11
Refl 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
CW?2 16bit Kontrol Word'ti 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
56.12  FBA B verigikisi1l2 | Bkz. 56.01 FBA B veri girisil parametresi. Yok
58 Dahili fieldbus Dabhili fieldbus (EFB) arabiriminin konfigrasyonu.
Ayrica bkz. bélim Dahili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla
fieldbus kontrolll (sayfa 515).
58.01  Protokol etkinlestir | Dahili fieldbus arabirimini etkinlestirir/devre disi birakir ve Yok
kullanilacak protokoli seger.
Not: Dabhili fieldbus arabirimi etkinlestirildiginde, striicu -
surtct baglanti islevselligi otomatik olarak devre disi birakilir.
Yok Yok (iletisim devre dist). 0
Modbus RTU Dabhili fieldbus arabirimi etkinlestirildi ve Modbus RTU
protokolunt kullaniyor.
58.02  Protokol kimligi Protokol kimligini ve revizyonu gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Protokol kimligi ve revizyon. =1
58.03  Nod adresi Surdcunin fieldbus baglantisindaki nod adresini tanimlar.
1...247 degerlerine izin verilir. Ayni adrese sahip iki cihazin
cevrimigi olmasina izin veriimez.
Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol unitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrol
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.
0...255 Nod adresi (1...247 deg@erlerine izin verilir). 1=1
58.04 Haberlesme hizi Fieldbus baglantisinin transfer hizini secer. 19,2 kbps
Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol '[jnitesi yeniden
baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontroll
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.
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. 8CIFT1
Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Unitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontroli
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli 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
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58.06 lletisim kontrolii EFB ayarlarindaki degisiklikleri onaylar veya sessiz modu Devrede
etkinlestirir.
Devrede Normal calisma. 0
Ayarlari tazele Degistirilen EFB yapilandirma ayarlarini onaylar. Devrede 1
6gesine otomatik olarak geri doner.
Sessiz mod Sessiz modu etkinlestirir (hichir mesaj aktariimaz). 2
Sessiz mod bu parametrenin Ayarlari tazele segimini
etkinlestirerek sonlandirilabilir.
58.07 lletisim tanilamasi EFB haberlesme durumunu géruntiler. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Baslat basarisiz 1 = EFB baglatma basarisiz oldu
1 Addr Konfig hatasi 1 = Protokol nod adresine izin vermedi
2 Sessiz mod 1 = Sdrucinin iletmesine izin verilmez
0 = Sdricinin iletmesine izin verilir
3 Otomatik baudlama Rezerve
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 parametresini kontrol edin 58.04
7 Bara faaliyeti yok 1 = Son 5 saniye i¢inde 0 bayt alindi
8 Paket yok 1 = Son 5 saniye i¢inde 0 paket (herhangi bir cihaza
adreslenmis) tespit edildi
9 Gurdltt veya 1 = Hatalar tespit edildi (parazit veya hattaki ayni adreste bagka
adresleme hatasi bir cihaz)
10 lletisim kaybi 1 = Zaman asimi iginde siriictye adreslenmis O paket alindi
(58.16)
11 CWI/Ref kaybi 1 = Zaman asimi iginde hicbir kontrol word'li veya referans
alinmadi (58.16)
12 Etkin degil Rezerve
13 Protokol 1 Rezerve
14 Protokol 2 Rezerve
15 Dahili hata Rezerve
0000h...FFFFh EFB iletisim durumu. 1=1
58.08  Alinan paket Sirlcuye adreslenen gecerli paketlerin sayisini gosterir. -
Normal calisma sirasinda sayi sabit bir bicimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basil tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Sirlcuye adreslenen alinmis paketlerin sayisini gosterir. 1=1
58.09  Aktarilan paketler Siricu tarafindan aktarilan gecerli paketlerin sayisini gosterir. | -
Normal calisma sirasinda say! sabit bir bigcimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basil tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.
0...4294967295 Aktarilan paketlerin sayisi. 1=1
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58.10

Tim paketler

Baradaki herhangi bir cihaza adreslenen gegerli paketlerin
sayisini gosterir. Normal caligsma sirasinda, bu sayi sirekli
artar.

Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basih tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

Alinan tim paketlerin sayisi.

58.11

UART hatalar

Surlcu tarafindan alinan karakter hatalarinin sayisini gosterir.
Sayidaki artig, barada bir konfiglirasyon sorununu gosterir.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basih tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

UART hatalarinin sayisi

58.12

CRC hatalari

Siricu tarafindan alinan CRC hatali paketlerin sayisini
gosterir. Sayidaki artis, barada bir paraziti gosterir.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sire basih tutularak kontrol
panelinden resetlenebilir.

0...4294967295

CRC hatalarinin sayisi

1=1

58.14

lletisim kaybi eylemi

Sirdcunin bir EFB iletisim kesilmesine nasil tepki verecegini
seger.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Uinitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.

Ayrica bkz. parametreler 58.15 fletisim kaybi modu ve 58.16
lletisim kaybi siiresi.

Hata

Hayir

Eylem olmaz (izleme devre dist).

Hata

Surlicu 6681 EFB iletisim kaybi hatasi verir. Bu yalnizca
EFB'den kontrol beklendiginde (EFB mevcut etkin konumda
start/stop kaynagi olarak segildiginde) gergeklesir.

Son hiz

Sirlcu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
surtcinin calistigl seviyede dondurur. Bu yalnizca EFB'den
kontrol beklendiginde gerceklesir.
Hiz 850 ms dusuk gegisli filtreleme kullanilarak gercek hiz
esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

Guvenli hiz ref

Suricu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve hizi,
22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Guvenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar. Bu yalnizca EFB'den kontrol beklendiginde
gerceklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.

Her zaman ariza

Surlict 6681 EFB iletisim kaybi hatasi verir. Bu EFB'den higbir
kontrol beklenmese de meydana gelir.

Uyari

Suriict bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur. Bu
EFB'den hicbir kontrol beklenmese de meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda galismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
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58.15

fletisim kaybi modu

Hangi mesaj tiplerinin bir EFB iletisim kaybi tespit edince
zaman asimi sayacini sifirlayacagini tanimlar.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.

Ayrica bkz. parametreler 58.14 fletisim kaybi eylemi ve 58.16
lletisim kaybi siiresi.

Cw/Refl/
Ref2

Herhangi bir mesaj

Surlcuye adreslenen herhangi bir mesaj zaman asimini
sifirlar.

Cw / Refl / Ref2

Kontrol word'liniin veya fieldbus'tan bir referansin yazimi
zaman asimini sifirlar.

58.16

fletisim kaybi siiresi

EFB iletisimi igin bir zaman agimi ayarlar. Bir iletisim kesintisi
zaman asimindan uzun sirerse, 58.14 lletisim kaybi eylemi

parametresi ile belirtilen eylem gerceklestirilir.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.

Ayni zamanda, bkz. 58.15 Jletisim kaybi modu parametresi.

0,0 ...6000,0s

EFB iletisim zaman asimi.

1=1

58.17

Gonderim gecikme

Protokol tarafindan zorlanan herhangi bir sabit gecikmeye ek
olarak minimum bir tepki gecikmesi tanimlar.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.

0ms

0...65535 ms

Minimum tepki gecikmesi.

58.18

EFB kontrol word't

Modbus kontrol cihazi tarafindan surticiiye génderilen
islenmemis (degistiriimemis) kontrol word'unu gdrintuler. Hata
giderme amaciyla.

Bu parametre salt okunurdur.

0000h...FFFFh

Modbus kontrol cihazi tarafindan siriiciye gonderilen kontrol
word'U.

58.19

EFB durum word'u

Sirdcuden Modbus kontrol cihazina génderilen islenmemis
(degistiriimemis) durum word'Uniu géruntiler. Hata giderme
amaciyla.

Bu parametre salt okunurdur.

0000h...FFFFh

Suricuden Modbus kontrol cihazina gdnderilen islenmemis
durum word'.

1=1

58.25

Kontrol profili

Protokol tarafindan kullanilan kontrol profilini tanimlar.

ABB
Sdraculeri

ABB Sdruculeri

Geriye dogru uyumluluk icin klasik formatta kayitlara sahip
olan ABB Surucdleri profili (16 bit kontrol word'l ile).

0

Seffaf

Klasik formatta kayitlara sahip olan Seffaf profil (16 bit veya 32
bit kontrol word' ile).

N

58.26

EFB refl tipi

Dabhili fieldbus arabirimi Gizerinden alinan referans 1'in tipini ve
Olgeklendirmesini seger.

Olgeklenen referans 03.09 EFB referansi 1 tarafindan
goruntilenir.

Oto

Oto

Tip ve dlcekleme, gelen referansin hangi referans zincirine
(bkz. ayarlar Moment, Hiz, Frekans) bagl olduguna goére
otomatik olarak segilir. Referans herhangi bir zincire bagl
degilse, dlcekleme uygulanmaz (Seffaf ayarinda olugu gibi).

Seffaf

Olgeklendirme uygulanmaz.
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Genel

100 = 1 6lceklemeye sahip genel referans(6r. say! ve iki
basamagi).

2

Moment

Olgeklendirme 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi
tarafindan tanimlanir.

Hiz

Olgeklendirme 46.01 Hiz skalalama parametresi tarafindan
tanimlanir.

Frekans

Olgeklendirme 46.02 Frekans dlgeklendirme parametresi
tarafindan tanimlanir.

58.27

EFB ref2 tipi

Dahili fieldbus arabirimi Gzerinden alinan referans 2'in tipini ve
olgeklendirmesini seger.

Olgeklenen referans 03.10 EFB referansi 2 tarafindan
gorintdlenir.

Secenekler igin, bkz. parametre 58.26 EFB ref1 tipi.

Moment

58.28

EFB actl tipi

Dahili fieldbus arabirimi tizerinden fieldbus agina gonderilecek
olan gercek deger 1'in tipini/kaynagini ve dlgeklendirilmesini
seger.

Oto

Oto

Tip/kaynak ve dlgekleme 58.26 EFB refl tipi parametresi
tarafindan segilen referans 1'in tipine uyar. Kaynaklar ve
olceklemeler icin asagidaki bagimsiz ayarlara bakin.

Seffaf

58.31 EFB actl seffaf kaynagi parametresi tarafindan secilen
deger gergek deger 1 olarak gonderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

58.31 EFB actl seffaf kaynagi parametresi tarafindan segilen
deger 100 = 1 birimde 16 bit dlceklemeyle gercek deger 1
olarak gonderilir (6r. say! ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gergek deger 1 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi ile
tamimlanir.

Hiz

01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak génderilir.
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans

01.06 Cikis frekansi gergek deger 1 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.02 Frekans Olgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Pozisyon

Motor konumu gergek deger 1 olarak gonderilir. Bkz. 90.06
Motor konumu 6élgeklendi parametresi.

58.29

EFB act? tipi

Dahili fieldbus arabirimi tizerinden fieldbus agina gonderilecek
olan gercek deger 2'in tipini/kaynagini ve dlgeklendirilmesini
seger.

Moment

Auto

Tip/kaynak ve dlgekleme 58.27 EFB ref2 tipi parametresi
tarafindan segilen referans 2'nin tipine uyar. Kaynaklar ve
olgeklemeler icin asagidaki bagimsiz ayarlara bakin.

Seffaf

58.32 EFB act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan secilen
deger gergek deger 2 olarak gonderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel

58.32 EFB act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan segilen
deger 100 = 2 birimde 16 bit dlceklemeyle gercek deger 1
olarak gonderilir (6r. say! ve iki basamak).

Moment

01.10 Motor momenti gergek deger 2 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.
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Hiz

01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

4

Frekans

01.06 Cikis frekansi gergek deger 2 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.02 Frekans olgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Pozisyon

Motor konumu gercek deger 2 olarak génderilir. Bkz. 90.06
Motor konumu &lgeklendi parametresi.

58.30

EFB durum word'u
seffaf kaynagi

58.25 Kontrol profili parametresi Seffaf olarak ayarlandiginda,
fiedbus durum word'iiniin kaynagini secer.

Secilmedi

Secilmedi

Yok.

0

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).

58.31

EFB actl seffaf
kaynagdi

58.28 EFB actl tipi parametresi Seffaf veya Genel olarak
ayarlandiginda, gercek deger 1'in kaynagini secer.

Segilmedi

Secilmedi

Yok.

0

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).

58.32

EFB act2 seffaf
kaynagi

58.29 EFB act2 tipi parametresi Seffaf veya Genel olarak
ayarlandiginda, gercek deger 1'in kaynagini secer.

Secilmedi

Secilmedi

Yok.

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).

58.33

Adresleme modu

Parametreler ile 400101...465535 Modbus kayit araligindaki
tutma kayitlari arasindaki eslemeyi tanimlar.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli 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 de@erler (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 eglenir.

Mod 2

32 bit de@erler (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 seger.

Her bir kayit icin, birinci bayt yuksek deger baytini ve ikinci
bayt disik deger baytini igerir.

Bu parametreye yapilan degisiklikler, kontrol Gnitesi yeniden
baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 /letisim kontrolii
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gegerli olur.

LO-HI

HI-LO

Birinci kayit yuksek deger word'tint ve ikinci kayit dusik deger
word'Unu icerir.

o

LO-HI

Birinci kayit dusuk deder word'inii ve ikinci kayit yuksek deger
word'Unu icerir.
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58.36  EFB hab denetimi Fieldbus iletisim izlemesini her kontrol konumu icin ayri 0000b
zorlama etkinlestirir (bkz. bélum Lokal kontrol — harici kontrol
kargilastirmasi, sayfa 20).
Parametre temel olarak, panel uygulama programina
baghyken ve siriict parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak segilmemisken EFB ile iletisimi izlemek igin
tasarlanmistir.
Bit Adi Deger
0 Har 1 1 = Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.
1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.
2 Lokal 1 = Lokal kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.
3...15 |Rezerve
0000b...0111b EFB iletisim izleme secimi. 1=1
58.101 Data G/C 1 Modbus master'in, kayit adresi 400001'den okudugunda veya | CW 16bit
bu adrese yazdiginda siricude eristigi adresi tanimlar.
Master veri tipini tanimlar (giris veya ¢ikig). Deger, iki adet 16
bit word'den olusan Modbus kasasinda aktarilir. Deger 16 bit
ise, LSW'de (en 6nemsiz word) aktarilir. Deder 32 bit ise,
bunun icin bir sonraki parametre de ayrilir ve Yok olarak
ayarlanmalidir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'll (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word't (16 bit) 4
Actl 16bit Gercek deder ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gercek deder ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'll (32 bit) 11
Refl 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'u (32 bit) 14
Actl 32bit Gercek deder ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gercek deder ACT2 (32 bit) 16
CW2 16bit Kontrol Word'l 2 (16 bit). 21
32 kontrol biti kullanildiginda, bu ayar en 6nemli 16 bit
anlamina gelir.
SW?2 16bit Durum Word'l 2 (16 bit) 24
32 kontrol biti kullanildiginda, bu ayar en 6nemli 16 bit
anlamina gelir.
RO/DIO kontrol Parametre 10.99 RO/DIO kontrol word'Qi. 31
word'l
AO1 veri depolama | Parametre 13.91 AO1 veri depolama. 32
AO2 veri depolama | Parametre 13.92 AO2 veri depolama. 33
Geribildirim verileri | Parametre 40.91 Geri bildirim verileri depolama. 40

depolama
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Geribildirim verileri | Parametre 40.92 Geri bildirim verileri depolama. 41
depolama
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

58.102 Data G/C 2 Modbus master'in, kayit adresi 400002'den okudugunda veya | Refl 16bit

bu adrese yazdiginda siruciide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.103 Data G/C 3 Modbus master'in, kayit adresi 400003'den okudugunda veya | Ref2 16bit
bu adrese yazdidinda sirucide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler icin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.104 Data G/C 4 Modbus master'in, kayit adresi 400004'den okudugunda veya | SW 16bit
bu adrese yazdiginda siruclide erigtigi adresi tanimlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.105 Data G/C 5 Modbus master'in, kayit adresi 400005'den okudugunda veya | Actl 16bit
bu adrese yazdiginda siruclide erigtigi adresi tanimlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.106 Data G/C 6 Modbus master'in, kayit adresi 400006'den okudugunda veya | Act2 16bit
bu adrese yazdiginda siruictide eristigi adresi tanimlar.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.107 Data G/C 7 Modbus kayit adresi 400007 igin parametre segici. Yok
Secenekler igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

58.124 Data G/C 24 Modbus kayit adresi 400024 icin parametre segici. Yok
Secenekler i¢in, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

60 DDCS iletisimi DDCS iletisim yapilandirmasi.

DDCS protokolu master/follower

» konfiglirasyonundaki surtculer arasinda (bkz. sayfa 33) ya
da

« surtict ile AC 800M gibi harici bir kontrol cihazi arasinda
(bkz. sayfa 40) ya da

« surtcl (daha dogrusu, bir gevirici Unite) ile strticu
sisteminin besleme Unitesi arasinda iletisimde kullanihr
(bkz. sayfa4?2).

Yukaridakilerin tumt bir FDCO modili (genelde ZCU kontrol

Unitelerinde) veya bir RDCO modili de (BCU kontrol

Unitelerinde) gerektiren bir fiber optik baglanti kullanir.

Master/follower ve harici kontrol cihazi iletisimi ayrica

surticiniin XD2D konektorune baglanan blendajli bukimli

kablo cifti izerinden de uygulanabilir.

60.01  M/F iletisim portu Master/follower islevselligi tarafindan kullanilan baglantiyi Kullaniimiyor

seger.

Kullaniimiyor Yok (iletisim devre dis). 0

Yuva 1A FDCO moduli, yuva 1'deki kanal A (sadece ZCU denetleme |1
birimi bulunan).

Yuva 2A FDCO moduli, yuva 2'deki kanal A (sadece ZCU denetleme | 2
birimi bulunan).

Yuva 3A FDCO moduli, yuva 3'deki kanal A (sadece ZCU denetleme |3
birimi bulunan).

Yuva 1B FDCO modiuili, yuva 1'deki kanal B (sadece ZCU denetleme |4
birimi bulunan).

Yuva 2B FDCO moduli, yuva 2'deki kanal B (sadece ZCU denetleme |5

birimi bulunan).
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Yuva 3B

FDCO modiilii, yuva 3'deki kanal B (sadece ZCU denetleme
birimi bulunan).

6

RDCO CH 2

RDCO modulundeki kanal 2 (sadece BCU kontrol unitesi
bulunan).

12

XD2D

XD2D Konektori.

60.02

M/F nod adresi

Master/follower iletisimi igin slrliciiniin nod adresini seger.
Ayni hat Gzerindeki iki nod ayni adrese sahip olamaz.

Not: Master i¢in izin verilen adres 0 ve 1'dir. Follower'lar igin
izin verilen adresler 2...60'tir.

1...254

Nod adresi.

60.03

M/F modu

Siricunun master/follower baglantisindaki gorevini tanimlar.

Kullanilmiyor

Kullaniimiyor

Master/follower islevselligi etkin degil.

0

DDCS master

Siricu, master/follower (DDCS) baglantisinda master
niteligindedir.

1

DDCS follower

Sdruct, master/follower (DDCS) baglantisinda bir follower
niteligindedir.

D2D master

Sirlcu, suruci-siricu (D2D) bagdlantisinda master
niteligindedir.

Not: XD2D konektoru Gzerinden master/follower islevselligini
kullaniyorsaniz (bkz. sayfa 33) DDCS master ayarini kullanin.

D2D follower

Sdruc, surici-suricl (D2D) baglantisinda follower
niteligindedir.

Not: XD2D konektdru Gzerinden master/follower islevselligini
kullaniyorsaniz (bkz. sayfa 33) DDCS follower ayarini kullanin|

DDCS zorlama

Siructinun master/follower (DDCS) bagdlantisindaki gorevi
60.15 Master'l zorla ve 60.16 Follower'l zorla parametreleri
tarafindan tanimlanir.

D2D zorlama

Surlicunin siricu - suruct (D2D) baglantisindaki gérevi 60.15
Master'l zorla ve 60.16 Follower'i zorla parametreleri
tarafindan tanimlanir.

Not: XD2D konektdru Gizerinden master/follower iglevselligini
kullaniyorsaniz (bkz. sayfa 33) DDCS zorlama ayarini
kullanin.

60.05

M/F HW baglantisi

Master/follower baglantisinin topolojisini seger.

Not: XD2D konektoru Gizerinden (bir fiber optik baglantinin
aksine) master/follower iglevselligini kullaniyorsaniz (bkz.
sayfa 33) Yildiz ayarini kullanin.

Halka

Halka

Cihazlar bir halka topolojisinde baglanir. Mesaj iletimi
etkinlestirilir.

Yildiz

Cihazlar bir yildiz topolojisinde baglanir (6rnegin, bir
dallandirma birimi araciligi ile). Mesaj iletimi devre digi
birakilir.

60.07

M/F baglanti
kontrol

RDCO modul kanali CH2'nin aktarim LED'inin dusik
yogunlugunu tanimlar. (Bu parametre yalnizca 60.01 M/F
iletisim portu parametresi RDCO CH 2 olarak ayarlandiginda
etkindir. FDCO modiilleri bir donanim vericisi akim segicisine
sahiptir.)

Genelde, uzun fiber optik kablolar ile daha ytksek degerler
kullanin. Fiber optik kablosunun maksimum uzunlugu icin
maksimum ayar uygulanabilir. Bkz. Fiber optik master/follower
baglantisinin teknik dzellikleri (sayfa 39).

Dusik yogunluk.
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60.08  M/F iletisim kaybi Master/follower iletisimi igin bir zaman agimi ayarlar. Bir 100 ms
zaman asimi iletisim kesintisi zaman agimindan uzun surerse, 60.09 M/F
iletisim kaybi fonksiyonu parametresi ile belirtilen eylem
gerceklestirilir.
Genel bir kural olarak, bu parametre master'in iletim araliginin
en az 3 katina ayarlanmalidir.
Ayrica, bkz. 60.19 M/F iletisim denetimi se¢ 1 parametresi.
0...65535 ms Master/follower iletisimi zaman asimi.
60.09  M/F iletisim kaybi Siracunun bir master/follower iletisim kesintisine nasil tepki | Hata
fonksiyonu verecegini seger.
islem yok Islem olmaz. 0
Uyari Sirlcu bir uyar (A7CB MF iletisim kaybr) olusturur. 1
Hata Sirlcu 7582 MF iletisim kaybi hatas! verir. 2
Her zaman ariza Siricu 7582 MF iletisim kaybi hatasi verir. Bu master/follower| 3
baglantisindan kontrol beklenmedigi zaman bile gergeklesir.

60.10  M/F refl tipi Fieldbus master/follower baglantisindan alinan referans 1'in | Oto
tipini ve skalalandirmasini secer. Elde edilen deger 03.13 M/F
veya D2D refl ile gdsterilir.

Oto Tip ve Olgekleme, gelen referansin hangi referans zincirine 0
(bkz. ayarlar Moment, Hiz, Frekans) bagh olduguna gore
otomatik olarak segilir. Referans herhangi bir zincire bagli
degilse, dlgekleme uygulanmaz (Seffaf ayarinda olugu gibi).

Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz. 1

Genel 100 = 1 dlgeklemeye sahip genel referans(ér. sayi ve iki 2
basamag).

Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresiile | 3
tanimlanir.

Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.

Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresiile |5
tanimlanir.

60.11  M/F ref2 tipi Fieldbus master/follower baglantisindan alinan referans 2'nin | Moment
tipini ve skalalandirmasini secer. Elde edilen deger 03.14 M/F
veya D2D ref2 ile gosterilir.

Secenekler igin, bkz. parametre 60.10 M/F ref1 tipi.

60.12  M/F actl tipi Fieldbus master/follower baglantisina aktarilan gergek deger | Oto
ACTL'in tipini’lkaynagini ve dlgeklendirmesini seger.

Oto Tip/kaynak ve dlcekleme 60.10 M/F refl tipi parametresi 0
tarafindan secilen referans 1'in tipine uyar. Kaynaklar ve
Olgeklemeler icin asagidaki bagimsiz ayarlara bakin.

Seffaf Rezerve. 1

Genel Rezerve. 2

Moment 01.10 Motor momenti gercek deger 1 olarak gonderilir. 3
Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak gonderilir. | 4

Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.
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Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 1 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans Olgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

60.13  M/F act2 tipi Fieldbus master/follower baglantisina aktarilan gercek deger | Oto
ACT1'in tipini/kaynagdini ve olgeklendirmesini seger.

Oto Tip/kaynak ve dlgekleme 60.11 M/F ref2 tipi parametresi 0
tarafindan secilen referans 2'in tipine uyar. Kaynaklar ve
olgeklemeler icin asagidaki bagimsiz ayarlara bakin.

Seffaf Rezerve.

Genel Rezerve.

Moment 01.10 Motor momenti gergek deger 2 olarak génderilir.
Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak gonderilir. | 4
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 2 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans Olgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

60.14  M/F follower se¢imi | (Sadece master'da etkindir.) Datanin okunacagi follower'lari | Yok
tanimlar. Ayrica bkz. 62.28...62.33 parametreleri.

Follower nodu 2 Data nod adresi 2 olan follower'dan okunur. 2

Follower nodu 3 Data nod adresi 3 olan follower'dan okunur. 4

Follower nodu 4 Data nod adresi 4 olan follower'dan okunur. 8

Follower nodu 2+3 | Data nod adresi 2 ve 3 olan follower'lardan okunur. 6

Follower nodu 2+4 | Data nod adresi 2 ve 4 olan follower'lardan okunur. 10

Follower nodu 3+4 | Data nod adresi 3 ve 4 olan follower'lardan okunur. 12

Follower nodu Data nod adresi 2, 3 ve 4 olan follower'lardan okunur. 14

2+3+4

Yok Yok. 0

60.15 Master'i zorla 60.03 M/F modu parametresi DDCS zorlama veya D2D YANLIS
zorlama olarak ayarlandiginda, bu parametre suriictyt
master/follower baglantisinda master olmaya zorlayan bir
kaynak secer.
1 = Surucl, master/follower baglantisinda master
niteligindedir.

YANLIS 0.

DOGRU 1.

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

60.16  Follower' zorla 60.03 M/F modu parametresi DDCS zorlama veya D2D YANLIS

zorlama olarak ayarlandiginda, bu parametre suriiciyt
master/follower baglantisinda follower olmaya zorlayan bir
kaynak secer.

1 = Siruct, master/follower baglantisinda follower
niteligindedir.

YANLIS 0.
DOGRU 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -




Parametreler 349

No.

Ad/Deger

Agiklama

Tan/FbEq16

60.17

Follower ariza
eylemi

(Sadece master'da etkindir.) Surticiinuin follower'da bir hataya
nasil tepki gosterecegini seger.

Ayrica, bkz. 60.23 M/F durum denetimi se¢ 1 parametresi.
Not: Her bir follower, durum word'uni 61.01...61.03
parametrelerindeki ti¢ veri word'liinden biri olarak iletmek igin
konfigure edilmelidir. Master'da karsilik gelen hedef
parametresi (62.04...62.12) Follower SW olarak
ayarlanmalidir.

Hata

islem yok

Eylem olmaz. Master/follower baglantisindaki etkilenmeyen
suriiculer calismaya devam eder.

Uyari

Sirlcu bir uyari (AFE7 Follower) olusturur.

Hata

Siricu FF7E Follower hatasi verir. Tum follower'lar durdurulur)

60.18

Follower
etkinlestirme

Master'in baslatiimasini follower'larin durumuna Kkilitler.
Ayrica, bkz. 60.23 M/F durum denetimi se¢ 1 parametresi.
Not: Her bir follower, durum word'tinii 61.01...61.03
parametrelerindeki t¢ veri word'linden biri olarak iletmek igin
konfigire edilmelidir. Master'da kargilik gelen hedef
parametresi (62.04...62.12) Follower SW olarak
ayarlanmalidir.

Her zaman

MSW bit 0

Master yalnizca tum follower'lar acilmaya hazirsa (her bir
follower'da 06.11 Temel durum word'll O biti acik) baslatilabilir.

MSW bit 1

Master yalnizca tum follower'lar ¢alistirimaya hazirsa (her bir
follower'da 06.11 Temel durum word'u 1 biti agik) baslatilabilir.

MSW 0 + 1 bitleri

Master yalnizca tim follower'lar agilmaya ve calistiriimaya
hazirsa (her bir follower'da 06.11 Temel durum word' O ve 1
bitleri agik) baslatilabilir.

Her zaman

Master'in baslatiimasi follower'larin durumuna kilittenmez.

w

MSW bit 12

Master yalnizca her bir follower'da 06.11 Temel durum word't
kullanici tarafindan tanimlanabilir 12. biti agiksa baglatilabilir.
Bkz. 06.31 MSW bit 12 se¢ parametresi.

MSW 0 + 12 bitleri

Master yalnizca her bir follower'da 06.11 Temel durum word't
kullanici tarafindan tanimlanabilir 0. biti ve 12. biti agiksa
baglatilabilir.

MSW 1 + 12 bitleri

Master yalnizca her bir follower'da 06.11 Temel durum word'u
kullanici tarafindan tanimlanabilir 1. biti ve 12. biti agiksa
baglatilabilir.
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60.19  M/F iletisim denetimi| (Bu parametre yalnizca siirtic bir stiriict - sirlict -
se¢ 1 master/follower baglantisinda master oldugu zaman etkili olur.
Bkz. parametreler 60.01 M/F iletisim portu ve 60.03 M/F
modu).
Master'da, 60.19 M/F iletisim denetimi se¢ 1 ve 60.20 M/F
iletisim denetimi se¢ 2 parametreleri iletisim kaybi igin
izlenecek follower'lar belirtir.
Bu parametre hangi follower'larin (1...16 follower'lar iginden)
izlenecegini secer. Segilen follower'larin her biri master
tarafindan toplanir. Hi¢ bir yanit alinmazsa, 60.09 M/F iletisim
kaybi fonksiyonu parametresinde belirtilen eylem
gerceklestirilir.
lletisimin durumu 62.37 M/F iletisim durumu 1 ve 62.38 M/F
iletisim durumu 2 parametreleri ile gosterilir.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 1 1 = Follower 1 master tarafindan toplanir.
1 Follower 2 1 = Follower 2 master tarafindan toplanir.
15 Follower 16 1 = Follower 16 master tarafindan toplanir.
0000h...FFFFh lletisim denetimi (1) igin follower segimi. 1=1
60.20  M/F iletisim denetimi | iletisim kaybi icin hangi follower'larin (follower'lar 17...32 -
seg 2 icinden) izlenecegini secger. Bkz. parametre 60.19 M/F iletisim
denetimi seg 1.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 17 1 = Follower 17 master tarafindan toplanir.
1 Follower 18 1 = Follower 18 master tarafindan toplanir.
15 Follower 32 1 = Follower 32 master tarafindan toplanir.
0000h...FFFFh lletisim denetimi (2) igin follower segimi. 1=1
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60.23  M/F durum denetimi | (Bu parametre yalnizca siirtic bir striict - siirlict -
sec 1l master/follower baglantisinda master oldugu zaman etkili olur.
Bkz. parametreler 60.01 M/F iletisim portu ve 60.03 M/F
modu).

Master'da, 60.23 M/F durum denetimi se¢ 1 ve 60.24 M/F
durum denetimi se¢ 2 parametreleri durum word'leri master
tarafindan izlenen follower'lari belirtir.

Bu parametre durum word'leri master tarafindan izlenen
follower'lari (follower'lar 1...16 iginden) seger.

Bir follower hata bildirirse (durum word'inin 3. biti acik) 60.17
Follower ariza eylemi parametresinde belirtilen eylem
gerceklestirilir. Durum word'uniin 0 ve 1 bitleri (hazir
durumlari) 60.18 Follower etkinlestirme parametresi tarafindan
tanimlanan sekilde kullanilir.

60.27 M/F durum dentm modu sec¢ 1 ve 60.28 M/F durum
dentm modu se¢ 2 parametrelerini kullanarak, herhangi bir
follower'in yalnizca durdugu zaman izlenip izlenmedigini
tanimlamak mumkainddr.

lletisimin durumu 62.37 M/F iletisim durumu 1 ve 62.38 M/F
iletisim durumu 2 parametreleri ile gosterilir.

Bit Adi Aciklama

0 Follower 1 1 = Follower 1'in durumu izlenir.

1 Follower 2 1 = Follower 2'nin durumu izlenir.

15 Follower 16 1 = Follower 16'nin durumu izlenir.

0000h...FFFFh M/F follower durum denetimi segimi (follower'lar 1...16). 1=1

60.24  M/F durum denetimi | Durum word'leri master tarafindan izlenen follower'lari -
se¢ 2 (follower'lar 17...32 iginden) secer.
Bkz. parametre 60.23 M/F durum denetimi se¢ 1.

Bit Adi Aciklama

0 Follower 17 1 = Follower 17'nin durumu izlenir.
1 Follower 18 1 = Follower 18'in durumu izlenir.
15 Follower 32 1 = Follower 32'nin durumu izlenir.

0000h...FFFFh M/F follower durum denetimi seg¢imi (follower'lar 17...32). 1=1
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60.27  M/F durum dentm Master'da 60.27 M/F durum dentm modu se¢ 1 and 60.28 M/F| -
modu se¢ 1 durum dentm modu se¢ 2 parametreleri follower durum
word'Uni izleme modunu belirtir. Her bir follower, stirekli
izlenmek veya yalnizca durdugu durumda izlenmek icgin ayri
ayri ayarlanabilir.
Bu parametre follower'lar 1...16'nin durum word'nu izleme
modunu seger.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 1 0 = Follower 1'in durumu sirekli izlenir.
1 = Follower 1'in durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
1 Follower 2 0 = Follower 2'nin durumu surekli izlenir.
1 = Follower 2'nin durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
15 Follower 16 0 = Follower 16'nin durumu surekli izlenir.
1 = Follower 16'nin durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
0000h...FFFFh M/F durum denetim modu segimi 1 1=1
60.28  M/F durum dentm Follower'lar 17...32'nin durum word'linii izleme modunu secer,| -
modu se¢ 2
Bit Adi Aciklama
0 Follower 17 0 = Follower 17'nin durumu sirekli izlenir.
1 = Follower 17'nin durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
1 Follower 18 0 = Follower 18'in durumu surekli izlenir.
1 = Follower 18'in durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
15 Follower 32 0 = Follower 32'nin durumu stirekli izlenir.
1 = Follower 32'nin durumu yalnizca durdurulmus durumdayken izlenir.
0000h...FFFFh M/F durum denetim modu segimi 2 1=1
60.31  M/F uyanma Gergeklesirken hi¢ bir master/follower hatasinin veya 60,0 s
gecikmesi uyarisinin olusturulmadigi bir uyanma gecikmesi tanimlar. Bu,
master/follower baglantisindaki tim suriiciilere gii¢ verilmesini
saglamak igindir.
Master, gecikme gecene veya izlenen tum follower'lar hazir
bulunana kadar baslatilamaz.
0,0...180,0s Master/follower uyanma gecikmesi. 10=1s
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60.32  M/F hab denetimi Master/follower iletisim izlemesini her kontrol konumu igin ayri| 0000b
zorlama etkinlestirir (bkz. bélum Lokal kontrol — harici kontrol
kargilastirmasi, sayfa 20).
Parametre temel olarak, panel uygulama programina
bagliyken ve sirucl parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak secilmemisken master veya follower ile iletisimi izlemek
icin tasarlanmistir.
Bit Adi Deger
0 Har 1 1 = Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.
1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.
2 Lokal 1 = Lokal kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.
3...15 |Rezerve
0000b...0111b Master/follower iletisimi izleme secenegi. 1=1
60.41  Genisletme adaptoril| istege bagl bir FEA-xx genisletme adaptériine baglanmak iin| Baglanti yok
iletisim portu kullanilan kanah secer.
Baglanti yok Yok (iletisim devre dist). 0
Yuva 1A FDCO modulundeki kanal A yuva 1'dedir. 1
Yuva 2A FDCO modulundeki kanal A yuva 2'dedir. 2
Yuva 3A FDCO modulundeki kanal A yuva 3'tedir. 3
Yuva 1B FDCO modulundeki kanal B yuva 1'dedir. 4
Yuva 2B FDCO modulundeki kanal B yuva 2'dedir. 5
Yuva 3B FDCO modulundeki kanal B yuva 3'tedir. 6
RDCO CH 3 RDCO modulundeki kanal CH 3 (sadece BCU kontrol Unitesi | 13
bulunan).
60.50 DDCS kontrol cihazi | ModuleBus iletisiminde, striiciiniin "tasarlanmig" tip mi yoksa | ABB
surdcu tipi "standart" tip mi oldugunu tanimlar. tasarlanmis
sirticu
ABB tasarlanmig Sirucu “tasarlanmig surtict”dar (veri gruplari 10...25 kullanilir). | O
surtict
ABB standart suriicti| Suruct “standart surtict"dur (veri gruplari 1...4 kullanilir). 1
60.51 DDCS kontrol cihazi | Bir harici kontrol cihazi (AC 800M gibi) baglamak igin Kullaniimiyor
iletisim portu kullanilan DDCS kanali seger.
Kullaniimiyor Yok (iletisim devre dist). 0
Yuva 1A FDCO modilundeki kanal A yuva 1'dedir. 1
Yuva 2A FDCO modilundeki kanal A yuva 2'dedir. 2
Yuva 3A FDCO moduliindeki kanal A yuva 3'tedir. 3
Yuva 1B FDCO modilundeki kanal B yuva 1'dedir. 4
Yuva 2B FDCO moduliindeki kanal B yuva 2'dedir. 5
Yuva 3B FDCO moduliindeki kanal B yuva 3'tedir. 6
RDCO CH O RDCO modultindeki kanal 0 (sadece BCU kontrol Unitesi 10
bulunan).
XD2D XD2D Konektori. 7
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60.52

DDCS kontrol cihazi
nod adresi

Harici kontrol cihazi ile iletigim igin stiriicuiniin nod adresini

secer. Ayni hat izerindeki iki nod ayni adrese sahip olamaz.

AC 800M (C1858) DriveBus baglantisinda, siriculer 1...24

adreslenmelidir.

AC 80 DriveBus baglantisinda, striculer 1...12

adreslenmelidir.

Optik ModuleBus'ta, siiriicu adresi asagidaki sekilde konum

degerine uygun olarak ayarlanir:

1. Konum degerinin yuzler basamagini 16 ile ¢arpin.

2. Sonuca konum degerinin onlar ve birler basamagini
ekleyin.

Ornegin, konum degeri 101 ise, bu parametre 1x16 + 1 =17

olarak ayarlanmalidir.

1

1...254

Nod adresi.

60.55

DDCS kontrol cihazi
HW baglantisi

Harici bir kontrol cihazi ile fiber optik baglantinin topolojisini
seger.

Yildiz

Halka

Cihazlar bir halka topolojisinde baglanir. Mesaj iletimi
etkinlestirilir.

Yildiz

Cihazlar bir yildiz topolojisinde baglanir (6rnegin, bir
dallandirma birimi araciligi ile). Mesaj iletimi devre disi
birakilir.

60.57

DDCS kontrol cihazi
baglanti kontrolu

RDCO modul kanali CHO'in aktarim LED'inin dusuk
yogunlugunu tanimlar. (Bu parametre yalnizca 60.51 DDCS
kontrol cihazi iletisim portu parametresi RDCO CH 0 olarak
ayarlandiginda etkindir. FDCO modadilleri bir donanim vericisi
akim segicisine sahiptir.)

Genelde, uzun fiber optik kablolar ile daha ytksek degerler
kullanin. Fiber optik kablosunun maksimum uzunlugu icin
maksimum ayar uygulanabilir. Bkz. Fiber optik master/follower
baglantisinin teknik dzellikleri (sayfa 39).

10

1..15

Dusuk yogunluk.

60.58

DDCS kontrol cihazi
iletisim kaybi siresi

Harici kontrol cihazi ile iletisim i¢in bir zaman agimi ayarlar. Bir
iletisim kesintisi zaman asimindan uzun sirerse, 60.59 DDCS
kontrol cihazi iletisim kaybi fonksiyonu parametresi ile
belirtilen eylem gerceklestirilir.

Genel bir kural olarak, bu parametre kontrol cihazinin iletim

araliginin en az 3 katina ayarlanmalidir.

Notlar:

* Gl vermenin ardindan 60 saniyelik bir baglatma gecikmesi
olur. Gecikme sirasinda iletisim kesintisi izleme devre disi
birakilir (ama iletisim etkin olabilir).

« AC 800M kontrol cihazinda, kontrol cihazi bir iletisim
kesintisini hemen algilar, ancak iletisimi yeniden saglamak
9 saniyelik araliklarla yapilir. Bir veri grubunun araligini
gondermek uygulama goérevinin araligini gerceklestirmekle
ayni olmadigini unutmayin. ModuleBus'ta, araligi
gondermek Dongu Siresini Tara parametresi (varsayilan
olarak 100 ms) tarafindan tanimlanir.

100 ms

0...60000 ms

Harici kontrol cihazi ile iletigim i¢in zaman agimi.

60.59

DDCS kontrol cihazi
iletisim kaybi
fonksiyonu

Suricu ve harici kontrol cihazi arasindaki bir iletisim
kesintisine surtciiniin nasil tepki verecegini secer.

Hata

islem yok

Eylem olmadi (izleme devre disi birakildi).
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Hata

Siirtict 7581 DDCS kontrol cihazi iletisim kaybi hatasi verir.
Bu yalnizca harici bir kontrol cihazindan kontrol bekleniyorsa
gerceklesir.

1

Son hiz

Siricu bir A7CA DDCS kontrol cihazi iletisim kaybi uyarisi
olusturur ve hizi, surticiiniin ¢alistigi seviyede dondurur. Bu
yalnizca harici bir kontrol cihazindan kontrol bekleniyorsa
gerceklesir.
Hiz 850 ms dusuk gegisli filtreleme kullanilarak gercek hiz
esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda galismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.

Guvenli hiz ref

Siirticu bir A7CA DDCS kontrol cihazi iletisim kaybi uyarisi
olusturur ve hizi, 22.41 Guvenli hiz ref parametresi (ya da
frekans referansi kullanilirken 28.41 Givenli frekans ref) ile
tanimlanan hiza ayarlar. Bu yalnizca harici bir kontrol
cihazindan kontrol bekleniyorsa gergeklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.

Her zaman ariza

Siirtict 7581 DDCS kontrol cihazi iletisim kaybi hatasi verir.
Bu harici bir kontrol cihazindan kontrol beklenmedigi zaman
bile gerceklesir.

Uyari

Siricu bir A7CA DDCS kontrol cihazi iletisim kaybi uyarisi
olusturur. Bu yalnizca harici bir kontrol cihazindan kontrol
bekleniyorsa gergeklesir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin givenli oldugundan emin olun.

60.60

DDCS kontrol cihazi
refl tipi

Harici kontrol cihazindan alinan referans 1'in tipini ve
skalalandirmasini secer. Elde edilen deger 03.11 DDCS
kontrol cihazi ref 1 ile gosterilir.

Oto

Oto

Tip ve dlcekleme, gelen referansin hangi referans zincirine
(bkz. ayarlar Moment, Hiz, Frekans) bagh olduguna gore
otomatik olarak segilir. Referans herhangi bir zincire bagli
degilse, dlcekleme uygulanmaz (Seffaf ayarinda olugu gibi).

Seffaf

Olgeklendirme uygulanmaz.

Genel

100 = 1 6lceklemeye sahip genel referans(6r. sayi ve iki
basamagt).

Moment

Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz

Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans

Olgeklendirme, 46.02 Frekans olgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

60.61

DDCS kontrol cihazi
ref2 tipi

Harici kontrol cihazindan alinan referans 2'nin tipini ve
skalalandirmasini secer. Elde edilen deger 03.12 DDCS
kontrol cihazi ref 2 ile gosterilir.

Secenekler igin, bkz. parametre 60.60 DDCS kontrol cihazi
refl tipi.

Oto

60.62

DDCS kontrol cihazi
actl tipi

Harici kontrol cihazina aktarilan gergek deger ACT1'in
tipini/kaynagini ve olgeklendirmesini seger.

Oto

Oto

Tip/kaynak ve olgekleme 60.60 DDCS kontrol cihazi refl tipi
parametresi tarafindan segilen referans 1'in tipine uyar.
Kaynaklar ve dlgeklemeler igin asagidaki bagimsiz ayarlara
bakin.
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No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEQq16
Seffaf Rezerve. 1
Genel Rezerve. 2
Moment 01.10 Motor momenti gergek deger 1 olarak gonderilir. 3

Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 1 olarak gonderilir. | 4
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tamimlanir.

Frekans 01.06 Cikis frekansi gercek deger 1 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

60.63  DDCS kontrol cihazi | Harici kontrol cihazina aktarilan gercek deger ACT2'nin Oto
act2 tipi tipini’/kaynagini ve élgeklendirmesini seger.

Oto Tip/kaynak ve 6lgekleme 60.61 DDCS kontrol cihazi ref2 tipi | O
parametresi tarafindan segilen referans 2'in tipine uyar.

Kaynaklar ve olgeklemeler igin asagidaki bagimsiz ayarlara
bakin.

Seffaf Rezerve.

Genel Rezerve.

Moment 01.10 Motor momenti gercek deger 2 olarak gonderilir.
Olgeklendirme, 46.03 Moment dlgeklendirme parametresi ile
tanimlanir.

Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak gonderilir. | 4
Olgeklendirme, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile
tanimlanir.

Frekans 01.06 Cikis frekansi gercek deger 2 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans olgeklendirme parametresi ile
tamimlanir.

60.64  Posta kutusu veri Surtcu/kontrol cihazi iletisiminde posta kutusu servisi Veri grubu
grubu segimi tarafindan kullanilan veri grubu ¢iftini seger. 32/33

Bkz. bdlum Harici kontrol cihazi arabirimi (sayfa 40).

Veri grubu 32/33 Veri gruplari 32 ve 33. 0

Veri grubu 24/25 Veri gruplari 24 ve 25. 1

60.65 DDCS kontrol cihazi | DDCS kontrol cihaz! iletisim izlemesini her kontrol konumu i¢in| 0000b
hab denetimi ayri etkinlestirir (bkz. bélim Lokal kontrol — harici kontrol
zorlama karsilastirmasi, sayfa 20).

Parametre temel olarak, panel uygulama programina
baghyken ve siriic parametreleri tarafindan kontrol kaynagi
olarak secilmemisken kontrol cihazi ile iletisimi izlemek igin
tasarlanmistir.

Bit Adi Deger

0 Har 1 1 =Har 1 kullanilirken iletisim izleme etkin.

1 Har 2 1 = Har 2 kullanilirken iletisim izleme etkin.

2 Lokal 1 = Lokal kontrol kullanilirken iletisim izleme etkin.

3...15 |Rezerve

0000b...0111b DDCS kontrol cihazi iletisim izleme segimi. 1=1




Parametreler 357
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60.71  INU-LSU iletisim (Yalnizca bir BCU kontrol initesiyle gorular) Kullaniimiyor;
portu Basgka bir déniigtiriiciiye (bir besleme tnitesi gibi) baglanmak | RDCO CH 1
icin kullanilan DDCS kanalini seger. (95.20 b11,
Ayrica bkz. b6lim Besleme Unitesi (LSU) kontrold, (sayfa 42). 95.20 b15)
Kullaniimiyor Yok (iletisim devre digt). 0
RDCO CH 1 RDCO modulundeki kanal 1 (sadece BCU kontrol unitesi 11
bulunan).
60.77  INU-LSU baglanti (Yalnizca bir BCU kontrol Unitesiyle gorulir) 10
kontroll RDCO modiil kanali CH1'in aktarim LED'inin dstik

yogunlugunu tanimlar. (Bu parametre yalnizca 60.71 INU-LSU
iletisim portu parametresi RDCO CH 1 olarak ayarlandiginda
etkindir. FDCO modidilleri bir donanim vericisi akim segicisine
sahiptir.)

Genelde, uzun fiber optik kablolar ile daha yiiksek degerler
kullanin. Fiber optik kablosunun maksimum uzunlugu igin
maksimum ayar uygulanabilir. Bkz. Fiber optik master/follower
baglantisinin teknik 6zellikleri (sayfa 39).

1...15 Dustik yogunluk.
60.78  INU-LSU iltsm kybi | (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle goralr) 100 ms
Zmn agimi Bagka bir dénusturuciyle (bir besleme Unitesi gibi) iletisim i¢in

bir zaman asimi ayarlar. Bir iletisim kesintisi zaman asimindan
uzun surerse, 60.79 INU-LSU iletisim kaybi fonksiyonu
parametresi ile belirtilen eylem gerceklestirilir.

0...65535 ms Doénusturuciler arasinda iletigim icin zaman asimi.
60.79  INU-LSU iletisim (Yalnizca bir BCU kontrol Unitesiyle gorulir) Hata
kaybi fonksiyonu Cevirici initenin ve diger déniistiriiciiniin arasindaki bir
iletisim kesintisine ¢evirici Unitenin nasil tepki verecegini secer,
islem yok Eylem olmaz. 0
Uyari Sirlcu bir uyar (AF80 INU-LSU hab kaybi) olusturur. 1
Hata Siricu 7580 INU-LSU hab kaybi hatasi verir. 2
61 D2D ve DDCS veri DDCS baglantisina génderilen verileri tanimlar.
aktarimi Ayrica bkz. parametre grubu 60 DDCS iletigimi.
61.01  M/F veri 1 segimi Master/follower baglantisina word 1 olarak gonderilen datay! | Follower CW

6nceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.25 M/F veri 1 degeri ve bolim
Master/follower islevselligi (sayfa 33).

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'll (16 bit) 1
SW 16bit Durum Word'ii (16 bit) 4
Actl 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5

Not: Bu ayari kullanarak follower'a bir referans gondermek,
kaynak sinyal filtrelenecegi icin 6nerilmez. Bunun yerine
"referans" seceneklerini kullanin.

Act2 16bit Gercek deger ACT2 (16 bit) 6
Not: Bu ayari kullanarak follower'a bir referans géndermek,
kaynak sinyal filtrelenecegi icin 6nerilmez. Bunun yerine
"referans” se¢eneklerini kullanin.
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No.

Ad/Deger

Agiklama

Tan/FbEq16

Follower CW

06.01 Temel kontrol word'li 0...11 bitlerinden olusan bir word
ve 06.45...06.48 parametreleri tarafindan segilen bitler.

Not: Follower kontrol word'iiniin 3. biti master modilasyon
yaptig1 surece korunur ve 0'a degistiginde follower'in serbest
durusuna neden olur.

27

Kullanilan hiz
referansi

24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 221).

6145

Moment referansi
gercek 5

26.75 Moment referansi gercek 5 (sayfa 241).

6731

Kullanilan tork
referansi

26.02 Kullanilan moment referansi (sayfa 235).

6658

ACS800 Sistem kitrl
Sw

ACSB800 (Sistem Kontrol Programi) master ile uyumlu follower
durum word'li. Bu ayarla, durum word biti 0 calisma izni sinyali
kayboldugunda temizlenir.

28

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).

61.02

M/F veri 2 segimi

Master/follower baglantisina word 2 olarak gonderilen datay!
onceden seger.

Ayni zamanda, bkz. 61.26 M/F veri 2 degeri parametresi.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 61.01 M/F veri 1 se¢imi.

Kullanilan hiz
referansi

61.03

M/F veri 3 segimi

Master/follower baglantisina word 3 olarak gdnderilen datay!
onceden seger.

Ayni zamanda, bkz. 61.27 M/F veri 3 degeri parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.01 M/F veri 1 segimi.

Moment
referansi
gercek 5

61.25

M/F veri 1 degeri

Master/follower baglantisina bir tamsay igin word 1 olarak
goOnderilen datay! gosterir.

61.01 M/F veri 1 secimi ile 6nceden higbir veri segilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 1 olarak génderilen data.

61.26

M/F veri 2 degeri

Master/follower baglantisina bir tamsayi i¢in word 2 olarak
goOnderilen datayi gosterir.

61.02 M/F veri 2 secimi ile 6nceden higbir veri segilmezse,
goOnderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 2 olarak génderilen data.

61.27

M/F veri 3 degeri

Master/follower baglantisina bir tamsay i¢in word 3 olarak
gonderilen datayi gosterir.

61.03 M/F veri 3 secimi ile dnceden higbir veri segilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 3 olarak génderilen data.

61.45

Veri grubu 2 veri 1
segimi

61.45...61.50 parametreleri 2 ve 4 veri gruplarinda harici
kontrol cihazina génderilecek verileri 6nceden seger. Bu veri
gruplari "standart siiriicii"ye sahip olan ModuleBus iletisiminde
kullanilir (60.50 DDCS kontrol cihazi surucu tipi = ABB
standart suricu).

61.95...61.100 parametreleri harici kontrol cihazina gdnderilen
verileri gosterir. Onceden higbir veri segilmezse, génderilecek
deger dogrudan bu parametrelere yazilabilir.

Ornegin, bu parametre veri grubu 2'in word 1' igin verileri
onceden seger. 61.95 Veri grubu 2 veri 1 degeri parametresi
secilen verileri tamsayi formatinda gosterir. Onceden higbir
veri sec¢ilmezse, génderilecek deger dogrudan 61.95
parametresine yazilabilir.

Yok

Yok

Yok.
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CW 16bit Kontrol Word'ti (16 bit) 1
SW 16bit Durum Word't (16 bit) 4
Actl 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gercek deger ACT2 (16 bit) 6
Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
61.46  Verigrubu 2 veri 2 | Harici kontrol cihazina veri grubu 2'in word 2'li olarak Yok
secimi gonderilen verileri dnceden secer.
Ayni zamanda, bkz. 61.96 Veri grubu 2 veri 2 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.45 Veri grubu 2 veri 1
segimi.
61.47  Verigrubu 2 veri 3 | Bkz. 61.45 Veri grubu 2 veri 1 segimi parametresi. Yok
secimi
61.50  Verigrubu 4 veri 3 | Bkz. 61.45 Veri grubu 2 veri 1 se¢imi parametresi. Yok
segimi
61.51  Verigrubu 11 veri1 | 61.51...61.74 parametreleri 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 ve 25 Yok
segimi veri gruplarinda harici kontrol cihazina génderilecek verileri
onceden secer.
61.101...61.124 parametreleri harici kontrol cihazina
gonderilen verileri gosterir. Onceden highir veri secilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametrelere yazilabilir.
Ornegin, bu parametre veri grubu 11'in word 1'i igin verileri
onceden secer. 61.101 Veri grubu 11 veri 1 degeri parametresi
secilen verileri tamsayi formatinda gosterir. Onceden higbir
veri segilmezse, gonderilecek deger dogrudan 61.101
parametresine yazilabilir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
SW 16bit Durum Word't (16 bit) 4
Actl 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gercek deger ACT2 (16 bit) 6
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
61.52  Verigrubu 11 veri 2 | Harici kontrol cihazina veri grubu 11'in word 2'l olarak Yok
segimi gonderilen verileri dnceden secer.
Ayni zamanda, bkz. 61.102 Veri grubu 11 veri 2 dederi
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.51 Veri grubu 11 veri 1
secimi.
61.53  Verigrubu 11 veri 3 | Harici kontrol cihazina veri grubu 11'in word 3'U olarak Yok
segimi gonderilen verileri dnceden secer.
Ayni zamanda, bkz. 61.103 Veri grubu 11 veri 3 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.51 Veri grubu 11 veri 1
secimi.
61.54  Verigrubu 13 veri 1 | Bkz. 61.51 Veri grubu 11 veri 1 se¢imi parametresi. Yok
segimi
61.74  Verigrubu 25 veri 3 | Bkz. 61.51 Veri grubu 11 veri 1 segimi parametresi. Yok

segimi
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61.95 Verigrubu 2 veri1l | Harici kontrol cihazina veri grubu 2'in word 1'i olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.45 Veri grubu 2 veri 1 secimi ile dnceden hicbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 2'nin word 1'U olarak génderilen veri.
61.96  Verigrubu 2 veri 2 | Harici kontrol cihazina veri grubu 2'nin word 2'si olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.46 Veri grubu 2 veri 2 secimi ile dnceden hicbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 2'nin word 2'si olarak génderilen veri.
61.97  Verigrubu 2 veri 3 | Harici kontrol cihazina veri grubu 3'in word 2'si olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.47 Veri grubu 2 veri 3 secimi ile dnceden hicbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 3'Un word 2'si olarak gdnderilen veri.
61.100 Verigrubu 4 veri 3 | Harici kontrol cihazina veri grubu 4'in word 3'G olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gdsterir.
61.50 Veri grubu 4 veri 3 secimi ile hicbir veri secilimezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 3'Un word 4'0 olarak gdnderilen veri.
61.101 Verigrubu 11 veri 1 | Harici kontrol cihazina veri grubu 11'in word 1'i olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.51 Veri grubu 11 veri 1 se¢imi ile dnceden higbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 11'in word 1'i olarak gonderilen veri.
61.102 Veri grubu 11 veri 2 | Harici kontrol cihazina veri grubu 11'in word 2'si olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.52 Veri grubu 11 veri 2 segimi ile 6nceden higbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 11'in word 2'si olarak goénderilen veri.
61.103 Veri grubu 11 veri 3 | Harici kontrol cihazina veri grubu 11'in word 3'li olarak 0

degeri

gonderilen verileri (tamsay! formatinda) gosterir.
61.53 Veri grubu 11 veri 3 secimi ile hicbir veri secilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Veri grubu 11'in word 3'li olarak génderilen veri.
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61.104 Verigrubu 13 veri 1 | Harici kontrol cihazina veri grubu 13'Un word 1'i olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsay formatinda) gosterir.
61.54 Veri grubu 13 veri 1 segimi ile higbir veri segilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 13'Un word 1'i olarak génderilen veri.
61.124 Veri grubu 25 veri 3 | Harici kontrol cihazina veri grubu 25'in word 3'U olarak 0
degeri gonderilen verileri (tamsay formatinda) gosterir.
61.74 Veri grubu 25 veri 3 segimi ile higbir veri segilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535 Veri grubu 25'in word 3'U olarak génderilen data.

61.151 INU-LSU veri grubu | (61.151...61.203 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol Yok;

10 veri 1 se¢ Unitesiyle goralir) LSU CW
61.151...61.153 parametreleri veri grubu 10'da bagka bir (95.20 b11,
dénustiirtictiye gonderilecek verileri 8nceden seger (genelde | 95.20 b15)
surticiinin besleme Unitesi).
61.201...61.203 parametreleri diger donusturticiye gonderilen
verileri gosterir. Onceden higbir veri segilmezse, génderilecek
deger dogrudan bu parametrelere yazilabilir.

Ornegin, bu parametre veri grubu 10'in word 1' igin verileri
onceden secer. 61.201 INU-LSU veri grubu 10 veri 1 degeri
parametresi secilen verileri tamsayi formatinda gosterir.
Onceden higbir veri segilmezse, génderilecek deger dogrudan
61.201 parametresine yazilabilir.

Yok Yok. 0

LSU CW Besleme unitesi igin kontrol word'. 22

DC gerilim referansi | 94.20 DC gerilim referansi (sayfa 390). 24084

Reaktif guc referansi| 94.30 Reaktif giic referansi (sayfa 390). 24094

Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

61.152 INU-LSU veri grubu | Diger donusturtctye veri grubu 10'un word 2'si olarak Yok; DC

10 veri 2 se¢ gonderilen verileri dnceden secer. gerilim
Ayni zamanda, bkz. 61.202 INU-LSU veri grubu 10 veri 2 referansi
degeri parametresi. (95.20 b15)
Secenekler icin, bkz. parametre 61.151 INU-LSU veri grubu 10
veri 1 seg.

61.153 INU-LSU veri grubu | Diger donusturtctye veri grubu 10'un word 3'si olarak Yok; Reaktif

10 veri 3 se¢ gonderilen verileri dnceden secer. glg¢ referansi
Ayni zamanda, bkz. 61.203 INU-LSU veri grubu 10 veri 3 (95.20 b15)
degeri parametresi.

Secenekler icin, bkz. parametre 61.151 INU-LSU veri grubu 10
veri 1 seg.
61.201 INU-LSU veri grubu | Diger donusturtictye veri grubu 10'un word 1'i olarak 0

10 veri 1 degeri

gonderilen verileri (tamsay! formatinda) gosterir.

61.151 INU-LSU veri grubu 10 veri 1 seg ile dnceden higbir
veri segilmezse, gonderilecek deder dogrudan bu parametreye
yazilabilir.

0...65535

Veri grubu 10'un word 1'i olarak génderilen veri.
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61.202 INU-LSU veri grubu | Diger donisturtictiye veri grubu 10'un word 2'si olarak 0
10 veri 2 degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
61.152 INU-LSU veri grubu 10 veri 2 seg ile dnceden higbir
veri secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 10'un word 2'si olarak génderilen veri.
61.203 INU-LSU veri grubu | Diger donusturticlye veri grubu 10'un word 3'li olarak 0
10 veri 3 degeri gonderilen verileri (tamsayi formatinda) gdsterir.
61.153 INU-LSU veri grubu 10 veri 3 seg ile hicbir veri
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Veri grubu 10'un word 3'li olarak génderilen veri.
62 D2D ve DDCS veri DDCS baglantisi araciliglyla alinan verilerin eslenmesi.
alimi Ayrica bkz. parametre grubu 60 DDCS iletigimi.
62.01  M/F veri 1 se¢imi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 1 olarak alinan data icin bir hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.25 MF veri 1 degeri parametresi.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'ti (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
62.02  M/F veri 2 segimi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 2 olarak alinan data icin bir hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.26 MF veri 2 degeri parametresi.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 62.01 M/F veri 1 seg¢imi.
62.03  M/F veri 3 se¢imi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 3 olarak alinan data icin bir hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.27 MF veri 3 degeri parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F veri 1 segimi.
62.04  Follower nod 2 veri 1| Master/follower baglantisi araciliiyla birinci follower'dan (yani| Follower SW
segimi nod adresi 2 olan follower) word 1 olarak alinan data icin bir
hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.28 Follower nod 2 veri 1 degeri
parametresi.
Yok Yok. 0
Follower SW Follower'in durum word'd. Ayni zamanda, bkz. 60.18 Follower | 26
etkinlestirme parametresi.
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
62.05 Follower nod 2 veri 2| Master/follower baglantisi araciliiyla birinci follower'dan (yani| Yok

segimi

nod adresi 2 olan follower) word 2 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.

Ayni zamanda, bkz. 62.29 Follower nod 2 veri 2 degeri
parametresi.

Secenekler igin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
segimi.
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62.06  Follower nod 2 veri 3| Master/follower baglantisi araciliiyla birinci follower'dan (yani| Yok
secimi nod adresi 2 olan follower) word 3 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.30 Follower nod 2 veri 3 degeri
parametresi.
Secenekler icin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
secimi.
62.07  Follower nod 3 veri 1| Master/follower baglantisi aracihgiyla ikinci follower'dan (yani | Follower SW
segimi nod adresi 3 olan follower) word 1 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.31 Follower nod 3 veri 1 degeri
parametresi.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
segimi.
62.08  Follower nod 3 veri 2| Master/follower baglantisi araciligiyla ikinci follower'dan (yani | Yok
segimi nod adresi 3 olan follower) word 2 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.32 Follower nod 3 veri 2 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
segimi.
62.09  Follower nod 3 veri 3| Master/follower baglantisi aracihigiyla ikinci follower'dan (yani | Yok
secimi nod adresi 3 olan follower) word 3 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.33 Follower nod 3 veri 3 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
secimi.
62.10  Follower nod 4 veri 1| Master/follower baglantisi araciligiyla uctinci follower'dan Follower SW
secimi (yani nod adresi 4 olan follower) word 1 olarak alinan data igin
bir hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.34 Follower nod 4 veri 1 degeri
parametresi.
Secenekler i¢in, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
secimi.
62.11  Follower nod 4 veri 2| Master/follower baglantisi aracihigiyla Ggtincii follower'dan Yok
segimi (yani nod adresi 4 olan follower) word 2 olarak alinan data igin
bir hedef tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.35 Follower nod 4 veri 2 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
segimi.
62.12  Follower nod 4 veri 3| Master/follower baglantisi aracihigiyla Ggtincii follower'dan Yok

secimi

(yani nod adresi 4 olan follower) word 3 olarak alinan data igin
bir hedef tanimlar.

Ayni zamanda, bkz. 62.36 Follower nod 4 veri 3 degeri
parametresi.

Secenekler icin, bkz. parametre 62.04 Follower nod 2 veri 1
segimi.
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62.25

MF veri 1 degeri

(Sadece follower) Master'dan word 1 olarak alinan datay!i
tamsay| formatinda gosterir.

62.01 M/F veri 1 secimi parametresi alinan veriler igin bir hedef
secmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0

0...65535

Master/follower iletisiminde word 1 olarak alinan data.

62.26

MF veri 2 degeri

(Sadece follower) Master'dan word 2 olarak alinan datayi
tamsay| formatinda gosterir.

62.02 M/F veri 2 secimi parametresi alinan veriler igin bir hedef
segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 2 olarak alinan data.

62.27

MF veri 3 degeri

(Sadece follower) Master'dan word 3 olarak alinan datayi
tamsay formatinda gosterir.

62.03 M/F veri 3 secimi parametresi alinan veriler i¢in bir hedef
secmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 3 olarak alinan data.

62.28

Follower nod 2 veri 1
degeri

Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 1
olarak alinan datay! tamsayi formatinda gdosterir.

62.04 Follower nod 2 veri 1 se¢imi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 2 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.

62.29

Follower nod 2 veri 2
degeri

Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 2
olarak alinan datayi tamsayi formatinda gosterir.

62.05 Follower nod 2 veri 2 se¢imi parametresi alinan veriler
icin bir hedef secmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 2 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.

62.30

Follower nod 2 veri 3
degeri

Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 3
olarak alinan datayi tamsayi formatinda gdsterir.

62.06 Follower nod 2 veri 3 secimi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segcmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 2 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.

62.31

Follower nod 3 veri 1
degeri

Ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 1
olarak alinan datay! tamsayi formatinda gdsterir.

62.07 Follower nod 3 veri 1 se¢imi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segcmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 3 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.
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62.32  Follower nod 3 veri 2| ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 2 0
degeri olarak alinan datay! tamsayi formatinda gdsterir.
62.08 Follower nod 3 veri 2 secimi parametresi alinan veriler
icin bir hedef secmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 3 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.
62.33  Follower nod 3 veri 3| ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 3 0
degeri olarak alinan datay! tamsayi formatinda gdsterir.
62.09 Follower nod 3 veri 3 secimi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 3 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.
62.34  Follower nod 4 veri 1| Uglincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 1 | 0
degeri olarak alinan datay! tamsayi formatinda gdosterir.
62.10 Follower nod 4 veri 1 secimi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 4 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.
62.35  Follower nod 4 veri 2| Uglincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 2 | 0
degeri olarak alinan datayi tamsayi formatinda gosterir.
62.11 Follower nod 4 veri 2 se¢imi parametresi alinan veriler
icin bir hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 4 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.
62.36  Follower nod 4 veri 3| Ugiincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 3 | O
degeri olarak alinan datayi tamsayi formatinda gdosterir.
62.12 Follower nod 4 veri 3 secimi parametresi alinan veriler
icin bir hedef secmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre
diger parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da
kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 4 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.
62.37  M/F iletisim durumu | Master'da, follower'lar ile iletisimin 60.19 M/F iletisim denetimi | -
1 sec 1 parametresi tarafindan belirtilen durumunu gérintdler.
Bir follower'da, 0 biti master ile iletisimin durumunu gésterir.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 1 1 (master'da) = follower 1 ile iletisimde sorun yok.
1 (bir follower'da) = master ile iletisimde sorun yok.
1 Follower 2 1 = follower 2 ile iletisimde sorun yok.
15 Follower 16 1 = follower 16 ile iletisimde sorun yok.
0000h...FFFFh M/F iletisim durumu (follower'lar 1...16). 1=1
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62.38  M/F iletisim durumu | Master'da, follower'lar ile iletisimin 60.20 M/F iletisim denetimi | -
2 sec 2 parametresi tarafindan belirtilen durumunu gérintiler.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 17 1 = follower 17 ile iletisimde sorun yok.
1 Follower 18 1 = follower 18 ile iletisimde sorun yok.
15 Follower 32 1 = follower 32 ile iletisimde sorun yok.
0000h...FFFFh M/F iletisim durumu (follower'lar 17...32). 1=1
62.41  M/F follower hazir Master'da, follower'lar ile iletisimin 60.23 M/F durum denetimi | -
durumu 1 se¢ 1 parametresi tarafindan belirtilen hazir durumunu
gorintdler.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 1 1 = Follower 1 hazir.
1 Follower 2 1 = Follower 2 hazir.
15 Follower 16 1 = Follower 16 hazir.
0000h...FFFFh Follower 1...16 hazir durumu. 1=1
62.42  M/F follower hazir Master'da, follower'lar ile iletisimin 60.24 M/F durum denetimi | -
durumu 2 se¢ 2 parametresi tarafindan belirtilen hazir durumunu
goruntuler.
Bit Adi Aciklama
0 Follower 17 1 = Follower 17 hazir.
1 Follower 18 1 = Follower 18 hazir.
15 Follower 32 1 = Follower 32 hazir.
0000h...FFFFh Follower 17...32 hazir durumu. 1=1
62.45  Verigrubu 1veril |62.45...62.50 parametreleri harici kontrol cihazindan 1 ve 3 | Yok
segimi veri gruplarinda alinan veriler igin bir hedef tanimlar. Bu veri
gruplari "standart stiriicti"ye sahip olan ModuleBus iletisiminde
kullanilir (60.50 DDCS kontrol cihazi srici tipi = ABB
standart suricu).
62.95...62.100 parametreleri harici kontrol cihazindan alinan
verileri tamsay! formatinda gosterir ve diger parametreler
tarafindan kaynak olarak kullanilabilir.
Ornegin, bu parametre veri grubu 1'in word 1'i igin bir hedef
secer. 62.95...Veri grubu 1 veri 1 degeri parametresi alinan
verileri tamsayi formatinda gdésterir ve diger parametreler
tarafindan kaynak olarak da kullanilabilir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'ti (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
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Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
62.46  Verigrubu 1 veri 2 | Veri grubu 1'in word 2'si olarak alinan veriler igin bir hedef Yok
secimi tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.96 Veri grubu 1 veri 2 degeri
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.45 Veri grubu 1 veri 1
segimi.
62.47  Verigrubu 1 veri 3 | Bkz. 62.45 Veri grubu 1 veri 1 segimi parametresi. Yok
secimi
62.50  Verigrubu 3 veri 3 | Bkz. 62.45 Veri grubu 1 veri 1 se¢imi parametresi. Yok
segimi
62.51  Verigrubu 10 veri 1 | 62.51...62.74 parametreleri harici kontrol cihazindan 10, 12, | Yok
segimi 14, 16, 18, 20, 22 ve 24 veri gruplarinda alinan veriler igin bir
hedef tanimlar.
62.101...62.124 parametreleri harici kontrol cihazindan alinan
verileri tamsay! formatinda gosterir ve diger parametreler
tarafindan kaynak olarak kullanilabilir.
Ornegin, bu parametre veri grubu 10'un word 1'i igin bir hedef
secer. 62.101...Veri grubu 10 veri 1 degeri parametresi alinan
verileri tamsayi formatinda gdésterir ve diger parametreler
tarafindan kaynak olarak da kullanilabilir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'ti (16 bit) 1
Refl 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
62.52  Veri grubu 10 veri 2 | Veri grubu 10'un word 2'si olarak alinan veriler igin bir hedef | Yok
secimi tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.102 Veri grubu 10 veri 2 degderi
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.51 Veri grubu 10 veri 1
segimi.
62.53  Verigrubu 10 veri 3 | Veri grubu 10'un word 3'0 olarak alinan veriler igin bir hedef | Yok
secimi tanimlar.
Ayni zamanda, bkz. 62.103 Veri grubu 10 veri 3 degderi
parametresi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.51 Veri grubu 10 veri 1
segimi.
62.54  Verigrubu 12 veri 1 | Bkz. 62.51 Veri grubu 10 veri 1 secimi parametresi. Yok
secimi
62.74  Veri grubu 24 veri 3 | Bkz. 62.51 Veri grubu 10 veri 1 secimi parametresi. Yok
segimi
62.95 Verigrubu 1 veril | Harici kontrol cihazindan veri grubu 1'in word 1'i olarak alinan | 0

degeri

verileri (tamsay formatinda) gosterir.

62.45 Veri grubu 1 veri 1 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef secilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Veri grubu 1'in word 1'i olarak alinan veriler.
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62.96  Verigrubu 1 veri 2 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 1'un word 2'si olarak 0
degeri alinan verileri (tamsay! formatinda) gosterir.
62.46 Veri grubu 1 veri 2 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 2'nin word 1'i olarak alinan veriler.
62.97  Verigrubu 1 veri 3 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 1'in word 3'0 olarak alinan| 0
degeri verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
62.47 Veri grubu 1 veri 3 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 1'in word 3'li olarak alinan veriler.
62.100 Verigrubu 3 veri 3 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 3'tin word 3'U olarak 0
degeri alinan verileri (tamsay! formatinda) gosterir.
62.50 Veri grubu 3 veri 3 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 3'Un word 3'0 olarak alinan veriler.
62.101 Veri grubu 10 veri 1 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 10'un word 1'i olarak 0
degeri alinan verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
62.51 Veri grubu 10 veri 1 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 10'un word 1'i olarak alinan veriler.
62.102 Veri grubu 10 veri 2 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 10'un word 2'si olarak 0
degeri alinan verileri (tamsay! formatinda) gdsterir.
62.52 Veri grubu 10 veri 2 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 10'un word 2'si olarak alinan veriler.
62.103 Veri grubu 10 veri 3 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 10'un word 3'0 olarak 0
degeri alinan verileri (tamsayi formatinda) gosterir.
62.53 Veri grubu 10 veri 3 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 10'un word 3'li olarak alinan veriler.
62.104 Verigrubu 12 veri 1 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 12'nin word 1'i olarak 0
degeri alinan verileri (tamsay! formatinda) gosterir.
62.54 Veri grubu 12 veri 1 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Veri grubu 12'nin word 1'i olarak alinan veriler.
62.124 Veri grubu 24 veri 3 | Harici kontrol cihazindan veri grubu 24'un word 3'0 olarak 0

degeri

alinan verileri (tamsayi formatinda) gosterir.

62.74 Veri grubu 24 veri 3 secimi parametresi ile bu veriler igin
bir hedef segilebilir. Bu deger bagka bir parametre tarafindan
bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Veri grubu 24'tn word 3'li olarak alinan veriler.
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62.151

INU-LSU veri grubu
11 veri 1 se¢

(62.151...62.203 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol
Unitesiyle goralir)

62.151...62.153 parametreleri veri grubu 11'de bagka bir
doénusturicuden alinan veriler icin bir hedef tanimlar (genelde
surticiinin besleme Unitesi).

62.201...62.203 parametreleri diger donustirucuden alinan
verileri tamsay! formatinda gosterir ve diger parametreler
tarafindan kaynak olarak kullanilabilir.

Ornegin, bu parametre veri grubu 11'un word 1'i igin bir hedef
secer. 62.201...INU-LSU veri grubu 11 veri 1 degeri
parametresi alinan verileri tamsayi formatinda gosterir ve
diger parametreler tarafindan kaynak olarak da kullanilabilir.

Yok;

LSU SW
(95.20 b11,
95.20 b15)

Yok

Yok.

LSU sw

Besleme unitesinin durum word'd.

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).

62.152

INU-LSU veri grubu
11 veri 2 se¢

Veri grubu 11'in word 2'si olarak alinan veriler icin bir hedef
tanimlar.

Ayni zamanda, bkz. 62.202 INU-LSU veri grubu 11 veri 2
degeri parametresi.

Secenekler icin, bkz. parametre 62.151 INU-LSU veri grubu 11
veri 1 seg.

Yok

62.153

INU-LSU veri grubu
11 veri 3 se¢

Veri grubu 11'in word 3'Ui olarak alinan veriler i¢in bir hedef
tanimlar.

Ayni zamanda, bkz. 62.203 INU-LSU veri grubu 11 veri 3
degeri parametresi.

Secenekler icin, bkz. parametre 62.151 INU-LSU veri grubu 11
veri 1 seg.

Yok

62.201

INU-LSU veri grubu
11 veri 1 degeri

Diger donustuructden veri grubu 11'in word 1'i olarak alinan
verileri (tamsayi formatinda) gosterir.

62.151 INU-LSU veri grubu 11 veri 1 se¢ parametresi ile bu
veriler icin bir hedef secilebilir. Bu deger bagka bir parametre
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Veri grubu 11'nin word 1'i olarak alinan veriler.

62.202

INU-LSU veri grubu
11 veri 2 degeri

Diger donusturuciden veri grubu 11'in word 2'si olarak alinan
verileri (tamsay! formatinda) gosterir.

62.152 INU-LSU veri grubu 11 veri 2 se¢ parametresi ile bu
veriler icin bir hedef secilebilir. Bu deder baska bir parametre
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Veri grubu 11'in word 2'si olarak alinan veriler.

62.203

INU-LSU veri grubu
11 veri 3 degeri

Diger donusturuciden veri grubu 11'in word 3'U olarak alinan
verileri (tamsayi formatinda) gosterir.

62.153 INU-LSU veri grubu 11 veri 3 se¢ parametresi ile bu
veriler icin bir hedef secilebilir. Bu deder bagka bir parametre
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Veri grubu 11'in word 3'Ui olarak alinan veriler.
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90 Geri bildirim secimi

Motor ve yiik geribildirim yapilandirmasi.
Ayrica Enkoder destegi bolumine (sayfa 51), Konum sayaci
bélumine (sayfa 53) ve 555. sayfadaki semaya bakin.

90.01

Kontrol i¢in motor
hizi

Motor kontrolu icin kullanilan, yani 90.41 Motor geribildirim
secimi parametresi ile segilen ve 90.42 Motor hizi filtre suresi
ile filtrelenen nihai motor hizi geri bildirimi olan tahmini veya
olgtlen motor hizini gosterir.

Olgiilen geribildirimin segilmesi durumunda, motor digli
fonksiyonu tarafindan da (90.43 Motor disli pay! ve 90.44
Motor digli paydasi) 6lgeklendirilir.

Bu parametre salt okunurdur.

-32768,00 ...
32767,00 rpm

Kontrol igin kullanilan motor hizi.

Bkz. par.
46.01

90.02

Motor konumu

90.41 Motor geribildirim secimi parametresi ile segilen
kaynaktan alinan motor konumunu (bir devirde) gdsterir.
Olgiilen geribildirimin segilmesi durumunda, motor digli
fonksiyonu tarafindan da (90.43 Motor disli pay! ve 90.44
Motor disli paydasi) élgeklendirilir.

Bu parametre salt okunurdur.

0,00000000 ...
1,00000000 dev

Motor konumu

32767 = 1 dev|

90.03

Yuk hizi

Motor kontroli i¢in kullanilan, yani 90.51 Yik geri bildirim
secimi parametresi ile segilen ve 90.52 Yuk hizi filtre siresi
parametresi ile filtrelenen nihai yuk hizi geri bildirimi olan
tahmini veya o6lgulen yik hizini gésterir.

Olgiilen geribildirimin segilmesi durumunda, yiik digli
fonksiyonu tarafindan da (90.53 Yuk digli pay! ve 90.54 Yk
disli paydasi) élgeklendirilir.

Motor geribildiriminin veya tahmini geribildirimin kullaniimasi
durumunda, 90.61 Digli pay! ve 90.62 Disli paydas! tarafindan
ters Olceklendirilir (r. 90.62 90.61 ile bolunur).

Bu parametre salt okunurdur.

-32768,00 ...
32767,00 rpm

Yik hizi.

Bkz. par.
46.01

90.04

Yk konumu

90.51 Yiik geri bildirim se¢imi parametresi ile segilen
kaynaktan alinan yiuk konumunu gésterir. Deger 90.57 Yk
konumu ¢ozinurligu parametresi tarafindan belirtildigi gibi
carpilir.

Olgilen geribildirimin secilmesi durumunda, yiik digli
fonksiyonu tarafindan da (90.53 Yuk digli pay! ve 90.54 Yk
digli paydasi) 6lgeklendirilir.

Motor geribildiriminin veya tahmini geribildirimin kullaniimasi
durumunda, 90.61 Disli pay! ve 90.62 Disli paydasi tarafindan
ters Olceklendirilir (6r. 90.62 90.61 ile bolunar).

90.56 Yik konumu ofseti parametresi tarafindan bir ofset
tanimlanabilir.

Bu parametre salt okunurdur.

-2147483648 ...
2147483647

Yik konumu.
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90.05 Yk konumu Olgeklendirilmis yiik konumunu ondalik formatta gérintiiler. -
olceklendi Konum 90.65 ve 90.66 parametreleri tarafindan ayarlanan
baglangi¢ konumuyla iligkilidir.
Ondalik basamaklarin sayisi 90.38 Kon sayaci ondaliklari
parametresi tarafindan tanimlanir.
Not: Bu bir kayan nokta parametresidir ve araligin uglarina
dogru dogruluk riske girer. Bu parametre yerine 90.07 Yk
konumu 6lgeklenmis dah parametresini kullanmayi géz éniine
aln.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483,648 ... Olgeklendirilmig yiik konumu ondalik formattadir. -
2147483,647
90.06  Motor konumu Hesaplanan motor konumunu gérintiler. -
Glceklendi Eksen modu (lineer veya gevirme) ve ¢ozinirlik sirasiyla
90.48 Motor konum ekseni modu ve 90.49 Motor konumu
¢Ozunurlagl parametreleriyle tanimlanir.
Not: Konum degeri Konum 6gesini 50.07 FBA A gercek 1 tipi,
50.08 FBA A gergek 2 tipi, 50.37 FBA B gergek 1 tipi veya
50.38 FBA B gercek 2 tipi parametrelerinden birinde segerek
fieldbus kontrol cihazina hizl zaman seviyesinde
gonderilebilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483,648 ... Motor konumu -
2147483,647
90.07  Yik konumu Konum sayaci fonksiyonunun ¢ikisini say1 olarak -
Olceklenmis dah goruntileyerek ACS 600 ve ACS800 surticilerinin geriye
dogru uyumlulugunu etkinlestirir. Konum 90.58 ve 90.59
parametreleri tarafindan ayarlanan baslangi¢ konumuyla
iliskilidir. Konum sayaci bélimiine (sayfa 53) ve 556. sayfadaki
semaya bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Olgeklendirilmig yiik konumu sayi formatindadir. -
2147483647
90.10  Enkoder 1 hizi Enkoder 1 hizini rpm cinsinden gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Enkoder 1 hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.11  Enkoder 1 konumu | Bir turda enkoder 1'in gergek pozisyonunu gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,00000000 ... Bir turda enkoder 1 pozisyonu. 32767 =1 dev
1,00000000 dev
90.12  Enkoder 1 ¢ok Enkoder 1'in devirlerini (cok donuisli) deger araliginda (bkz. | -

donasli devir

92.14 Devir veri genigligi parametresi) goruntuler.
Bu parametre salt okunurdur.

0...16777215

Enkoder 1 devirleri.
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90.13  Enkoder 1 devir Enkoder 1 igin devir sayma uzantisini gosterir. -
uzantisi Tek donusli bir enkoder ile, enkoder konumu (parametre
90.11) pozitif ydnde déndugiinde sayag degeri artar, negatif
yonde dondiginde azalir.
Cok donuslu bir enkoder ile, devirlerin sayisi (parametre
90.12) pozitif yonde deger araligini astiginda saya¢ degeri
artar ve negatif yonde azalir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Enkoder 1 devir sayma uzantisi. -
2147483647
90.14  Enkoder 1 konumu | Enkoder 1 konumunun igslenmemis dl¢gum verilerini, enkoder | -
islenmemis arabiriminden alinan 24 bitlik isaretsiz bir tamsayi olarak
gosterir (bir turda).
Bu parametre salt okunurdur.
0...16777215 Bir turda ham enkoder 1 pozisyonu. -
90.15  Enkoder 1 devri Enkoder 1'in devirlerini (cok donuslu) deger araliginda (bkz. | -
islenmemis 92.14 Devir veri genigligi parametresi) islenmemis bir 6lgim
olarak goruntdler.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16777215 Ham enkoder 1 tur sayaci. -
90.20  Enkoder 2 hizi Enkoder 2 hizini rpm cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Enkoder 2 hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.21  Enkoder 2 konumu | Bir turda enkoder 2'nin gergek pozisyonunu gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,00000000 ... Bir turda enkoder 2 pozisyonu. -
1,00000000 dev
90.22  Enkoder 2 ¢ok Enkoder 2'in devirlerini (cok donuslu) deger araliginda (bkz. | -
doénaglu devir 93.14 Devir veri genigligi parametresi) gorintiler.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16777215 Enkoder 2 devirleri. -
90.23  Enkoder 2 devir Enkoder 2 igin devir sayma uzantisini gosterir. -
uzantisi Tek donusli bir enkoder ile, enkoder konumu (parametre
90.21) pozitif ydnde dondugiinde saya¢ degderi artar, negatif
yonde dondiginde azalir.
Cok donuslu bir enkoder ile, devirlerin sayisi (parametre
90.22) pozitif yonde deger araligini astiginda sayag degeri
artar ve negatif yonde azalir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Enkoder 2 devir sayma uzantisi. -
2147483647
90.24  Enkoder 2 konumu | Enkoder 2 konumunun igslenmemis dl¢guim verilerini, enkoder | -
islenmemis arabiriminden alinan 24 bitlik isaretsiz bir tamsayi olarak
gosterir (bir turda).
Bu parametre salt okunurdur.
0...16777215 Bir turda ham enkoder 2 pozisyonu. -
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90.25  Enkoder 2 devri Enkoder 2'in devirlerini (cok donusli) deder araliginda (bkz. | -
islenmemis 93.14 Devir veri genigligi parametresi) islenmemis bir dlcim
olarak goruntuler.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16777215 Ham enkoder 2 tur sayaci. -
90.26  Motor devir uzantisi | Motor devir sayma uzantisini gosterir. -
90.41 Motor geribildirim secimi parametresi tarafindan secilen
konum pozitif ydnde dondugiinde saya¢ degeri artar, negatif
yonde dondugiinde azalir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Motor devir sayma uzantisi. -
2147483647
90.27  Yuk devir uzantisi Yk devri sayma uzantisini gosterir. -
90.51 Yiik geri bildirim se¢imi parametresi tarafindan segilen
konum pozitif ydnde dondugiinde saya¢ degeri artar, negatif
yonde dondugiinde azalir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Yk devri sayma uzantisi. -
2147483647
90.35 Kon sayacl durumu | Konum sayaci fonksiyonuyla iligkili durum bilgileri. Bkz. bélim | -

Konum sayaci (sayfa 53).
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Deger
0 Enkoder 1 geri 1 = Enkoder 1 yik geribildirim kaynagi olarak segildi
bildirimi
1 Enkoder 2 geri 1 = Enkoder 2 yik geribildirim kaynagi olarak segildi
bildirimi
2 Dahili konum geri |1 = Dahili ylik konumu tahmini yik geribildirim kaynagi olarak secildi
bildirimi
3 Motor geri bildirimi |1 = Motor geribildirimi yuk geribildirim kaynagi olarak secildi
4 Kon sayaci basl 0 = Sayag konumu baslatilmadi veya enkoder geribildirimi eksik.
hazir Yeni saya¢ baglatma onerilir.
1 = Konum sayacl basariyla baslatildi
5 Kon sayaci yen 1 = Konum sayacini baglatma par. 90.68 tarafindan engelleniyor
bagl devre digl
6 Konum verileri 1 = Enkoder geribildirimi kesik kesik veya eksik. (Suruc calisiyorsa,
dogru degil enkoder geribildirimi olmadiginda tahmini konum kullanilir. Strtict
durmussa, konum sayaci baglanti geri geldikten sonra enkoder
verilerine gére devam eder.)
7...15 |Rezerve
0000 0000b ... Konum sayaci durum word'u. 1=1

0111 1111b
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90.38  Kon sayaci 90.05 Yuk konumu 6lgeklendi ve 90.65 Kon sayaci basl degeri| 3
ondaliklari parametrelerinin degerlerini, harici bir kaynaktan (6rn. fieldbus)
yazildiginda veya okundugunda oélgeklendirir. Ayar ondalik
basamaklarin sayisina karsilik gelir.
Ornegin, 3 ayariyla, 90.65 Kon sayaci basl degeri
parametresine yazilan 66770 tamsayi degeri 1000'e bélundr,
bdylece uygulanan son deger 66,770 olur. Ayni sekilde, 90.05
Yk konumu élgeklendi parametresinin degeri okundugunda
1000 ile carpilir.
0...9 Konum sayaci ondalik basamaklarinin sayisi 1=1
90.41  Motor geribildirim Motor kontrolu sirasinda kullanilan motor hizi geribildirimi Tahmin
segimi degerini seger.
Not: Sabit miknatisli motorda, segili enkoderi kullanarak
otomatik fazlama rutininin (bkz. sayfa 61) segildiginden emin
olun. Gerekirse, yeni bir otomatik fazlama rutini talep etmek
icin 99.13 ID run talep edildi parametresini Otomatik fazlama
olarak ayarlayin.
Tahmin DTC cekirdegi tarafindan olusturulan hesaplanmis bir hiz 0
tahmini kullantihr.
Enkoder 1 Enkoder 1 ile dlcllen gercek hiz. Enkoder 92 Enkoder 1 1
konfiglrasyonu grubundaki parametreler ile ayarlanir.
Enkoder 2 Enkoder 2 ile dlgiilen gergek hiz. Enkoder 93 Enkoder 2 2
konfiglrasyonu grubundaki parametreler ile ayarlanir.
90.42  Motor hizi filtre Kontrol (90.01 Kontrol igin motor hizi) i¢in kullanilan motor hizi| 3 ms
suresi geri bildirimi icin bir filtre stresi tanimlar.
0 ... 10000 ms Motor hizi filtre siiresi. 1=1ms
90.43  Motor digli pay! 90.43 ve 90.44 parametreleri motor hizi geri bildirimi ve motor | 1
kontrolli arasinda bir digli fonksiyonu tanimlar. Disli 6rnegin,
enkoder dogrudan motor saftina baglanmazsa, motor ve
enkoder hizlar arasindaki bir farki diizeltmek icin kullanilir.
90.43 Motor disli payi Motor hizi
90.44 Motor disli paydasi Enkoder hizi
-2147483648 ... Motor digli pay!. -
2147483647
90.44  Motor digli paydasi | Bkz. parametre 90.43 Motor digli pay!. 1
-2147483648 ... Motor digli paydasi. -
2147483647
90.45  Motor geribildirim Suriicunin élgilen motor geri bildirimi kaybina nasil tepki Hata
arizasl verecegini seger.
Hata Sdruct bir 7301 Motor hizi geri bildirimi veya 7381 Enkoder |0
hatasinda agilir.
Uyari Sdirtict bir A798 Enkoder segenegi hab kaybi, A7B0 Motor hizi| 1

geri bildirimi veya A7E1 Enkoder uyarisi olusturur ve tahmini
geribildirimleri kullanarak caligmaya devam eder.

Not: Bu ayari kullanmadan 6nce, tahmini geribildirimli hiz
kontrol donglsunin kararliligint suruclyd tahmini bir
geribildirimde calistirarak kontrol edin (bkz. 90.41 Motor
geribildirim segimi).
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90.46  Zorla agik cev DTC motor modelini geribildirim olarak tahmini motor hizini Hayir
kullanmaya zorlar. Bu parametre, enkoder verileri drnegin
kayma nedeniyle giivenilmez oldugunda etkinlestirilebilir.
Not: Bu parametre, hiz kontrol cihazini degil yalnizca motor
modeli i¢in geribildirim se¢imini etkiler.

Hayir Motor modeli 90.41 Motor geribildirim secimi ile secilen geri 0
bildirimi kullanir.

Evet Motor modeli hesaplanan hiz tahminini kullanir (bu durumda | 1
sadece hiz kontrol cihazi igin geribildirim kaynagini segen
90.41 Motor geribildirim se¢imi ayarindan bagimsiz olarak).

90.48  Motor konum ekseni| Motor konumu 6lgiimi igin eksen tipini seger. Cevirme
modu

Dogrusal Dogrusal. 0

Cevirme Deger 0 ile 1 devir arasindadir ve 360 derecede gevrilir. 1

90.49  Motor konumu Bir turda motor konumu sayimi igin kag bit kullanilacagini 24
¢cozunarlugu tanimlar. Ornegin, 24 ayari ile, konum degeri 90.06 Motor
konumu 6lgeklendi parametresinde (veya fieldbus'ta)
goruntilemek igin 16777216 ile ¢arpilir.

0...31 Motor konumu ¢ozinurluga. -

90.51 Yk geri bildirim Kontrolde kullanilan yik hizinin ve konum geribildirimlerinin | Yok
secimi kaynagini seger.

Yok Yiik geri bildirimi segilmedi. 0

Enkoder 1 Yk geribildirimleri, enkoder 1'den okunan hiz ve konum 1
degerlerine bagl olarak giincellenir.

Degerler yiik disli fonksiyonu tarafindan 6lgeklendirilir (90.53
Yk disli pay! ve 90.54 Yuk digli paydast).

Enkoder 92 Enkoder 1 konfiglirasyonu grubundaki
parametreler ile ayarlanir.

Enkoder 2 Yk geribildirimleri, enkoder 2'den okunan hiz ve konum 2
degerlerine baglh olarak glncellenir.

Degerler yik disli fonksiyonu tarafindan dlgeklendirilir (90.53
Yk digli pay! ve 90.54 Yuk digli paydast).

Enkoder 93 Enkoder 2 konfiglirasyonu grubundaki
parametreler ile ayarlanir.

Tahmin Hesaplanan hiz ve konum tahminleri kullanihir. Degerler motor | 3
tarafindan yuk tarafina dogru 90.61 Digli payi ile 90.62 Disli
paydasi arasindaki ters orantiyi kullanarak dlgeklendirilir (6r.

90.62 90.61 ile bolundr).
Motor geri bildirimi | Ayrica, motor geri bildirimi i¢in 90.41 Motor geribildirim se¢imi | 4
ile secilen kaynak yuk geri bildirimi i¢in kullanilir,
Motor ve yik hizlar arasindaki (ve konumlari arasindaki)
herhangi bir fark 90.61 Disli pay! ile 90.62 Digli paydasi
arasindaki ters orantiy kullanarak kompanse edilebilir (6r.
90.62 90.61 ile bolundr).
90.52  Yuk hizi filtre stiresi | Yuk hizi geri bildirimi (90.03 Yuk hizi) igin bir filtre stresi 4 ms

tanimlar.

0 ... 10000 ms

Yuk hizi filtre stresi.
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90.53 Yk digli pay! 90.53 ve 90.54 parametreleri, yik (yani tahrik edilen ekipman) | 1
hizi ile 90.51 YUk geri bildirim secimi parametresi tarafindan
secilen enkoder geri bildirimi arasinda bir disli fonksiyonu
tanimlar. Digli 6rnegin, enkoder dogrudan déndirilen
makineye baglanmazsa, yuk ve enkoder hizlari arasindaki bir
farki duzeltmek igin kullanilabilir.
90.53 Yk digli payi Yuk hizi
90.54 YUk digli paydasi N Enkoder hizi
-2147483648 ... Yuk digli pay!. -
2147483647
90.54 Yk digli paydasi Bkz. parametre 90.53 Yk digli pay!. 1
-2147483648 ... Yuk digli paydasi. -
2147483647
90.55 Yk geri bildirim Surdicuniin yuk geri bildirimi kaybina nasil tepki verecegini Hata
arizasl seger.
Hata Sdruci bir 73A1 Yuk geri bildirimi hatasinda agilr.
Uyari Suricu bir A798 Enkoder segenegi hab kaybi veya A7B1 Yuk | 1
hizi geri bildirimi uyarisi olusturur ve tahmini geribildirimleri
kullanarak ¢aligmaya devam eder.
90.56  Yik konumu ofseti | Yuk tarafi konum ofsetini tanimlar. Cozuntrlik 90.57 Yuk Orev
konumu ¢6zinurlugu parametresi ile belirlenir.
-2147483648 ... Yk tarafl konum ofseti. -
2147483647 dev
90.57  Yik konumu Bir turda yik pozisyonu sayimi igin kag bit kullanilacagini 16
¢ozundrligu tamimlar. Ornegin, 16 ayari ile, konum degeri 90.04 Yuk
konumu parametresinde gdrintulemek icin 65536 ile carpilr.
0..31 Yiik pozisyonu ¢dzunurltgu. -
90.58 Kon sayacli basl 90.59 Kon sayacl bagl degeri dah kaynak parametresi Kon 0
degeri dah sayaci basl degeri dah.degerine ayarlandiginda konum sayaci
icin (say! degeri olarak) bir baslangi¢ konumu (veya mesafesi)
tanimlar.
Ayrica bkz. bélim Konum sayaci, (sayfa 53).
-2147483648 ... Konum sayaci i¢in baslangi¢ sayi degeri. -
2147483647
90.59  Kon sayacl basl Baslangic konumu sayi degerinin kaynagini seger. 90.67 Kon | Kon sayacl
degeri dah kaynak | sayaci bagl komutu kaynagi parametresi tarafindan secilen basgl degeri
kaynak etkinlestirildiginde, bu parametrede secilen degerin dah
yukun konumu oldugu kabul edilir.
Sifir 0.
Kon sayaci basl 90.58 Kon sayacl bagl degeri dah parametresi.
degeri dah
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
90.60  Kon sayacl hatasi ve| Konum sayacinin yuk geri bildirimi kaybina nasil tepki Yeniden
baslatma eylemi verecegini secer. baslatmatalep
edin
Yeniden baslatma | 90.35 Kon sayaci durumu 4 biti temizlendi. Konum sayacinin | 0

talep edin

yeniden baslatiimasi énerilir.
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Onceki degerden Konum sayacl, yiik geribildirimi kaybi veya kontrol tnitesi 1
devam edin yeniden baglatma tzerine 6nceki degerden devam eder. 90.35
Kon sayaci durumu 4. biti temizlenmedi, ancak bit 6 bir hatanin
olustugunu gosterecek sekilde ayarlandi.
UYARI! Siriict durdugunda yuk geribildirimi kayipsa
A veya gl verilmemisse, yik hareket etse bile sayag
glincellenmez.
90.61  Disli pay! 90.61 ve 90.62 parametreleri motor ve yuk hizlari arasinda bir| 1
disli fonksiyonu tanimlar.
90.61 Digli pay! Motor hizi
90.62 Digli paydasi N Yuk hizi
-2147483648 ... Disli pay! (motor tarafi). -
2147483647
90.62  Disli paydasi Bkz. parametre 90.61 Digli pay!. 1
-2147483648 ... Disli paydasi (yuk tarafi). -
2147483647
90.63  Besleme sabiti pay! | 90.63 ve 90.64 parametreleri konum hesaplama icin besleme | 1
sabitini tanimlar:
90.63 Besleme sabiti pay!
90.64 Besleme sabiti paydasi
Besleme sabiti, ddnme hareketini gizgisel harekete cevirir.
Besleme sabiti, motor saftinin bir turunda yikin hareket ettigi
mesafedir.
Cevrimli yik konumu 90.05 Yk konumu &lgeklendi
parametresi ile gosterilir.
-2147483648 ... Besleme sabiti pay!. -
2147483647
90.64 Besleme sabiti Bkz. parametre 90.63 Besleme sabiti pay!. 1
paydasi
-2147483648 ... Besleme sabiti paydasi. -
2147483647
90.65 Kon sayacl basl 90.66 Kon sayaci basl degeri kaynagi parametresi Kon sayaci | 0,000
degeri bagl degeri.degerine ayarlandiginda konum sayaci igin (say!
degeri olarak) bir baslangi¢c konumu (veya mesafesi) tanimlar.
Ondalik basamaklarin sayisi 90.38 Kon sayaci ondaliklari
parametresi tarafindan tanimlanir.
-2147483,648 ... Konum sayaci i¢in baslangi¢ degeri. -
2147483,647
90.66  Kon sayacl basl Baslangic konumu degerinin kaynagini seger. 90.67 Kon Kon sayaci
degeri kaynagi sayacl basl komutu kaynagi parametresi tarafindan secilen bagl degeri
kaynak etkinlestirildiginde, bu parametrede segcilen degerin
yuikiin konumu (ondalik formatinda) oldugu kabul edilir.
Sifir 0. 0
Kon sayaci basl 90.65 Kon sayaci bagl degeri parametresi. 1

degeri

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112).
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90.67  Kon sayaci basl Konum sayacini baglatan dijital bir kaynagi (6rnegin, dijital bir | Secilmedi
komutu kaynagi girise bagli olan limit anahtari) secer. Dijital kaynak
etkinlestirildiginde, 90.66 Kon sayaci basl degeri kaynagdi
parametresi tarafindan segcilen degerin yikin konumu oldugu
kabul edilir.
Not: Konum sayacinin baslatiimasi 90.68 Kon sayacini
baglatmayi devre digi birak parametresi ile engellenebilir.
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikig (11.02 DIO gecikmig durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
90.68  Kon sayacini Konum sayacinin baglatiimasini engelleyen bir kaynagi secer.| Secilmedi
baglatmayi devre
digi birak
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
90.69 Kon sayacl basl Konum sayacina yeni bir baslatma saglayan bir kaynagi secer| Secilmedi
hazir resetle (6r. 90.35 Kon sayaci durumu 4. bitini resetler).
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girigi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmis durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikis (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
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Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
91 Enkoder modull Enkoder arabirim moddilleri yapilandirmasi.
ayarlari
91.01 FEN DI durumu FEN-xx enkoder arabirim modillerinin dijital giriglerinin -
durumunu gésterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Bilgi
0 DI1 /modul 1 Arabirim moduli 1'in DI1 girigi (bkz. parametre 91.11 ve 91.12)
1 DI2 /modul 1 Arabirim moduli 1'in DI2 girisi (bkz. parametre 91.11 ve 91.12)
2.3 Rezerve
4 DI1 /modul 2 Arabirim modull 2'nin DI1 girisi (bkz. parametre 91.13 ve 91.14)
5 DI2 /modul 2 Arabirim modull 2'nin DI2 girisi (bkz. parametre 91.13 ve 91.14)
6...15 |Rezerve
0000 0000b ... FEN-xx moddllerindeki dijital girislerin durum word'ti. 1=1
0011 0011b

91.02  Modul 1 durumu 91.12 Modul 1 konumu parametresi ile belirtilen konumda -

bulunan arabirim modulunun tipini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Secenek yok Belirtilen yuvada higbir modl tespit edilmedi. 0
Haberlesme yok Bir modiil tespit edildi, ancak iletisim kurulamiyor. 1
Bilinmeyen Moddl tirt bilinmiyor. 2
FEN-01 Bir FEN-01 moduli tespit edildi ve etkin durumda. 16
FEN-11 Bir FEN-11 moddlu tespit edildi ve etkin durumda. 17
FEN-21 Bir FEN-21 moduli tespit edildi ve etkin durumda. 18
FEN-31 Bir FEN-31 moduli tespit edildi ve etkin durumda. 21
FSE-31 Bir FSE-31 moddli tespit edildi ve etkin durumda. 25
91.03  Modil 2 durumu 91.14 Modul 2 konumu parametresi ile belirtilen konumda -

bulunan arabirim modulunun tipini gosterir.
Gosterimler igin, bkz. parametre 91.02 Modul 1 durumu.
Bu parametre salt okunurdur.

91.04  Modil 1 sicaklig Arabirim modill 1'in sens6r girigi araciligiyla 6l¢ilen sicakhigi
gosterir. Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.

Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.

Bu parametre salt okunurdur.

0...1000 °C, °F veya| Arabirim moduli 1 araciligiyla 6lgilen sicaklik. -

ohm
91.06  Modiil 2 sicakligi Arabirim modull 2'nin sensor girisi aracihigiyla élgulen -
sicakhgl gosterir. Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile
segilir.

Not: PTC sensoéru olmasi durumunda, birim ohm'dur.
Bu parametre salt okunurdur.

0...1000 °C, °F veya| Arabirim modill 2 araciligiyla 6lgilen sicaklik. -
ohm
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91.10  Enkoder parametre | Tum degistirilmis enkoder arabirim modulu parametrelerini Tamam
yenileme onaylar. Bu, 90...93 gruplarindaki parametrelerde yapilan
degisikliklerin etkinlik kazanmasi igin gereklidir
Yenilemeden sonra, deder otomatik olarak Tamam degerine
geri doner.
Notlar:
« Yalnizca sabit miknatisli motorlar: Motor geribildirim
enkoder ayarlari degistirilmisse, suriicii sonraki startta yeni
bir otomatik fazlama rutini gergeklestirir (bkz. sayfa 61).
« Parametre siricu galisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi. 0
Tazele Yenileniyor. 1
91.11  Modul 1 tipi Arabirim modli 1 olarak kullanilacak moddl tipini tanimlar. Yok
Yok Yok (iletisim devre disl). 0
FEN-01 FEN-01 1
FEN-11 FEN-11 2
FEN-21 FEN-21 3
FEN-31 FEN-31. 4
FSE-31 FSE-31. 5
91.12 Modil 1 konumu Sirictnin denetleme birimindeki, arabirim modulintn Yuva 2
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar. Alternatif olarak, bir FEA-03
genisletme adaptoérundeki yuvanin nod kimligini tanimlar.
Yuva 1 Yuva 1. 1
Yuva 2 Yuva 2. 2
Yuva 3 Yuva 3. 3
4..254 FEA-03 genigletme adaptdrundeki yuvanin nod kimligi. 1=1
91.13  Modul 2 tipi Arabirim modull 2 olarak kullanilacak moddl tipini tanimlar. Yok
Yok Yok (iletisim devre digt). 0
FEN-01 FEN-01 1
FEN-11 FEN-11 2
FEN-21 FEN-21 3
FEN-31 FEN-31 4
FSE-31 FSE-31. 5
91.14  Modul 2 konumu Sirucunun denetleme birimindeki, arabirim moduliiniin Yuva 3
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar. Alternatif olarak, bir FEA-03
genisletme adaptérindeki yuvanin nod kimligini tanimlar.
Yuva 1 Yuva 1. 1
Yuva 2 Yuva 2. 2
Yuva 3 Yuva 3. 3
4..254 FEA-03 genisletme adaptdriindeki yuvanin nod kimligi. 1=1
91.21  Modil 1 sicaklik Arabirim moduli 1'e bagh sicaklik sensorunin tipini belirler. | Yok
sensoru tipi
Yok Yok. 0
PTC PTC. (birim ohm'dur.)
KTY-84 KTY84. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir. 2
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91.22  Modil 1 sicaklik filtre | Arabirim moduli 1 aracihigryla sicakhk dlgimu igin bir 1500 ms
siresi filtreleme suresi tanimlar.
0 ... 10000 ms Sicaklik dlctimd i¢gin filtreleme siresi. -
91.24  Modiul 2 sicaklik Arabirim modull 2'ye bagh sicaklik sensérunun tipini belirler. | Yok
sensoru tipi
Yok Yok. 0
PTC PTC. (birim ohm'dur.) 1
KTY-84 KTY84. Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile segilir. 2
91.25 Modil 2 sicaklik filtre| Arabirim 2 araciliiyla sicaklik 6lgimd igin bir filtreleme siresi | 1500 ms
suresi tanimlar.
0...10000 ms Sicaklik élgimi icin filtreleme siresi. -
91.31 Modul 1 TTL ¢ikis | Sinyali yankilanan veya TTL ¢ikisina emile edilen arabirim Segilmedi
kaynagi moduli 1'de enkoder girigini seger.
Ayrica bkz. bélim Enkoder destegi, (sayfa 51).
Secilmedi TTL ¢ikisi kullanimda degil. 0
Modul girigi 1 Giris 1 yankilanir veya TTL ¢ikigina emule edilir. 1
Modul girigi 2 Giris 2 yankilanir veya TTL ¢ikigina emule edilir. 2
91.32  Modil 1 emilasyon | Arabirim modill 1'in enkoder emilasyon ¢ikisi igin devir 0
pals/dev bagina TTL palslarinin sayisini tanimlar.
0...65535 Emilasyon igin TTL palslarinin sayisi. 1=1
91.33  Modil 1 emle Arabirim modulu 1'de sifir palslar enkoderden alinan sifir 0,00000
edilmis Z-palsi ofseti| konumuna gore emule edildiginde.
Ornegin, 0,50000 degerinde, enkoder konumu 0,5 devri gegtigi
zaman bir sifir pals emule edilir. 0,00000 degerinde, enkoder
sifir konumunu gegtigi zaman bir sifir pals emdle edilir.
0,00000 ... 1,00000 | Emiile edilen sifir palslarin konumu. 32767 = 1 dev
dev
91.41 Modul 2 TTL ¢ikis | Sinyali yankilanan veya TTL ¢ikisina emile edilen arabirim Segilmedi
kaynagdi modull 2'de enkoder girigini seger.
Ayrica bkz. bélim Enkoder destegi, (sayfa 51).
Secilmedi TTL ¢ikisi kullanimda degil. 0
Modul girigi 1 Giris 1 yankilanir veya TTL ¢ikigina emule edilir. 1
Modul girigi 2 Giris 2 yankilanir veya TTL ¢ikigina emule edilir. 2
91.42  Modil 2 emilasyon | Arabirim modill 2'in enkoder emilasyon ¢ikisi igin devir 0
pals/dev bagina TTL palslarinin sayisini tanimlar.
0...65535 Emilasyon i¢in TTL palslarinin sayisi. 1=1
91.43  Modil 2 emtle Arabirim modulu 2'de sifir palslar enkoderden alinan sifir 0
edilmis Z-palsi ofseti| konumuna gore emule edildiginde.
Ornegin, 0,50000 degerinde, enkoder konumu 0,5 devri gegtigi
zaman bir sifir pals emule edilir. 0,00000 degerinde, enkoder
sifir konumunu gegtigi zaman bir sifir pals emdle edilir.
0,00000 ... 1,00000 | Emiile edilen sifir palslarin konumu. 32767 = 1 dev

dev
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92 Enkoder 1 Enkoder 1 ayarlari.
konfiglrasyonu Notlar:
« Parametre grubunun icerigi secilen enkoder tipine bagh
olarak degisir.
« Arabirim araciliglyla alinan veri baglanti 2 (grup 93 Enkoder
2 konfiglirasyonu) araciligiyla alinan veriden daha yeni
oldugundan, mimkiin oldugu stirece enkoder baglantisi 1'in
(bu grup) kullaniimasi tavsiye edilir.
92.01 Enkoder 1 tipi Enkoder/¢dzucl 1 tipini seger. Hicbiri
yapilandiriima
di
Higbiri Yok. 0
yapilandiriimadi
TTL TTL. Modul tipi (giris): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) veya 1
FEN-21 (X51).
TTL+ TTL+ (iletisim sinyalleriyle). Modul tipi (giris): FEN-01 (X32). |2
Mutlak enkoder Mutlak enkoder. Modll tipi (giris): FEN-11 (X42). 3
Cozicu Cozuct. Moddl tipi (giris): FEN-21 (X52). 4
HTL HTL. Modull tipi (giris): FEN-31 (X82). 5
HTL1 HTL. Modull tipi (giris): FSE-31 (X31). 6
HTL 2 HTL. Moddl tipi (giris): FSE-31 (X32). Yayinlanma tarihinde 7
desteklenmiyor.
92.02  Enkoder 1 kaynag! | Enkoderin baglandidi arabirim moduliini seger. (Enkoder Modul 1
arabirim modullerinin fiziksel konumlari ve tipleri 91 Enkoder
modull ayarlarl parametre gruplarinda tanimlanir.)
Modiil 1 Arabirim moduld 1. 0
Moddil 2 Arabirim moduld 2. 1
92.10 Darbe/devir (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorilir) 2048
Pals sayisi / tur degerini tanimlar.
0...65535 Pals sayisl. -
92.10  Sin/cos sayisl (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulur) 0
Bir turdaki sints/kosinus dalga dongiisu sayisini tanimlar.
Not: EnDat veya SSI enkoder sirekli modda kullanilirken bu
parametrenin ayarlanmasina gerek yoktur. Bkz. parametre
92.30 Seri baglanti modu.
0...65535 Tur basina siniis/kosinus dalga déngiisi sayisi. -
92.10 Etkinlestirme sinyali | (Bir ¢dzlcl segildiginde gorilir) 1 kHz
frekansi Uyartim sinyalinin frekansini tanimlar.
1...20 kHz Uyartim sinyali frekansi. 1=1kHz
92.11  Darbe enkoder tipi | (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde goralir) Ceyrek
Enkoder tipini seger.
Ceyrek Ceyrek enkoder (iki kanalli, A ve B)
Tek faz Tek faz enkoder (bir kanalli, A)
Not: Bu ayarda, dlcilen hiz degeri dénme yoniinden bagimsiz
olarak her zaman pozitiftir.
92.11  Mutlak konum (Mutlak bir enkoder segcildiginde goralir) Yok
kaynagi Mutlak pozisyon bilgilerinin kaynagdini seger.
Yok Secilmedi. 0
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iletigim sinyalleri lletisim sinyalleri. 1
EnDat Seri arabirim: EnDat enkoder. 2
Hiperface Seri arabirim: HIPERFACE enkoder. 3
SSI Seri arabirim: SSI enkoder. 4
Tamagawa Seri arabirim: Tamagawa 17/33 bitli enkoder. 5

92.11  Etkinlestirme sinyali | (Bir ¢dzucu segildiginde gorulir) 4,0V
genligi Uyartim sinyalinin genligini tanimlar.
4,0..120V Uyartim sinyali genligi. 10=1V

92.12  Hiz hesaplama (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorulir) Oto yukselen
modu Hiz hesaplama modunu seger.

*Tek faz enkoder (92.11 Darbe enkoder tipi parametresi Tek
faz olarak ayarlandiginda) durumunda, hiz daima pozitiftir.
A&B hepsi Kanal A ve B: Hiz hesaplama igin yiikselen ve disen 0
y.kenarlar kullanilir.
*Kanal B: Donme yonini tanimlar.
Not: Tek faz enkoder (parametre 92.11 Darbe enkoder tipi)
durumunda, bu ayar A hepsi ayari gibi gbrev yapar.
A hepsi Kanal A: Hiz hesaplama i¢in ylkselen ve dusen y.kenarlar 1
kullantlir.
*Kanal B: Donme ydninu tanimlar.
A ylkselen Kanal A: Hiz hesaplama icin yukselen y.kenar kullanilir. 2
*Kanal B: Donme yoninu tanimlar.
A disen Kanal A: Hiz hesaplama igin diisen y.kenar kullanilir. 3
*Kanal B: Donme ydninu tanimlar.
Oto yikselen Pals frekansina bagli olarak, asagidaki sekilde yukaridaki 4
modlardan biri otomatik olarak segilir:
Kanal(lar)in pals frekansi Kullanilan mod
<2442 Hz A&B hepsi
2442...4884 Hz A hepsi
> 4884 Hz A ylkselen
Oto dusen Pals frekansina bagli olarak, asagidaki sekilde yukaridaki 5
modlardan biri otomatik olarak segilir:
Kanal(lar)in pals frekansi Kullanilan mod
<2442 Hz A&B hepsi
2442...4884 Hz A hepsi
> 4884 Hz A dusen
92.12  Sifir darbe (Mutlak bir enkoder segcildiginde goralir) Pasif
etkinlestirme FEN-11 arabirim moduliniun mutlak enkoder girisi (X42) igin
enkoder sifir darbesini devreye alir.
Not: Seri arabirimlerde higbir sifir darbe yoktur; yani 92.11
Mutlak konum kaynagi parametresi EnDat, Hiperface, SSI
veya Tamagawa olarak ayarlandiginda.
Pasif Sifir pals pasif. 0
Devrede Sifir pals devrede. 1
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92.12

Cozuci kutup sayi

(Bir ¢cozucu segildiginde gorulir)
Cozucundn kutup cifti sayisini tanimlar.

1

1..32

Cozicu kutup cifti sayisi.

1=1

92.13

Konum tahmini
etkinlestirme

(TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorilir)
Pozisyon tahminin enkoder 1 ile pozisyon datasi
¢OzUnUrlugund arttirmak ya da arttirmamak igin kullaniimasini
seger.

Devrede

Pasif

Olgiilen pozisyon kullanilir. (G6ziintirlik: Kuadratik enkoderler
icin 4 x pals / tur, tek faz enkoderler igin 2 x pals / tur.)

Devrede

Tahmini pozisyon kullanilir. (Pozisyon interpolasyonunu
kullanir; ekstrapolasyon data istendiginde gercgeklesir.)

92.13

Konum veri genigligi

(Mutlak bir enkoder secildiginde gorulur)

Bir turdaki pozisyonu gdstermek igin kullanilan bit sayisini
tanimlar. Ornegin, 15 bitlik bir ayar 32768 pozisyon / tur
degerine karsilk gelir.

Bu deger, 92.11 Mutlak konum kaynagi parametresi EnDat,
Hiperface veya SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 92.11
Mutlak konum kaynagi parametresi Tamagawa olarak
ayarlandiginda, bu parametre dahili olarak 17'ye ayarlanir.

0...32

Bir turdaki pozisyonu gdstermek icin kullanilan bit sayisi.

1=1

92.14

Hiz tahmini
etkinlestirme

(TTL, TTL+ veya HTL enkoderi secildiginde gorilir)
Hesaplanan ya da tahmini hiz kullanimini secer.

Tahmin, sabit durumda ¢alismada hiz dalgalanmasini arttirir,
ancak dinamikleri iyilestirir.

Not: Bu parametre, VIEx 2000 veya tzeri FGPA slrimiine
sahip FEN-xx modullerinde etkili degildir.

Devre digi

Devre digi

Son hesaplanan hiz kullanilir. (Hesaplama arahgi 62,5
mikrosaniye - 4 milisaniye seklindedir.)

Devrede

Tahmin edilen hiz (data talebi sirasinda tahmin edilen)
kullantlir.

92.14

Devir veri genisligi

(Mutlak bir enkoder segcildiginde goralir)

Cok donusli bir enkoderde tur sayisinda kullanilan bit sayisini
tanimlar. Ornegin, 12 bitlik bir ayar 4096 tura kadar bir sayimi
destekleyecektir.

Bu deger, 92.11 Mutlak konum kaynagi parametresi EnDat,
Hiperface veya SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 92.11
Mutlak konum kaynagi parametresi Tamagawa olarak
ayarlandiginda, bu parametrenin sifir digsinda bir degere
ayarlanmasi ¢ok dénuslu veri talebini etkinlestirir.

0...32

Tur sayisinda kullanilan bit sayisi.

1=1

92.15

Gegis filtresi

(TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorilir)
Enkoder i¢in gegis filtrelemesini etkinlestirir (secilen pals
frekansinin Gizerinde, dénus yonindeki degisiklikler yok
sayilir).

4880 Hz

4880 Hz

4880 Hz altinda donis yonu degisikligine izin verilir.

2440 Hz

2440 Hz altinda donus yonu degisikligine izin verilir.

1220 Hz

1220 Hz altinda donus yonu degisikligine izin verilir.

Devre disi

Tum pals frekanslarinda doniis yonu degisikligine izin verilir.
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92.16  Enkoder 1 besleme | (parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = HTL 1 veya HTL 2 ov
gerilimi oldugunda gorulur)
Enkoder 1 igin gui¢ besleme gerilimini secger.
ov Pasif. 0
5V 5V. 1
24V 24 V. 2
92.17  Enkoder 1'in kabul | (parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = HTL 1 veya HTL 2 0 kHz
edilen pals frek oldugunda gorulur)
Enkoder 1 i¢in maksimum darbe frekansini tanimlar.
0...300 kHz Darbe frekansi. 1=1kHz
92.21  Enkoder kablosu (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde goralir) A, B
hata modu Kablo hatasi bakimindan izlenecek olan enkoder kablo
kanallarini ve kablolar seger.
A B Ave B. 0
A B, Z A BveZ 1
A+, A-, B+, B- A+, A-, B+ ve B-. 2
A+, A-, B+, B-, Z+, Z{ A+, A-, B+, B-, Z+ ve Z-. 3
92.23  Maksimum pals (parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = TTL veya HTL oldugunda |4 ms
bekleme siresi goralur)
Enkoder arabirimi igin hiz hesaplamada kullanilan pals
bekleme suresini tanimlar. Bu sefer pals kenarlari
algilanmamissa, élgllen hiz arabirim tarafindan sifirlanir.
Ayar arttirmak odzellikle dusik, sifira yakin hizlarda dlgciim
performansini gelistirebilir.
Notlar:
« Bu parametre, yalnizca VIEx 2000 veya Uzeri FGPA
surimine sahip FEN-xx moddillerinde desteklenir. Eski
modullerde, pals bekleme suresi 4 ms'de sabittir.
» Parametre yalnizca hiz élgimini etkiler. Yeni bir pals
kenari algilandiginda konum giincellenir. Arabirimden
olgulen hiz sifir oldugunda, surtict konum degisikliklerine
bagli olarak hiz verilerini glinceller.
1...200 ms Maksimum pals bekleme siiresi. 1=1ms
92.24  Pals kenari filtreleme| (parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = HTL oldugunda goralir) Filtreleme yok

Pals kenar filtrelemeyi etkinlegtirir. Pals kenari filtreleme,

ozellikle tek uglu baglantiya sahip enkoderlerden gelen

olgtimlerin guvenilirligini gelistirebilir.

Notlar:

« Pals kenart filtreleme, yalnizca VIE3 2200 veya Uzeri FGPA
surimune sahip FEN-31 modiillerinde desteklenir.

» Pals kenari filtreleme maksimum pals frekansini azaltir.
2 ps filtreleme siresiyle, maksimum pals frekansi 200
kHz'dir.

Filtreleme yok Filtreleme devre disi. 0
1ps Filtreleme suresi: 1 mikrosaniye. 1
2 us Filtreleme suresi: 2 mikrosaniye. 2
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92.25 Pals agiri frekans (parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = HTL oldugunda géruliir) Hata
fonksiyonu Enkoder arabirimi bir pals agir frekans durumu algiladiginda
surtictniin nasil tepki verecegini seger.
Not: Bu parametre, yalnizca VIEx 2200 veya Uzeri FGPA
surimiine sahip FEN-xx modiilleriyle etkilidir.
Uyari Siricu bir uyar (7381 Enkoder) olusturur. FEN-xx moddli hiz| 0
ve konum verilerini glincellemeye devam eder.
Hata Siriicti A7E1 Enkoder hatasinda agilir. 1
92.30  Seri baglantt modu | (Mutlak bir enkoder segildiginde goruliir) Baslangic
Bir EnDat veya SSI enkoder ile seri haberlesme modunu konumu
seger.
Baslangic konumu | Tek pozisyon aktarim modu (baslangi¢ pozisyonu).
Sirekli Surekli pozisyon data aktarim modu.
Sirekli hiz ve konum| Sirekli hiz ve konum veri aktarim modu. Bu ayar, sin/cos 2
sinyali olmayan EnDat 2.2 enkoderler icin tasarlanmigtir.
Not: Bu ayar, FEN-11 arabirim revizyonu H veya tzerini
gerektirir,
92.31 EnDat maks (Mutlak bir enkoder segildiginde goéruliir) 50 ms
hesaplama stresi Bir EnDat enkoder i¢in maksimum enkoder hesaplama
suresini seger.
Not: Parametre yalnizca, bir EnDat enkoder sirekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir, ér. artimli sintis/kosinus sinyali
bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). Ayrica, bkz. 92.30 Seri baglanti modu
parametresi.
10 us 10 mikrosaniye. 0
100 us 100 mikrosaniye. 1
1ms 1 milisaniye. 2
50 ms 50 milisaniye. 3
92.32  SSI dongi suresi (Mutlak bir enkoder segcildiginde goralr) 100 us
SSI enkoder igin aktarim déngisuni seger.
Not: Parametre yalnizca, bir SSI enkoder siirekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir, ér. artimli sintis/kosinus sinyali
bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). Ayrica, bkz. 92.30 Seri baglanti modu
parametresi.
50 us 50 mikrosaniye. 0
100 us 100 mikrosaniye. 1
200 us 200 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
92.33  SSl saatdonguleri | (Mutlak bir enkoder segildiginde gorliir) 2

SSI mesajinin uzunlugunu tanimlar. Uzunluk, saat déngusu
sayisi olarak tanimlanir. DOngu sayisi, bir SSI mesaj
cercevesindeki bit sayisina 1 eklenerek hesaplanabilir.

2..127

SSI mesaj uzunlugu.
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92.34  SSI konum msh (Mutlak bir enkoder secildiginde gorilir) 1
Bir SSI enkoderde, bir SSI mesaji i¢indeki pozisyon datasinin
MSB (en énemli bit) konumunu tanimlar.
1...126 Pozisyon datasi MSB konumu (bit numarast). -
92.35  SSI devir msh (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulir) 1
Bir SSI enkoderde, bir SSI mesaji i¢indeki tur sayiminin MSB
(en 6nemli bit) konumunu tanimlar.
1...126 Tur sayimi MSB konumu (bit numarasi). -
92.36  SSI veri format (Mutlak bir enkoder segildiginde gorulir) Ikili
SSI enkoder i¢in data formatini secer.
ikili ikili kod. 0
Gri Gri kodu. 1
92.37  SSl hab hizi (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulur) 100 kBit/s
SSI enkoder igin haberlesme hizini seger.
10 kBit/s 10 kbit/s. 0
50 kBit/s 50 kbit/s. 1
100 kBit/s 100 kbit/s. 2
200 kBit/s 200 kbit/s. 3
500 kBit/s 500 kbit/s. 4
1000 kBit/s 1000 kbit/s. 5
92.40  SSi sifir fazi (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulir) 315-45 der
SSI seri baglanti datasinda sifir degerine karsilik gelen bir
sinis/kosinis sinyal suresi icinde faz agisini tanimlar.
Parametre, sinlis/kosinis aralikli sinyallerini temel alarak SSI
pozisyon datasi ile pozisyonun senkronizasyonu igin kullanilir.
Hatall senkronizasyon 1 aralik siresi hatasina neden olabilir.
Not: Bu parametrenin yalnizca bir SSI enkoder baslangic
konumu modunda kullanildiginda ayarlanmasi gereklidir (bkz.
parametre 92.30 Seri baglant modu).
315-45 der 315-45 derece. 0
45-135 der 45-135 derece. 1
135-225 der 135-225 derece. 2
225-315 der 225-315 derece. 3
92.45  Hiperface parite (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulir) Tek
Bir HIPERFACE enkoder ile parite ve stop bitlerinin kullanimini
tanimlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
Tek Tek parite gosterge biti, bir stop biti. 0
Cift Cift parite gosterge biti, bir stop biti. 1
92.46  Hiperface (Mutlak bir enkoder secildiginde gorilir) 4800 bit/s
haberlesme hizi Bir HIPERFACE enkoder ile baglantinin aktarim hizini
tanimlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
4800 bit/s 4800 bit/s. 0
9600 bits/s 9600 bit/s. 1
19200 bits/s 19200 bit/s. 2
38400 bits/s 38400 bit/s. 3
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92.47  Hiperface nod adresi| (Mutlak bir enkoder segildiginde goruliir) 64
HIPERFACE enkoder i¢in nod adresini ayarlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
0...255 HIPERFACE enkoder nod adresi. -
93 Enkoder 2 Enkoder 2 ayarlari.
konfiglrasyonu Notlar:
« Parametre grubunun icerigi secilen enkoder tipine bagh
olarak degisir.
« Arabirim aracihiglyla alinan veri baglanti 2 (bu grup)
aracihigiyla alinan veriden daha yeni oldugundan, mimkiin
oldugu strrece enkoder baglantisi 1'in (grup 92 Enkoder 1
konfiglrasyonu) kullaniimasi tavsiye edilir.
93.01  Enkoder 2 tipi Enkoder/¢dzucl 2 tipini seger. Hicbiri
yapilandiriima
di
Higbiri Yok. 0
yapilandiriimadi
TTL TTL. Modul tipi (giris): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) veya 1
FEN-21 (X51).
TTL+ TTL+ (iletisim sinyalleriyle). Modul tipi (giris): FEN-01 (X32). |2
Mutlak enkoder Mutlak enkoder. Modll tipi (giris): FEN-11 (X42). 3
Cozicu Cozuct. Moddl tipi (giris): FEN-21 (X52). 4
HTL HTL. Modull tipi (giris): FEN-31 (X82). 5
HTL1 HTL. Modull tipi (giris): FSE-31 (X31). 6
HTL 2 HTL. Moddl tipi (giris): FSE-31 (X32). Yayinlanma tarihinde 7
desteklenmiyor.
93.02  Enkoder 2 kaynag! | Enkoderin baglandidi arabirim moduliini seger. (Enkoder Modul 1
arabirim moddllerinin fiziksel konumlari ve tipleri 91 Enkoder
modulu ayarlarl parametre gruplarinda tanimlanir.)
Modiil 1 Arabirim moduld 1. 1
Moddil 2 Arabirim moduld 2. 2
93.10 Pals/dev (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorilir) 2048
Bkz. parametre 92.10 Darbe/devir.
93.10  Sin/cos sayisl (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulur) 0
Bkz. parametre 92.10 Sin/cos sayisl.
93.10  Etkinlegtirme sinyali | (Bir ¢6ziicu segildiginde goralir) 1 kHz
frekansi Bkz. parametre 92.10 Etkinlestirme sinyali frekansi.
93.11  Darbe enkoder tipi | (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde goralir) Ceyrek
Bkz. parametre 92.11 Darbe enkoder tipi.
93.11  Mutlak konum (Mutlak bir enkoder segcildiginde goralir) Yok
kaynagi Bkz. parametre 92.11 Mutlak konum kaynagi.
93.11  Etkinlestirme sinyali | (Bir ¢6zucu segildiginde goralur) 40V
genligi Bkz. parametre 92.11 Etkinlestirme sinyali genligi.
93.12 Hiz hesaplama (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorilir) Oto yukselen
modu Bkz. parametre 92.12 Hiz hesaplama modu.
93.12  Sifir darbe (Mutlak bir enkoder secildiginde gorulur) Pasif

etkinlestirme

Bkz. parametre 92.12 Sifir darbe etkinlestirme.
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93.12  Cozicl kutup sayr | (Bir gézicu segildiginde gorulir) 1
Bkz. parametre 92.12 C6zicu kutup say!.
93.13  Konum tahmini (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorulir) Devrede
etkinlestirme Bkz. parametre 92.13 Konum tahmini etkinlestirme.
93.13  Konum veri genisligi | (Mutlak bir enkoder secildiginde gorilir) 0
Bkz. parametre 92.13 Konum veri genigligi.
93.14  Hiz tahmini (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorulir) Devre digl
etkinlestirme Bkz. parametre 92.14 Hiz tahmini etkinlegtirme.
93.14  Devir veri genigligi | (Mutlak bir enkoder secildiginde gorilir) 0
Bkz. parametre 92.14 Devir veri genisligi.
93.15  Gegis filtresi (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorulir) 4880 Hz
Bkz. parametre 92.15 Gegis filtresi.
93.16  Enkoder 2 besleme | (parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = HTL 1 veya HTL 2 ov
gerilimi oldugunda gorulur)
Bkz. 92.16 Enkoder 1 besleme gerilimi parametresi.
93.17  Enkoder 2'nin kabul | (parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = HTL 1 veya HTL 2 0 kHz
edilen pals frek oldugunda gorulur)
Bkz. 92.17 Enkoder 1'in kabul edilen pals frek parametresi.
93.21  Enkoder kablosu (TTL, TTL+ veya HTL enkoderi segildiginde gorulir) A, B
hata modu Bkz. parametre 92.21 Enkoder kablosu hata modu.
93.23  Maksimum pals (parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = TTL veya HTL oldugunda |4 ms
bekleme siresi goralur)
Bkz. 92.23 Maksimum pals bekleme siresi parametresi.
93.24  Pals kenari filtreleme| (parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = HTL oldugunda goriliir) Filtreleme yok
Bkz. 92.24 Pals kenar filtreleme parametresi.
93.25 Pals agiri frekans (parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = HTL oldugunda gorulur) Hata
fonksiyonu Bkz. 92.25 Pals asiri frekans fonksiyonu parametresi.
93.30  Seri baglantt modu | (Mutlak bir enkoder secildiginde gorilir) Baslangic
Bkz. parametre 92.30 Seri baglanti modu. konumu
93.31 EnDat hesaplama | (Mutlak bir enkoder segildiginde gérulir) 50 ms
suresi Bkz. parametre 92.31 EnDat maks hesaplama suiresi.
93.32  SSI dongu suresi (Mutlak bir enkoder segildiginde gorulir) 100 us
Bkz. parametre 92.32 SSI déngl suresi.
93.33  SSl saat donguleri | (Mutlak bir enkoder segildiginde gérulir) 2
Bkz. parametre 92.33 SSI saat donguileri.
93.34  SSI konum msb (Mutlak bir enkoder segildiginde gorulir) 1
Bkz. parametre 92.34 SSI konum msb.
93.35  SSI devir msh (Mutlak bir enkoder segcildiginde gorilir) 1
Bkz. parametre 92.35 SSI devir msb.
93.36  SSil veri formati (Mutlak bir enkoder segildiginde gorulir) kili
Bkz. parametre 92.36 SSI veri formati.
93.37  SSl hab hizi (Mutlak bir enkoder segcildiginde gorilir) 100 kBit/s
Bkz. parametre 92.37 SSI hab hizi.
93.40  SSi sifir fazi (Mutlak bir enkoder segildiginde gorulir) 315-45 der
Bkz. parametre 92.40 SSI sifir fazi.
93.45  Hiperface parite (Mutlak bir enkoder segcildiginde gorilir) Tek

Bkz. parametre 92.45 Hiperface parite.
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93.46  Hiperface (Mutlak bir enkoder segildiginde goéruliir) 4800 bit/s
haberlesme hizi Bkz. parametre 92.46 Hiperface haberlesme hizi.
93.47  Hiperface nod adresi| (Mutlak bir enkoder segildiginde gérulir) 64
Bkz. parametre 92.47 Hiperface nod adresi.
94 LSU kontroli Suricuniun, DC gerilimi ve reaktif glic referansi gibi besleme
GUnitesinin kontrolu.
Burada tanimlanan referanslarin etkili olmasi icin besleme
kontrol programinda referans kaynagi olarak da segilmeleri
gerekir.
Bu grup yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle gorulur.
94.01  LSU kontrold Dahili INU-LSU durum makinesini etkinlestirir/devre digi Kapali; Agik
birakir. (95.20 b11,
Durum makinesi etkinlestirildiginde, cevirici tinite (INU) 95.20 b15)
besleme unitesini (LSU) kontrol eder ve besleme unitesi hazir
olana kadar cevirici Uinitenin baslatiimasini engeller.
Durum makinesi devre disgi birakildiginda, besleme unitesinin
(LSU) durumu gevirici Unite tarafindan goz ardi edilir.
Kapali INU-LSU durum makinesi devre disi. 0
Acik INU-LSU durum makinesi devrede. 1
94.10 LSU maks sarj Besleme unitesini sarj etme igin bir hata (7584 LSU sarji 15s
siresi basarisiz oldu) olusturuimadan 6nce izin verilen maksimum
sureyi tanimlar.
0...65535 s Maksimum sarj suresi. 1=1s
94.11  LSU stop gecikmesi | Besleme unitesi igin bir durma gecikmesi tanimlar. Bu 10s
parametre, bir yeniden baslatma beklendiginde ana
kesicinin/kontaktériin agiimasini geciktirmede kullanilabilir.
0,0...3600,0 s Besleme Unitesi durma gecikmesi. 10=1s
94.20 DC gerilim referansi | Besleme unitesine génderilen DC gerilim referansini -
gorintdler.
Bu parametre salt okunurdur.
0,0 ... 2000,0 V Besleme Unitesine gonderilen DC gerilim referansi. 10=1V
94.21  DC gerilim ref Besleme Unitesine gonderilen DC gerilim referansinin Kullanici ref
kaynagi kaynagini secer.
Sifir Yok.
Kullanici ref 94.22 Kullanici DC gerilim referansi.
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
94.22  Kullanici DC gerilim | 94.21 DC gerilim ref kaynagi, Kullanici ref olarak 0,0V
referansi ayarlandiginda besleme unitesine génderilen DC gerilim
referansini tanimlar.
0,0 ... 2000,0 V Kullanici DC referansi. 10=1V
94.30 Reaktif glic referansi| Besleme unitesine gdnderilen reaktif guic referansini -
gorintdler.
Bu parametre salt okunurdur.
-3276,8 ... 3276,7 | Reaktif gli¢ referansi besleme unitesine gonderildi. 10 =1 kvar
kvar
94.31  Reaktif guc referansi| Besleme unitesine gdnderilen reaktif gli¢ referansinin Kullanici ref
kaynagi kaynagini secer.
Sifir Yok. 0
Kullanici ref 94.32 Kullanici reaktif gii¢ referansi.
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Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
94.32  Kullanici reaktif glic | 94.31 Reaktif glic referansi kaynagi, Kullanici ref olarak 0,0 kvar
referansi ayarlandiginda besleme unitesine gdnderilen reaktif glic
referansini tanimlar.
-3276,8 ... 3276,7 Kullanici reaktif gug referansi. 10 =1 kvar
kvar
95 Donanim Donanimla ilgili cesitli ayarlar.
konfiglirasyonu
95.01 Besleme gerilimi Besleme gerilimi araligini seger. Bu parametre, sirlcu -
tarafindan besleme sebekesinin nominal gerilimini belirlemek
icin kullanilir. Bu parametre ayrica siriiciniin akim degerleri
ve DC gerilim kontrol fonksiyonlarini (agma ve fren kiyici
etkinlestirme limitleri) etkiler.
UYARI! Yanhs ayarlanmasi durumunda motor
kontrolsiiz bir sekilde hizlanabilir ya da fren kiyici veya
direncine asiri yiklenme olabilir.
Not: Gosterilen secimler stirictinin donanimina gore degisir.
lgili stirGict icin tek bir gerilim arali§i gegerli olmasi
durumunda, bu aralik varsayilan olarak segilir.
Belirtilmedi Hicbir gerilimi araligi secilmedi. Bir aralik segilmeden, siriici | 0
modulasyonu baglatmaz.
208...240 V 208...240 V 1
380...415V 380...415V 2
440...480 V 440...480 V 3
500 V 500 V 4
525...600 V 525...600 V 5
660...690 V 660...690 V 6
95.02  Uyarlamali gerilim Uyarlamali gerilim limitlerini etkinlestirir. Pasif
limitleri Ornegin DC gerilim seviyesini yiikseltmek igin bir IGBT
besleme unitesi kullanilirsa, uyarlamali gerilim limitleri
kullanilabilir. Limitler 6n sarj siralamasinin sonunda élgulen
DC gerilimi esas alinarak hesaplanir.
Bu fonksiyon, siirucliye saglanan AC besleme gerilimi yliksek
oldugunda, uyari seviyeleri de buna bagli olarak
yukseleceginden, bu tur durumlar icin de kullaniglidir.
Pasif Uyarlamali gerilim limitleri devre disl. 0
Devrede Uyarlamali gerilim limitleri devrede. 1
95.04  Denetleme panosu | Surlict kontrol Ginitesine nasil enerji verildigini belirler. Dahili 24V,
beslemesi Harici 24V
(95.20 b4)
Dabhili 24V Siricu kontrol Unitesine, baglandigi surtict gii¢ Uinitesinden | 0
enerji verilir.
Harici 24V Siirtict kontrol Unitesine harici gu¢ kaynagindan enerji verilir. | 1
Yedekli harici 24V. | (Yalnizca BCU tipi kontrol Uniteleri igin) Stiriict kontrol Gnitesi | 2

iki yedekli harici gu¢ kaynagindan gig¢ alir. Kaynaklardan
birinin kaybi uyari olusturur (AFEC Harici gli¢ sinyali yok).




392 Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

95.08

DC anahtari izleme.

DIIL girisi aracihgiyla DC anahtarinin izlenmesini
etkinlestirir/devre digi birakir. Bu ayar, dénusturict
modaullerinin, bir DC anahtari ile DC barasina bagdlandigi dabhili
sarj devresi ile kullaniimasi amaciyla tasarlanmistir.

DC anahtarinin bir yardimci kontagi, DC anahtari acildiginda
giris kapanacak sekilde DIIL girisine kablo ile baglanmalidir.

DC barasi

o\ -

DC anahtari | I:
|

—
—
—

+24 V
DIIL

I Eb— i
| Sarj lojigi Sarj

' kontaktori { !
= o -

DC anahtari gevirici calisirken acilirsa, geviriciye bir serbest

durus komutu verilir ve sarj devresi etkinlestirilir.

DC anahtari kapanip, ¢evirici tnitesindeki DC devresi yeniden

sarj oluncaya kadar ceviricinin baslatiimasi engellenir.

Notlar:

« Varsayllan olarak, DIIL ¢alisma izni sinyalinin girisidir.
Gerekirse 20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametresini
ayarlayin.

« Bazi gevirici moduli tiplerinde bir dahili sarj devresi standart
olarak, bazilarinda ise istege bagl olarak bulunur; yerel
ABB temsilciniz ile kontrol edin.

Devre digi;
Devrede
(95.20 b5)

Devre digi

DIIL girigi aracihgiyla DC anahtarinin izlenmesi devre digi
birakildi.

Devrede

DIIL girisi aracihdiyla DC anahtarinin izlenmesi etkinlegtirildi.

1

95.09

Sigorta anahtar
kontroli

(Yalnizca bir BCU kontrol Uinitesiyle gordliir)

Bir xSFC sarj kontrol cihazina iletigimi etkinlestirir. Bu ayar, bir
sarj kontrol cihazi tarafindan kontrol edilen bir DC anahtari/sarj
devresi araciligiyla DC barasina baglandigi bir DC barasina
bagh donusturticti modulleri ile kullaniimak amaciyla
tasarlanmistir. DC anahtar olmayan Unitelerde, bu parametre
Pasif olarak ayarlanmalidir.

Sarj kontrol cihazi gevirici Unitesinin sarj durumunu izler ve sarj
islemi sona erdiginde bir etkinlestirme komutu génderir. DC
anahtari agik durumdayken, sarj kontrol cihazi geviriciyi
durdurur.

Daha fazla bilgi i¢in, xSFC belgelerine bakin.

Devrede

Pasif

xSFC iletisimi devre digi birakilir.

Devrede

XSFC iletisimi etkinlestirilir.
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95.13  Azaltlmig calisma | (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle goralr) 0
modu Kullanilabilir gevirici modullerin sayisini belirtir.

Azaltiimis ¢alisma gerekliyse bu parametre ayarlanmalidir.
0'dan farkll bir deger azaltiimis ¢alisma fonksiyonunu
etkinlestirir.

Kontrol programi bu parametre tarafindan belirtilen moddillerin
sayisini tespit edemiyorsa, bir hata (5695 Azaltiimis
calistirma) olusturulur.

Bkz. bdlum Azaltiimig ¢alisma fonksiyonu (sayfa 91).

0 = Azaltilmis ¢alisma devre disi birakild

1...12 = Kullanilabilir moddllerin sayisi

0...65535 Kullanilabilir gevirici modullerin sayisi -

95.14  Bagli moduller (Yalnizca bir BCU kontrol Uinitesiyle goralir) -
Paralel baglh ¢evirici modillerin hangisinin kontrol programi
tarafindan tespit edildigini gosterir.

Bit Adi Aciklama

0 Modul 1 1 = Modul 1 tespit edildi.
1 Modul 2 1 = Modul 2 tespit edildi.
11 Modul 12 1 = Modul 12 tespit edildi.
12...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Cevirici modulleri bagland. 1=1

95.15  Ozel HW ayarlari Belirli bitleri degistirerek, etkinlestirilebilen ve devre digi -
birakilabilen donanimla iligkili ayarlari igerir.

Not: Bu parametre tarafindan belirtilen donanimin kurulumu,
surdict ¢ikisinin deger kaybini veya bagka sinirlamalari
gerektirebilir. Surticiniin donanim el kitabina bakin.

Bit Adi Bilgi

0 EX motoru 1 = Calisan motor, potansiyel patlayici atmosferler icin ABB
tarafindan saglanan bir Ex motordur. Bu, ABB Ex motorlar igin
gerekli olan minimum anahtarlama frekansini ayarlar. Not: ABB
olmayan Ex motorlar icin, yerel ABB temsilcinize basvurun.

1 ABB Sinds filtresi |1 = Surlicu/gevirici ¢ikigina bir ABB sinis filtresi baghdir.

2 Yiksek hiz modu |1 = Frekans limiti uyarlamasini ¢ikis frekansina minimum degistirme
etkin. Bu ayar, yiksek ¢ikis frekanslarinda (genellikle 120 Hz'in
Uzerinde) kontrol performansini gelistirir.

3...15 |Rezerve

0000b...0111b Donanim secenekleri yapilandirma word'l. 1=1




394 Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

95.20

HW secenek word't 1

Farklilastiriimis parametre varsayilanlari gerektiren donanima
iliskin secenekleri tanimlar. Bu parametredeki bir bitin
etkinlestiriimesi, diger parametrelerdeki gerekli degisiklikleri
saglar — érnegin, bir acil stop segeneginin etkinlestiriimesi bir

A\

dijital girisi rezerve eder. Cogu zaman, farklilastiriimig
parametreler de yazmaya karsi korumal olacaktir.

Bu parametre ve bu parametre tarafindan tamamlanan diger
parametrelerdeki degisiklikler, parametre geri yikleme
isleminden etkilenmez.

UYARI! Bu word'deki bitleri degistirdikten sonra,
etkilenen parametrelerin degerlerini yeniden kontrol

edin.
Bit Adi Bilgi
0 Besleme frekansi [0 =50 Hz; 1 = 60 Hz. 11.45, 11.59, 12.20, 13.18, 30.11, 30.12,
60 Hz 30.13, 30.14, 31.26, 31.27, 40.15, 40.37, 41.15, 41.37, 46.01, 46.02
parametrelerini etkiler.
1 Acil stop Kat 0 1 = Acil stop, Kategori 0, FSO modili yok. 21.04, 21.05, 23.11
parametrelerini etkiler.
2 Acil stop Kat 1 1 = Acil stop, Kategori 1, FSO modili yok. 10.24, 21.04, 21.05,
23.11 parametrelerini etkiler.
3 -07 kabin sogutma |1 = Kabin sogutma faninin kontrol (yalnizca belirli ACS880-07
fani igin RO2 donanimla kullanihr). 10.27, 10.28, 10.29 parametrelerini etkiler.
4 Harici beslemeli 1 = Kontrol Unitesine harici olarak gug verildi. 95.04 parametresini
kontrol Gnitesi etkiler.
5 DC besleme 1 = DC anabhtar izleme devrede. 20.12, 31.03, 95.08 parametrelerini
anahtari etkiler.
6 DOL motor 1 = Motor fani kontrolii etkin. 10.24, 35.100, 35.103, 35.104
anahtari parametrelerini etkiler.
7 xSFC-01 sigorta |1 = xSFC sarj kontrol cihazi kullanildi. 95.09 parametresini etkiler.
anahtari kontrol
cihazi
8 Servis anahtari 1 = Servis anahtari baglandi. 31.01, 31.02 parametrelerini etkiler.
9 Cikis kontaktori (1 = Cikis kontaktdri mevcut. 10.24, 20.12 parametrelerini etkiler.
10 Fren direnci, sinlis |1 = Durum (&r. termal) anahtarlari DIIL girisine baglandi. 20.11,
filtresi, IP54 fani 20.12 parametrelerini etkiler.
11 INU-DSU iletigimi |1 = Cevirici Uniteden diyot besleme Unitesi kontrolu etkin. 60.71,
61.151, 62.151, 94.01 parametrelerini etkiler.
12 Rezerve
13 du/dt filtresi 1 = Etkin: Surtci/gevirici ¢ikigina bir du/dt filtresi baglandi. Not:
etkinlestirme Sirlcu/cevirici modulinde dahili du/dt filtrelemesine sahipse
(6rnegin, +E205 opsiyonlu R8i kasasi ¢evirici modulleri), bu bit 0
olarak birakilr.
14 DOL fan 1 = Cevirici Unitesi dogrudan ¢evrimici sogutma fanlarina (segenek
etkinlestirme +C188) sahip olan kasa R8i modillerini igerir. Fan geri besleme

izlemeyi devre disi birakir ve fan kontrolunt ACIK/KAPALI olarak

degistirir.

0000h...FFFFh

Donanim secenekleri yapilandirma word't 1.
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95.21  HW segenekleri Farklilastiriimis parametre varsayilanlari gerektiren donanima | -
word'll 2 iliskin daha fazla secenegi tanimlar. Bkz. Parametre 95.20 HW

secenek word'l 1.
UYARI! Bu word'deki bitleri degistirdikten sonra,
A etkilenen parametrelerin degerlerini yeniden kontrol

edin.

Bit Adi Bilgi

0 Cift kullanim 1 = Cift kullanim etkin. +N8200 segenekli suriciler igin: (Daha
yuksek ¢ikis frekanslarina ve frekans referansi limitlerine izin verir.)

1 SynRM 1 = Senkron reliiktans motoru kullanildi. 25.02, 25.03, 25.15, 99.03
parametrelerini etkiler.

2...15 |Rezerve

0000b...0011b Donanim segenekleri yapilandirma word'u 2. 1=1

95.30 Paralel tip filtre (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle gorlur) Tum tipler
95.31 Paralel baglanti tipi parametresi tarafindan listelenen
surtici/cevirici tiplerinin listesini filtreler.

Tum tipler Tum tipler listelendi. 0
-3(380-415V) -3(380...415 V) tipleri listelendi. 1
-5 (380-500 V) -5 (380...500 V) tipleri listelendi. 2
-7 (525-690 V) -7 (525...690 V) tipleri listelendi. 3
95.31  Paralel baglanti tipi | (Yalnizca bir BCU kontrol tnitesiyle goralir) Segilmedi

Sirldcunun/geviricinin tipini paralel bagh moddullerden
olusuyorsa tanimlar.

Sirlcu/cevirici tek bir modulden olusuyorsa, degeri Secilmedi
olarak birakin.

Secilmedi Sdrucu/cevirici paralel bagli modullerden olugsmuyor veya tipi | O
segilmedi.

[Surict/gevirici tipi] | Paralel bagh modiillerden olusan suriicii/gevirici tipi. -

96 Sistem Dil secimi; erisim diizeyleri; makro secimi; parametre kaydi ve
geri yikleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici
parametre setleri; birim secimi; veri kaydedicisi tetikleme;
parametre saglama toplami hesaplamasi; kullanici kilidi.

96.01  Dil Parametre arabiriminin ve kontrol panelinde gérintiilenen -
diger bilgilerin dilini seger.
Notlar:
* Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
« Bu parametrenin Drive composer bilgisayar uygulamasinda
gorulen diller Gizerinde etkisi yoktur. (Bunlar, Gériniim —
Ayarlar altinda belirlenir.)
Secilmedi Yok. 0
ingilizce ingilizce. 1033
Deutsch Almanca. 1031
Italiano italyanca. 1040
Espariol Ispanyolca. 3082
Portugues Portekizce. 2070

Nederlands Hollandaca. 1043
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Frangais Fransizca. 1036
Dansk Danca. 1030
Suomi Fince. 1035
Svenska Isvegge. 1053
Russki Rusca. 1049
Polski Lehge. 1045
Cekee Cekee. 1029
Chinese (Simplified, | Basitlestiriimis Cince. 2052
PRC)

Tirkce Turkee. 1055

96.02  Sifre kodu Daha ileri erigim seviyeleri etkinlestirmek icin (bkz. parametre | O

96.03 Erisim duizeyleri etkin) veya kullanici kilidini
yapilandirmak igin bu parametreye parolalar girilebilir.
“358” deg@erini girmek, kontrol paneli veya Drive composer
bilgisayar uygulamasi tzerinden diger tim parametrelerin
degistiriimesini engelleyen parametre kilidini agar.
Kullanici parolasini girmek (varsayilan olarak, “10000000")
yeni bir kullanici parolasi olusturmada ve dnlenecek eylemleri
secmede kullanilabilecek 96.100...96.102 parametrelerini
etkinlestirir.
Gecersiz 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 éneririz.
Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 91).

0...99999999 Sifre. -
96.03  Erisim duzeyleri 96.02 Sifre kodu parametresine girilen sifre kodlariyla hangi | 0001h
etkin erigsim duzeylerinin etkinlestirildigini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi

0 Son kullanici

1 Servis

2 Gelismis programci

3...10 |Rezerve

11 OEM erigim duzeyi 1

12 OEM erigim duzeyi 2

13 OEM erisim dizeyi 3

14 Parametre Kkilidi

15 Rezerve

0000h...FFFFh Erisim diizeylerini etkinlestirir. -

96.04  Makro segimi Uygulama makrosunu seger. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim | Tamam

Uygulama makrolari (sayfa 95).
Bir se¢im yapildiktan sonra, parametre otomatik olarak Tamam
durumuna geri doner.

Tamam Makro se¢imi tamamlandi; normal ¢alisma. 0

Fabrika Fabrika makrosu (bkz. sayfa 96).
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Man/Oto Man/Oto makrosu (bkz. sayfa 98). 2
PID-CTRL PID kontrol makrosu (bkz. sayfa 100). 3
T-CTRL Moment kontrol makrosu (bkz. sayfa 104). 4
Sirali kontrol Siral kontrol makrosu (bkz. sayfa 106). 5
FIELDBUS Rezerve. 6

96.05  Makro etkin Hangi uygulama makrosunun segili oldugunu gosterir. Daha | Fabrika

fazla bilgi i¢in, bkz. b6élim Uygulama makrolari (sayfa 95).

Makroyu degistirmek igin 96.04 Makro secimi parametresini

kullanin.
Fabrika Fabrika makrosu (bkz. sayfa 96). 1
Man/Oto Man/Oto makrosu (bkz. sayfa 98). 2
PID-CTRL PID kontrol makrosu (bkz. sayfa 100). 3
T-CTRL Moment kontrol makrosu (bkz. sayfa 104). 4
Sirali kontrol Siral kontrol makrosu (bkz. sayfa 106). 5
FIELDBUS Fieldbus kontrol makrosu (bkz. sayfa 109). 6

96.06  Parametreleri geri Kontrol programinin orijinal ayarlarini, yani parametre Tamam

yukleme varsayllan degerlerini geri yukler.
Not: Bu parametre suriici ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Geri yikleme tamamlandi. 0
Varsayilanlari geri | Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerler varsayilan 8
yukle degerlere geri yuklenir:
« motor datasi ve ID run sonuglari
e parametre 31.42 Agiri akim hata limiti
« kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari
« G/C genisletme modulu ayarlari
« fieldbus adaptoru ayarlari
« enkoder yapilandirma datasi
« uygulama makro secgimi ve bunun uygulandidi parametre
varsayllanlari
« parametre 95.01 Besleme gerilimi
« parametre 95.09 Sigorta anahtar kontroll
e 95.20 HW segenek word'll 1 ve 95.21 HW secenekleri
word' 2
¢ 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farkhlastiriimis varsayilanlar.
Hepsini sil Asagidakiler haric, tum duzenlenebilir degerler varsayilan 62

degerlere geri yuklenir:

» kumanda paneli/PC iletisimi ayarlari

« fieldbus adaptoru ayarlari

« uygulama makro segimi ve bunun uygulandidi parametre
varsayilanlari

* parametre 95.01 Besleme gerilimi

« parametre 95.09 Sigorta anahtar kontroli

* 95.20 HW segenek word'li 1 ve 95.21 HW segenekleri
word' 2

¢ 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farkhlastiriimis varsayilanlar.

PC araci iletisimi geri yukleme sirasinda kesintiye ugradi.




398 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Tan/FbEq16
96.07  Manuel olarak Gegerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder. Bir Tamam
parametre kaydi fieldbus tarafindan gonderilen degerleri kaydetmek icin veya
glc kesintisi durumunda beslemede ¢ok kisa bir tutma zamani
olacagindan dolayi kontrol karti igin bir harici gii¢c beslemesi
kullanilirken bu parametre kullaniimalidir.
Not: Yeni parametre degeri PC aracindan veya kontrol
panelinden degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir, ancak
fieldbus adaptdr baglantisi Gzerinden degistirildiginde
kaydedilmez.
Tamam Kaydetme tamamlandi. 0
Kaydet Kaydetme devam ediyor.
96.08 Denetleme panosu | Bu parametre degerinin 1 olarak degistirilmesi durumunda 0
yukleme kontrol Unitesi yeniden baslatilir (komple striict modull igin
bir gu¢c agma/kapatma cevrimine gerek duyulmaksizin).
Deger otomatik olarak O'a geri doner.
0...1 1 = Kontrol Unitesini yeniden baslatir. 1=1
96.09  FSO yeniden Bu parametrenin degerini (veya bunun tarafindan segilen Yanhs
yukleme kaynagr) 0'dan 1'e degistirmek istege bagh FSO-xx guvenlik
fonksiyonlari modulina yeniden baglatir.
Not: Deger otomatik olarak 0'a geri dénmez.
Yanhs 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
96.10  Kullanici grubu Kullanici parametresi ayarlarinin durumunu gosterir. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Ayrica bkz. bolim Kullanici parametre setleri, (sayfa 90).
n/a Kullanici parametresi ayarlari kaydedilmemis. 0
Yukleniyor Bir kullanici ayari yukleniyor. 1
Kaydediliyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2
Hatal Gecersiz ya da bos parametre grubu. 3
Kullanici grubu 1 Kullanici grubu 1 ytklendi. 4
Kullanici grubu 2 Kullanici grubu 2 yuklendi. 5
Kullanici grubu 3 Kullanici grubu 3 yuklendi. 6
Kullanici grubu 4 Kullanici grubu 4 ytklendi. 7
96.11  Kullanici grubu Dort adete kadar 6zel parametre ayari grubunun Islem yok
kaydi/yikleme kaydedilebilmesini ve geri yiklenebilmesini sagdlar. Bkz. bolim
Kullanici parametre setleri (sayfa 90).
Surdcunun kapatilmasindan 6nce kullanimda olan grup gi¢
tekrar acildiginda kullanimda olur.
Notlar:
* G/C genisletme moduli, fieldbus ve enkoder konfigiirasyon
parametreleri (14...16, 47, 51...56, 58 ve 92...93 gruplarr)
ile zorlamali girig/¢ikis degerleri (10.03 ve 10.04 benzeri)
gibi donanim konfiglrasyon ayarlari, kullanici parametresi
gruplarina dahil degildir.
« Bir grup yuklemenin ardindan yapilan parametre
degisiklikleri otomatik olarak saklanmaz; bu parametre
kullanilarak kaydedilmeleri gereklidir.
islem yok Yikleme veya kaydetme iglemi tamamlandi; normal ¢alisma. | O
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Kullanici grubu G/C | 96.12 Kullanici grubu G/C modu giris1 ve 96.13 Kullanici 1
modu grubu G/C modu girig2 parametrelerini kullanarak kullanici

parametresi grubunu yiikler.
Grup 1'i yukle Kullanici parametresi grubu 1'i yikler. 2
Grup 2'yi yukle Kullanici parametresi grubu 2'yi yikler. 3
Grup 3'0 yukle Kullanici parametresi grubu 3'0 yukler. 4
Grup 4'0 yukle Kullanici parametresi grubu 4'0 yukler. 5
Grup 1'e kaydet Kullanici parametresi grubu 1'i kaydeder. 18
Grup 2'ye kaydet Kullanici parametresi grubu 2'yi kaydeder. 19
Grup 3'e kaydet Kullanici parametresi grubu 3'e kaydeder. 20
Grup 4'e kaydet Kullanici parametresi grubu 4'e kaydeder. 21

96.12  Kullanici grubu G/C | 96.11 Kullanici grubu kaydi/yiikleme parametresi Kullanici Secilmedi

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 | Segilen kullanici
parametre ile parametre ile parametresi
tanimlanir 96.12 | tanimlanir 96.13 grubu

0 0 Grup 1

1 0 Grup 2

0 1 Grup 3

1 1 Grup 4
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girigi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmig durumu, bit 4). 6
D16 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmigs durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmis durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

96.13  Kullanici grubu G/C | Bkz. 96.12 Kullanici grubu G/C modu giris1 parametresi. Secilmedi

modu giris2
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96.16  Birim segimi Guct, sicakhgl ve momenti gésteren parametrelerin birimini | 0000 0000b
seger.
Bit Adi Bilgi
0 Gg¢ birimi 0 =kW
1=hp
1 Rezerve
2 Sicaklik birimi |0 = C (°C)
1=F(°F)
3 Rezerve
4 Moment birimi |0 = Nm (N:m)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Rezerve
0000 0000b ... 0001 | Birim secim word'u. 1=1
0101b
96.20  Zaman senk birincil | Surtcliniin saat ve tarih senkronizasyonu igin 1. 6ncelikli harici| DDCS kontrol
kaynagi kaynagi tanimlar. cihazi
Dabhili Harici kaynak segili degil. 0
DDCS kontrol cihazi | Harici kontrol cihazi 1
Fieldbus A veya B | Fieldbus arabirimi A veya B 2
Fieldbus A Fieldbus arabirimi A 3
Fieldbus B Fieldbus arabirimi B 4
D2D veya M/F Bir master/follower veya surtici - striici baglantisinda 5
master'in durumu.
Dahili FB Yerlesik fieldbus arabirimi
Dahili Ethernet BCU kontrol tnitesinde Ethernet portu.
Panel baglantisi Kontrol paneli veya kontrol paneline bagli olan Drive composer| 8
bilgisayar uygulamasi.
Ethernet araci Bir FENA moddulu Gzerinden Drive composer bilgisayar 9
baglantisi uygulamasi.
96.23 M/F ve D2D saat Master surtictide, master/follower ve suriicu - strici iletisimi | Pasif
senkronizasyonu icin saat senkronizasyonunu etkinlestirir.
Pasif Saat senkronizasyonu aktif degil.
Aktif Saat senkronizasyonu aktif.
96.24 1 Ocak 1980'den 1980 senesinden beri gegen giinlerin sayisi. -
beri tam gunler Bu parametre, 96.25 24 saat i¢inde dakika olarak sureve 96.26
Bir dakika icinde ms olarak siire parametreleriyle birlikte bir
fieldbus veya uygulama programi Uzerinden suriicudeki tarih
ve saati ayarlamay! mimkin kilar. Fieldbus protokolli zaman
senkronizasyonunu desteklemiyorsa bu gerekli olabilir.
1...59999 1980'in basindan beri giinlerin sayisi 1=1
96.25 24 saaticinde dakika| Gece yarisindan beri gegen tam dakikalarin sayisi. Ornegin, | 0 dak
olarak sure 860 degeri 14:20'ye karsilik gelir.
Bkz. parametre 96.24 1 Ocak 1980'den beri tam ginler.
1...1439 Gece yarisindan beri dakikalar. 1=1
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96.26  Bir dakika icinde ms | Son dakikadan beri gegen milisaniyelerin sayisi. 0ms
olarak sure Bkz. parametre 96.24 1 Ocak 1980'den beri tam gunler.
0...59999 Son dakikadan beri milisaniyelerin sayisi. 1=1
96.29  Zaman senk kaynagi| Zaman kaynagi durum word'Q. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Tiklama 1 = 1. 6ncelik tiklamasi alindi: Tiklama 1. dncelik kaynagindan alindi.
alindi
1 Yard. Zaman |1 = 2. 6ncelik tiklamasi alindi: Tiklama 2. dncelik kaynagindan alindi.
tiklamasi
alindi
2 Tiklama 1 = Evet: Tiklama arali§i ¢ok uzun (hassasiyet riskte)
araligi cok
uzun
3 DDCS 1 = Tiklama alindi: Tiklama harici bir kontrol cihazindan alindi.
kontrol
cihazi
4 Master/ 1 = Tiklama alindi: Tiklama master/follower baglantisi (izerinden alindi.
Follower
5 Rezerve
6 D2D 1 = Tiklama alindi: Tiklama surtci - striict baglantisi tizerinden alindi.
7 FbusA 1 = Tiklama alindi: Tiklama fieldbus arabirimi A tizerinden alindi.
8 FbusB 1 = Tiklama alindi: Tiklama fieldbus arabirimi B tizerinden alindi.
9 EFB 1 = Tiklama alindi: Tiklama dahili fieldbus arabirimi tizerinden alindi.
10 Ethernet 1 = Tiklama alindi: Tiklama BCU tipi kontrol tnitesindeki Ethernet portu
Gzerinden alindi.
11 Panel 1 = Tiklama alindi: Tiklama kontrol paneli veya kontrol paneline bagli olan
baglantisi Drive composer bilgisayar uygulamasi tizerinden alindi.
12 Ethernet 1 = Tiklama alindi: Tiklama bir FENA moddliyle Drive composer bilgisayar
aracl uygulamasi tizerinden alindi.
baglantisi
13 Parametre |1 = Tiklama alindi: Tiklama 96.24...96.26 parametreleri tarafindan
ayarl ayarlandi.
14 RTC 1 = RTC zamani kullanimda: Saat ve tarih gercek zamanl saatten okundu.
15 Sirdcu Agik |1 = Siruct acik kalma suresi kullanimda: Saat ve tarih suriict agik kalma
Kalma suresini géruntdluyor.
Siiresi
0000h...FFFFh Zaman kaynagi durum word'd 1. 1=1
96.31  Surici kimlik Suriici icin bir kimlik belirtir. Kimlik, érnegin kontrol cihazinda | 0
numarasi tutulan bir kimlikle kiyaslamak igin harici kontrol cihaziyla

DDCS (izerinden okunabilir.

0...32767 Kimlik numarasi. 1=1
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96.53  Gergek saglama Gercek parametre yapilandirmasi saglama toplamini Oh
toplami goruntuler. Saglama toplamasi, 96.54 Saglama toplami eylemi
parametresinde bir eylem segildiginde olusturulup gilincellenir.
Hesaplamaya dahil edilen parametreler énceden secilmistir,
ancak sec¢im Drive customizer PC araci kullanilarak
diizenlenebilir.
Ayrica bkz. bolim Parametre saglama toplami hesaplamasi,
(sayfa 90).
00000000h... Gergek saglama toplami. -
FFFFFFFFh
96.54  Saglama toplami Parametre saglama toplami (96.53 Gergek saglama toplami) | Eylem yok
eylemi etkin onaylanmis saglama toplamlariyla (96.56...96.59)
eslesmediginde sirtciniin nasil tepki verecegini seger. Etkin
saglama toplamlari 96.55 Saglama toplami kontrol word't
parametresi tarafindan segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. (Saglama toplamasi 6zelligi kullanimda degil.)
islenmemis olay Surlcu bir olay kaydi girisi olusturur (B686 Saglama toplami
uyusmazlig).
Uyari Sdirtict bir uyari (A686 Saglama toplami uyusmazlig) 2
olusturur.
Uyari ve start Surlicu bir uyar1 (A686 Saglama toplami uyusmazligi) 3
onleme olusturur. Surlicty start etmek 6nlendi.
Hata Surlcu 6200 Saglama toplami uyusmazligr hatasinda acilir. | 4
96.55 Saglama toplami 0...3 bitleri hangi onaylanmig saglama toplamlariyla 00000000b
kontrol word'u (96.56...96.59 icinden) gercek saglama toplaminin (96.53)
kiyaslanacagdini seger.
4...7 bitleri onaylanmisg (referans) bir saglama toplami
parametresini (96.56...96.59) 96.53 parametresindeki gergek
saglama toplaminin kopyalanabilmesi icin seger.

Bit Adi Aciklama

0 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami 1 (96.56) gézlemlendi.
toplami 1

1 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami 2 (96.57) gézlemlendi.
toplami 1

2 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami 3 (96.58) gozlemlendi.
toplami 1

3 Onaylanmis saglama 1 = Devrede: Saglama toplami 4 (96.59) gézlemlendi.
toplami 1

4 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.53 Degerini 96.56 parametresine kopyala.
toplami 1'i ayarla.

5 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.53 Degerini 96.57 parametresine kopyala.
toplami 1'i ayarla.

6 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.53 Degerini 96.58 parametresine kopyala.
toplami 1'i ayarla.

7 Onaylanmis saglama 1 = Ayar: 96.53 Degerini 96.59 parametresine kopyala.
toplami 1'i ayarla.

8...15 |Rezerve

00000000b... Saglama toplami kontrol word'u 1=1

11111111b
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96.56  Onaylanmig Onaylanmis (referans) saglama toplami 1. Oh
saglama toplami 1
00000000h... Onaylanmis saglama toplami 1. -
FFFFFFFFh
96.57  Onaylanmig Onaylanmis (referans) saglama toplami 2. Oh
saglama toplami 2
00000000h... Onaylanmis saglama toplami 2. -
FFFFFFFFh
96.58  Onaylanmig Onaylanmig (referans) saglama toplami 3. Oh
saglama toplami 3
00000000h... Onaylanmis saglama toplami 3. -
FFFFFFFFh
96.59  Onaylanmis Onaylanmis (referans) saglama toplami 4. Oh
saglama toplami 4
00000000h... Onaylanmis saglama toplami 4. -
FFFFFFFFh
96.61  Kullanici veri Kullanici veri kaydedicisindeki durum bilgilerini saglar (bkz. 0000b
kaydedicisi durum | sayfa 475).
word'l
Bit Adi Aciklama
0 Calisiyor 1 = Kullanici veri kaydedicisi ¢aligtyor. Bit, tetik sonrasi sure gegtikten
sonra temizlendi.
1 Tetiklendi 1 = Kullanici veri kaydedicisi tetiklendi. Bit, kaydedici yeniden
baglatildiginda temizlenir.
2 Veriler 1 = Kullanici veri kaydedicisi okunabilen veriler iceriyor. Veri bellek
kullanilabilir |Gnitesine kaydedildigi icin bitin temizlenmedigini unutmayin.
3 Yapilandirild |1 = Kullanici veri kaydedicisi yapilandirildi. Yapilandirma verisi bellek
1 Unitesine kaydedildigi igin bitin temizlenmedigini unutmayin.
4...15 |Rezerve
0000b...1111b Kullanici veri kaydedicisi durum word'. 1=1
96.63  Kullanici veri Tetikler veya kullanici veri kaydedicisini tetikleyen bir kaynak | Kapall
kaydedicisi tetigi secer.
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
96.64  Kullanici veri Start eder veya kullanici veri kaydedicisini start eden bir Kapali
kaydedicisi start kaynak seger.
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -
96.65  Fabrika veri Fabrika veri kaydedicisi icin 6rnek alma araligini seger (bkz. | 500us

kaydedicisi zaman
seviyesi

sayfa 474).

500us 500 mikrosaniye. 500
2ms 2 milisaniye. 2000
10 ms 10 milisaniye. 10000
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96.70  Adaptif programi Adaptif programi (mevcutsa) etkinlestirir/devre disi birakir. Hayir
devre digi birak Ayrica bkz. béliim Adaptif programlama, (sayfa 27).
Hayir Adaptif program devrede. 0
Evet Adaptif program devre disI. 1
96.100 Kullanici parolasini | (Kullanici kilidi agikken géralr) 10000000
degistir Mevcut kullanici parolasini degistirmek igin, bu parametrenin
yani sira 96.101 Kullanici parolasini onayla parametresine
yeni bir parola girin. Yeni parola onaylanana dek bir uyari etkin
olacaktir. Parolayi degistirmek icin, kullanici kilidini
onaylamadan kapatin. Kilidi kapatmak igin, 96.02 Sifre kodu
parametresine gegersiz bir parola girin, 96.08 Denetleme
panosu yikleme parametresini etkinlestirin veya guci kapatip
acin.
Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 91).
10000000... Yeni kullanici parolasi. -
99999999
96.101 Kullanici parolasini | (Kullanici kilidi agikken géralar)
onayla 96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine girilen yeni
kullanici parolasini dogrular.
10000000... Yeni kullanici parolasinin dogrulanmasi. -
99999999
96.102 Kullanici kilidi (Kullanicr kilidi agikken gorulir) 000b
islevselligi Kullanic kilidi tarafindan énlenecek eylemleri veya
islevsellikleri secer. Yapilan degisikliklerin yalnizca kullanici
kilidi kapaliyken gerceklestigini unutmayin. Bkz. 96.02 Sifre
kodu parametresi.
Bit Adi Bilgi
0 ABB erisim 1 = ABB erisim duizeyleri (servis, gelismis programlayici, vb.; bkz.
dizeylerini devre 96.03) devre disi birakildi
disi birak
1 Parametre Kkilit 1 = Parametre kilit durumunu degistirmek 6nlendi, or. parola 358'in
durumunu dondur  |etkisi yok
2 Dosya indirmeyi 1 = Dosyalarin surticliye yuklenmesi 6nlendi. Bu,
devre disi birak « yazilim giincellemeleri

« guvenlik fonksiyonlarl moduli (FSO-xx) yapilandirmasi

« parametreyi geri yikleme

« adaptif veya uygulama programlarinin yiklenmesi

« kontrol panelinin ana goriiniminin degistiriimesi

 sUruct metinlerini dizenleme

« kontrol panelindeki favori parametreler listesini diizenleme

« tarih/saat formatlari ve saat ekranini etkinlestirme/devre digi
birakma gibi kontrol paneli Gizerinden yapilan yapilandirma
ayarlari icin gecerlidir.

3...15 |Rezerve

000b...111b

Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemlerin segimi. -
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97 Motor kontroliu Motor modeli ayarlari.
97.03  Kayma kazanci Tahmini motor kaymasini iyilestirmek icin kullanilan kayma %100

kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci demektir, %0
kayma kazanci yok demektir. Varsayilan deger %100’dir. Tam
kayma kazancinda ayar bulunmasina ragmen statik bir hata
tespit edilirse, baska degerler kullanilabilir.

Ornek (nominal yiik ve 40 rpm nominal kayma ile): Siriiciiye
1000 rpm sabit hiz referansi verilir. Tam kayma kazanci
(=%100) bulunmasina ragmen, motor ekseninden manuel
olarak yapilan bir takometre dl¢giimu 998 d/dak hiz degeri verir.
Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm seklindedir.
Hatay telafi etmek icin, kayma kazanci %105'e (2 rpm / 40
rpm = %5) cikariimaldir.

%0 ... %200 Kayma kazanci. 1=%1
97.04  Gerilim rezervi Izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim rezervi | %-2
ayarlanan degere distigunde suruci alan zayiflatma alanina
girer.

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

Eger ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim tahsisi %5
ise, sabit calismada maksimum ¢ikis gerilimi maksimum RMS
degeri

0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Alan zayiflatma alaninda motor kontroliniin dinamik
performansi gerilim rezervi degerini yukselterek iyilestirilebilir,
ancak siriicu alan zayiflatma alanina daha erken girer.

%-4 ... %50 Gerilim rezervi. 1=%1

97.05 Akl frenleme Aki frenleme giicu diizeyini tanimlar. (Diger durdurma ve Devre digi
frenleme modlar 21 Start/stop modu parametre grubunda
konfigure edilebilir).

Bkz. bolum Aki frenleme (sayfa 63).

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

Devre disi Aki frenleme devre disi birakilir. 0

=

Moderate Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaslama suresi
tam frenlemeye goére daha uzundur.

Full Maksimum frenleme guci. Neredeyse mevcut tim akim, 2
mekanik frenleme enerjisini motorda termik enerjiye
donisturmek igin kullanihr.

97.06  Aki referansi segimi | Aki referansinin kaynagini tanimlar. Kullanici aki
Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige | referansi
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

Sifir Yok. 0
Kullanicr aki Parametre 97.07 Kullanici aki referansi. 1
referansi
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 112). -

97.07  Kullanicr aki 97.06 Aki referansi secimi parametresi Kullanici aki referansi | %100,00
referansi olarak ayarlandiginda aki referansini tanimlar.

%0,00 ... %200,00 | Kullanici tanimh aki referansi. 100 = %1
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97.09

Anahtarlama frek
modu

Kontrol performansini ve motor giriltii seviyesini dengelemek
icin bir optimizasyon ayari.

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

Normal

Normal

Uzun motor kablolari igin optimize edilmis kontrol performansi|

Dugsuk gurultd

Motor gurultisund en aza indirir.
Not: Bu ayar deger kaybi gerektirir. Donanim el kitabi'ndaki
deger verilerine bakin.

Dongusel

Dongusel yuk uygulamalari icin optimize edilmis kontrol
performansi.
Not: Bu ayar uzun motor kablolari i¢in uygun degildir.

Ozel

Bu ayar yalnizca ABB'nin yetkilendirdigi servis personeli
tarafindan kullanilir.

Not: Bu ayar deger kaybi gerektirebilir. Donanim el
kitabi'ndaki deger verilerine bakin.

97.10

Sinyal enjeksiyonu

Kenetlenme dnleme fonksiyonunu etkinlestirir: moment

kontrolinuin kararhhgini iyilestirmek icin diistk hiz bélgesinde

motora bir yiiksek frekansli alternatif sinyal enjekte edilir. Bu,

bazen rotor motor manyetik kutuplarini gegerken gorulebilen

"kenetlenme" durumunu ortadan kaldirir. Anti-cogging, farkli

genlik dizeyleriyle devreye alinabilir.

Notlar:

« Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

¢ Tatmin edici performans saglayan, mumkun olan en disuk
seviyeyi kullanin.

« Sinyal enjeksiyonu asenkron motorlara uygulamaz.

Devre digi

Devre digi

Anti-cogging devre digl.

Devrede (%5)

Anti-cogging %5'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis.

Devrede (%10)

Anti-cogging %10'luk genlik seviyesinde etkinlestiriimis.

Devrede (%15)

Anti-cogging %15'lik genlik seviyesinde etkinlestirilmis.

Devrede (%20)

Anti-cogging %20'lik genlik seviyesinde etkinlestirilmis.

AlwW|N|FL|O

97.11

TR ayari

Rotor zaman sabiti ayari.

Bu parametre, bir endiiksiyon motorunun kapali devre
kontrollinde tork hassasiyetini arttirmak icin kullanilabilir.
Normalde, motor tanimlama ¢alistirmasi yeterli tork
hassasiyeti saglar, ancak optimum performans saglamak igin
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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97.12

IR komp step-up
frekansi

IR kompanzasyonu (or. ¢ikis gerilimi yikseltme), step-up
transformator, kablaj ve motordaki direng kayiplarini telafi
etmek icin step-up uygulamalarinda kullanilabilir. Gerilim, 0
Hz'de bir step-up transformator tizerinden
verilemeyeceginden, belirli bir IR kompanzasyonu
kullaniimalidir.

Bu parametre, asagida gosterildigi gibi 97.13 IR
kompanzasyon parametresine bir frekans kirilma noktasi
ekler.

U/ Uy
(%)

IR kompanzasyonuyla géreceli IR
cikis gerilimi

%100 - — -

97.13¢t - |

| |

f (Hz)
97.12 Alan zayiflatma
noktasi

0,0 Hz = Kirllma noktasi devre disl.

0,0 Hz

0,0 ...50,0 Hz

Step-up uygulamalari icin IR kompanzasyonu kirilma noktasi.

1=1Hz

97.13

IR kompanzasyon

Sifir hizda bagil ¢ikis gerilimi yikseltmeyi tanimlar (IR
kompanzasyonu). Fonksiyon, dogrudan tork kontrolintin (DTC
modu) uygulanamadigi yiksek kirilma torku kullanilan
uygulamalarda faydahdir.

U/ Uy
(%)

IR kompanzasyonuyla géreceli IR
cikis gerilimi

%l00f — /— — —

- Bagil cikis gerilimi. IR
97.13 %L kompanzasyonu yok.
|

| Alan zayiflatma noktasi

f (Hz)

|
nominal frekansin %50'si

Ayrica bkz. bélim Skaler motor kontroli igin IR
kompanzasyonu, sayfa 60.

%0,00

%0,00 ... %50,00

Nominal motor geriliminin ylzdesi olarak sifir hizda gerilim
yukseltme.

1=%1
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97.15  Motor modeli Motor modelinin sicakliga bagl parametrelerinin (stator veya | Devre digi
sicaklik uyarlamasi | rotor direnci gibi) gercek (lclilen veya tahmini) sicakhiga
uyarlanip uyarlanmayacagini seger.
Sicaklik lcim kaynaklarinin seg¢imi igin 35 Motor termik
korumasi parametre grubuna bakin.
Devre digl Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devre disI.
Tahmini sicaklik Motor modelinin uyarlamasi icin kullanilan Tahmini sicakhk 1
(35.01 Tahmini motor sicakligh).
Olgiilen sicaklik 1 Motor modelinin uyarlamast i¢in kullanilan Olgiilen sicaklik 1 | 2
(35.02 Olgulen sicaklik 1).
Olgilen sicaklik 2 Motor modelinin uyarlamasi i¢in kullanilan Olgillen sicakhk 2 | 3
(35.03 Olglen sicaklik 2).
97.32  Motor momenti Filtrelenmemis nominal motor momentinin yizdesi olarak -
filtresiz motor momenti.
-%1600,0 ... Filtrelenmemis nominal motor momenti. Bkz. par.
%1600,0 46.03
97.33  Hiz tahmini filtre Tahmini hiz icin filtreleme siresi tanimlar. Bkz. 555. sayfadaki | 5,00 ms
suresi sema.
0,00 ... 100,00 ms | Tahmini hiz icin filtreleme siresi. 1=1ms
98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan
parametreleri motor degerleri.
Bu parametreler, sahadaki motor i¢in daha dogru motor
kontrolii saglamak icin ya da standart olmayan motorlar igin
kullanighdir. Daha iyi bir motor modeli her zaman saft
performansini iyilestirir.
98.01  Kullanici motor Motor modeli parametrelerini 98.02...98.14 ve rotor agisi ofset| Segilmedi
modeli modu parametresini 98.15 etkinlestirir.
Notlar:
¢ 99.13 ID run talep edildi parametresi tarafindan ID run
secildiginde, parametre degeri otomatik olarak sifira
ayarlanir. Sonra ID run sirasinda belirlenen motor
Ozelliklerine gore 98.02...98.15 parametrelerinin degerleri
glncellenir.
« ID run sirasinda motor terminallerinden dogrudan yapilan
Olctimler, bir motor Ureticisi tarafindan saglanan data
formundaki degerlerden biraz daha farkh degerler
olusturabilir.
« Bu parametre siriuci ¢aligirken degistirilemez.
Secilmedi 98.02...98.15 parametreleri aktif degil.
Motor parametreleri | 98.02...98.14 parametrelerinin degerleri motor modeli olarak | 1
kullanihr.
Pozisyon ofseti 98.15 parametresinin degeri rotor acisi ofseti olarak kullanihr. | 2
98.02...98.14 parametreleri aktif degil.
Motor parametreleri | 98.02...98.14 parametrelerinin degerleri, motor modeli olarak | 3
ve pozisyon ofseti ve 98.15 parametresinin degeri rotor acisi ofseti olarak
kullanihr.
98.02 Rskull Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 p.u.

Yildiz baglantil motorda, Rg bir sarginin direncidir. Delta
baglantil motorda, Rg bir sarginin direncinin Ggte biridir.

0,00000 ... 0,50000
p.u.

Birim basina stator direnci.
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98.03  Rrkull Motor modelinin Ry, rotor direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00000 ... 0,50000 | Birim basina rotor direnci. -
p.u.
98.04 Lm kull Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in gegerlidir.
0,00000 ... 10,00000| Birim basina ana enduktans. -
p.u.
98.05  SigmalL kull Kagak endiktansini OLg tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00000 ... 1,00000 | Birim bagina kacak enduktansi. -
p.u.
98.06  Ld kull Direkt eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... 10,00000| Birim bagina dogrudan eksen endiktansi. -
p.u
98.07  Lqgkull Dortliik eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... 10,00000| Birim basina ¢eyrek eksen enduktansi. -
p.u
98.08 PM aki kullanici Sabit miknatis akisini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... 2,00000 | Birim basina sabit miknatis akisi. -
p.u
98.09  Rskull Sl Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 ohm
0,00000 ... Stator direnci. -
100,00000 ohm
98.10  Rrkull SI Motor modelinin Ry, rotor direncini tanimlar. 0,00000 ohm
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00000 ... Rotor direnci. -
100,00000 ohm
98.11  Lmkull SI Motor modelinin L, ana endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00 ...100000,00 Ana endiktans. 1=10000 mH
mH
98.12  Sigmal kullanici SI | Kagak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00 ...100000,00 Kagak endiktansi. 1=10000 mH
mH
98.13  Ld kull SI Direkt eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00 ...100000,00 Dogrudan eksen endiiktansi. 1=10000 mH

mH
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98.14

Lqg kull SI

Dortluk eksen (senkron) endiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.

0,00 mH

0,00 ...100000,00
mH

Ceyrek eksen endiktansi.

1=10000 mH

98.15

Konum ofseti
kullanici

Senkron motorun sifir pozisyonu ve pozisyon sensorunin sifir

pozisyonu arasinda bir aci ofseti tanimlar.

Bu deger baglangicta, 21.13 Otomatik fazlama modu

parametresi Z-pals ile ddnme olarak ayarlandigi zaman

otomatik fazlama rutini tarafindan ayarlanir ve daha sonra ince

ayar yaplilabilir.

Notlar:

« Deger, elektrik derecesi cinsindendir. Elektrik acist,
mekanik ac¢inin motor kutbu ¢ifti sayisiyla carpimina esittir.

« Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gecerlidir.

0 der

0...360 der

AcI ofseti.

1=1der

99 Motor verileri

Motor yapilandirma ayarlari.

99.03

Motor tipi

Motor tipini seger.
Not: Bu parametre siricu calisirken degistirilemez.

Asenkron
motor; SynRM
(95.21 b1)

Asenkron motor

Standart sincap kafesi AC endiiksiyon motoru (asenkron
enduksiyon motoru).

0

Sabit miknatish
motor

Sabit miknatish motor. Sabit miknatisli rotor ve sintizoidal
BackEMF gerilimli t¢ fazli AC senkron motor.

SynRM

Senkron reliiktans motor. Sabit miknatissiz, ¢ikik kutuplu
rotorlu Ui¢ fazl AC senkron motor.

99.04

Motor kontrol modu

Motor kontrol modunu seger.

DTC

DTC

Dogrudan tork kontroli. Bu mod, bir gok uygulama igin

uygundur.

Not: Dogrudan moment kontroll yerine skaler moment

kontrolli mevcuttur ve asagidaki durumlarda kullaniimasi

gerekir:

¢ ¢oklu motor uygulamalarinda: 1) eger yiik motorlar arasinda
esit olarak dagitilmamigsa, 2) motorlarin boyutlari farklrysa
veya 3) motorlar motor tanimlama (ID run) yapildiktan sonra
degistirilecekse,

« motorun nominal akim degeri strucinin nominal ¢ikis
akiminin 1/6’sindan da kugukse,

« eger surucl bir motor baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin,
test amacl olarak),

Ayrica bkz. bélim Surtict galisma modlari, (sayfa 22).

Skaler

Skaler kontrol. Skaler kontrolde, DTC'nin 6ne ¢ikan 6zelligi

olan motor kontrol hassasiyetine ulagilamaz.

Skaler kontroliin agikca kullaniimasi gereken uygulamalarin

listesi igin, yukaridaki DTC secimine basvurun.

Notlar:

« Dogru motor calismasi, motor manyetizasyon akiminin
cevirici nominal akiminin %90’In1 agmamasini gerektirir.

« Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler devre disi
birakilir.

Ayrica bkz. bolim Skaler motor kontroll (sayfa 60) ve bélim

Suriicu galisma modlari (sayfa 22).
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99.06

Motor nominal akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor deger plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger surucilye birden fazla motor

baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

« Dogru motor ¢alismasi, motor manyetizasyon akiminin
suriict nominal akiminin %90’inI asmamasini gerektirir.

« Bu parametre suruci galisirken degistirilemez.

0,0A

0,0 ... 32767,0 A

Nominal motor akimi. izin verilen aralik, stirtictiniin 1/6...2 x In
(nominal akim) degeridir (skaler kontrol modunda 0...2 x Iy).

1=1A

99.07

Motor nominal
gerilimi

Motora saglanan nominal motor gerilimini tanimlar. Bu ayar,

motor deger plakasindaki degerle ayni olmalidir.

Notlar:

« Sabit miknatish motorlarda nominal gerilim, motor nominal
hizinda BackEMF gerilimidir. Eger gerilim degeri rpm
olarak, 6rnegin 60 V / 1000 rpm seklinde veriimigse, 3000
rpm nominal hiz i¢in gerilim, 3 x60 V = 180 V seklindedir.
Nominal gerilimin, bazi motor ureticileri tarafindan
belirlenen esdeger DC motor gerilimine (EDCM) esit
olmadigini unutmayin. Nominal gerilim, EDCM gerilimi
1,7'ye (veya 3'Un karekokiine) bolinerek hesaplanabilir.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman surticti besleme
gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
degerinin siriicti ve besleme gerilim degerinden diisuk
oldugu durumda gecerlidir.

» Bu parametre surici galisirken degistirilemez.

0,0V

0,0...32767,0V

Nominal motor gerilimi. izin verilen aralik, siiriiciiniin 1/6...2 x
Uy (nominal gerilim) degeridir. Uy, 95.01 Besleme gerilimi
parametresi tarafindan segcilen besleme gerilimi araliginin tist
sinirina esittir.

10=1V

99.08

Motor nominal
frekansi

Nominal motor frekansini tanimlar. Bu ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmaldir.
Not: Bu parametre siriict ¢alisirken 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 olmahdir.
Not: Bu parametre siriict ¢alisirken degistirilemez.

0 rpm

0 ... 30000 rpm

Nominal motor hizi.

1=1rpm

99.10

Motor nominal giicii

Nominal motor giiciini tanimlar. Ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmalidir. Deger plakasinda nominal
glc gosteriimemisse, 99.12 parametresi yerine nominal
moment girilebilir.

Eger surucuye birden fazla motor baglanmigsa, motorlarin
toplam glicuind girin.

Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.

Not: Bu parametre siriicl ¢alisirken degistirilemez.

0,00 kW veya
hp

0,00 ... 10000,00
kW veya
0,00...13404,83 hp

Nominal motor guici.

1 =1 birim
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99.11

Motor nominal cos @

Daha hassas bir motor modeli icin motor cosphi degerini
tanimlar. Deger zorunlu degildir; ancak bir asenkron motorda,
ozellikle beklemede tanimlama galistirmasi gerceklestirirken
kullanighdir. Ayar, motor deger plakasindaki degerle ayni
olmalidir.

Sabit miknatista veya senkron reliiktans motorda, bu deger
gerekmez.

Not: Bu parametre siricu ¢alisirken degistirilemez.

0,00

0,00 ... 1,00

Motor cosphi degeri.

100=1

99.12

Nominal motor
momenti

Nominal motor saft momentini tanimlar. Bu deger, motorun

deger plakasinda gosterilmigse nominal gi¢ (99.10) yerine

verilebilir.

Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.

Notlar:

« Bu ayar nominal gii¢ degerine (99.10) bir alternatiftir. Ikisi
de girildiginde, 99.12 dnceliklidir.

« Bu parametre siruci galigirken degistirilemez.

0,000
N-m veya Ib-ft

0,000...
N-m veya Ib-ft

Nominal motor torku.

1 =1 birim

99.13

ID run talep edildi

Surdicuniin bir sonraki start isleminde gergeklestirilen motor
tanimlama rutininin (1D run) tiran{ secer. ID run sirasinda
surtict, optimum motor kontrolii icin motor karakteristiklerini
tanimlar.

Henuz ID run gergeklestirimediyse (veya 96.06 Parametreleri

geri yikleme parametresi kullanilarak varsayilan parametre

degerleri geri yuklendiyse), bu parametre otomatik olarak

Sabit seklinde ayarlanarak, bir ID run gergeklestiriimesi

gerektigini belirtir.

ID run sonrasinda, sirtict durur ve bu parametre otomatik

olarak Yok seklinde ayarlanir.

Notlar:

« Geligmis ID run icin, makineler mutlaka motordan mekanik
olarak ayrilmalidir.

« Sabit miknatish motor veya senkron reliiktans motor
durumunda, bir Normal, Azaltiimis veya Sabit ID run icin
motor saftinin KILITLENMEMESI ve yilk momentinin
%210'dan daha az olmasi gerekir.

« Skaler kontrol modunda (99.04 Motor kontrol modu =
Skaler), yalnizca Akim 6l¢iim kalibrasyonu ID run modu
mumkinddir.

« ID run etkinlestirildikten sonra siriict stop edilerek iptal
edilebilir:

¢ IDrun, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her
degistirildiginde gergeklestiriimelidir.

« D run sirasinda STO AKTIF ve acil stop devrelerinin
(mevcutsa) kapal oldugundan emin olun.

¢ ID run igin, lojik tarafindan mekanik fren (mevcutsa)
acllmaz.

* Bu parametre siruci ¢aligirken degistirilemez.

Yok

Yok

Motor ID run istenmez. Bu mod sadece, ID run (Normal,
Azaltiimig, Sabit, Gelismis, Gelismis Beklemede) daha
onceden bir kez gercgeklestiriimigse segilebilir.
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Normal Normal ID run. Tim durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti saglar. | 1
ID run yaklasik 90 saniye sirer. MUmkiin olan her durumda bu
mod secilmelidir.

Notlar:

« YUk momenti %20'den daha ylksekse veya ID run
sirasinda makine nominal moment gegisine dayanabilecek
durumda degilse, calistirilan makine Normal ID run
sirasinda motordan mekanik olarak ayriimalidir.

* ID galismasi start edilmeden 6nce donus yénuni kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri ydnde doner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik

%50...100 arasinda ¢alisir. ID CALISMASI

GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL
EDIN!

N

Azaltilmig Azaltilmig ID run. Asagidaki durumlarda Normal veya Gelismis
ID Run yerine bu mod segilmelidir;
« mekanik kayiplar %20’den ylksekse (6rnegin, motor,
calistinlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa) veya
* motor caligirken aki disurtiimesine izin verilmiyorsa
(6rnegin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli bir
motor durumunda).
Bu ID run modunda, alan zayiflama boélgesinde veya yiksek
momentlerde nihai motor kontrolii, Normal ID run'da oldugu
kadar hassas olmayabilir. Diguk ID run, Normal ID run‘a gore
daha ¢abuk tamamlanir (90 saniyeden daha kisa sirede).
Not: ID ¢alismasi start edilmeden 6nce donis yonuni kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri yonde doner.
UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklagik
%50...100 arasinda calisir. ID CALISMASI
GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL
EDIN!

Sabit Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Bir AC enduksiyon 3
(asenkron) motoru icin, motor safti déndirilmez. Sabit
miknatish motorda veya senkron reliiktans motorda, saft yarim
tur dénebilir.

Not: Normal Beklemede ID run yalnizca, bagl mekanik
donanimlardan (6r. kaldirma ve ving uygulamalarr)
kaynaklanan kisitlamalar nedeniyle Azaltiimig veya Gelismis
ID run kullanilamamasi durumunda secilmelidir.

Ayrica bkz. se¢im Gelismis Beklemede.




414

Parametreler

No.

Ad/Deger

Aciklama

Tan/FbEq16

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama rutini, sabit miknatish veya senkron
reliktans motorun start agisini belirler (bkz. sayfa 61).
Otomatik fazlama diger model degerlerini giincellemez.
Otofazlama Normal, Azaltiimig, Sabit, Gelismis veya Gelismis
Beklemede ID run iglemlerinin bir pargasi olarak otomatik
gerceklestirilir. Bu ayari kullanarak, tek basina otofazlama
gerceklestirmek mumkunddr. Bu, bir mutlak enkoder, resolver
veya iletisim sinyalli enkoder baglanmasi ya da degistiriimesi
gibi geribildirim yapilandirmasinda yapilan degisikliklerden
sonra kullanighdir.
Notlar:
« Bu ayar sadece Normal, Azaltiimig, Sabit, Gelismis veya
Gelismis Beklemede ID run islemi gergeklestirildikten sonra
kullanilabilir.

« Secili otofazlama moduna bagli olarak, otofazlama
esnasinda saft donebilir. Bkz. parametre 21.13 Otomatik
fazlama modu.

4

Akim 6lgim
kalibrasyonu

Akim 6lgtiim kalibrasyonunu (6r. akim 6lgimu ofsetinin ve
kazanc hatalarinin belirlenmesi) talep eder.
Kalibrasyon bir sonraki start sonrasinda gerceklestirilecektir.

Gelismis

Gelismis ID run. Mimkun olan en iyi kontrol hassasiyetini
garantiler. ID run birka¢ dakika strebilir. Bu mod, tim ¢alisma
alani boyunca en Ust seviyede performans gerektiginde
secilmelidir.
Not: Uygulanan yuksek moment ve hiz gegisleri sebebiyle,
tahrik edilen makine motordan ayriimalidir.
UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik
A %50...100 arasinda galigir. Birgok hizlanma ve
yavaslama gerceklesir. ID CALISMASI
GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Geligmis Beklemede

Gelismis Beklemede ID run.

75 kKW glice kadar olan AC enduksiyon motorlarinda, Sabit ID

run‘dan sonra motorun

« gergek nominal degerleri bilinmiyorsa veya motorun

« tam nominal degerleri bilinmiyorsa Sabit ID run yerine
onerilir.

Not: Gelismis Beklemede ID run tamamlanma siresi motorun

boyutuna goére degisir. Kiiguk bir motorda ID run genelde 5

dakikada tamamlanir; bilyiik bir motorda ID run bir saat kadar

surebilir.

99.14

Gerceklestirilen son
ID run

En son gergeklestirilen ID run turinu gosterir. Farkl modlar ile
ilgili daha fazla bilgi igin, 99.13 ID run talep edildi
parametresinin secimlerine bakin.

Yok

Yok

Higbir ID run basariyla tamamlanmamistir.

Normal

Normal ID run.

Azaltiimig

Azaltiimis ID run.

Sabit

Sabit ID run.

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama.

Akim élgtim
kalibrasyonu

Akim élgiim kalibrasyonu.

gl |l wW[N|FL|O

Gelismis

Gelismig ID run.

Gelismis Beklemede

Gelismis Beklemede ID run.
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99.15 Hesaplanan motor | Motordaki hesaplanan kutup Gifti sayisi. 0

kutup say!

0...1000 Kutup cifti sayisi. 1=1
99.16  Motor faz sirasi Motorun dénilis yonunu degistirir. Bu parametre motor yanlis | UV W

yodnde dontyorsa kullanilabilir (6rnegdin, motor kablosundaki

yanlis faz siralamasindan dolay1) ve kablo tesisatini diizeltmek

pratik olmadiginda.

Notlar:

* Bu parametrelerin degistiriimesi hiz referansi polaritelerini
etkilemez. Bu nedenle pozitif hiz referansi motoru ileri
yoénde dondurir. Faz sirasi segimi yalnizca "ileri" yonin
gercekte dogru yon oldugunu saglar.

« Bu parametre degistirildikten sonra, enkoder geribildiriminin
isareti (varsa) kontrol edilmelidir. Bu igslem, 90.41 Motor
geribildirim secimi parametresi Tahmin olarak ayarlanarak
ve 90.01 Kontrol i¢in motor hizi isareti 90.10 Enkoder 1 hizi
(veya 90.20 Enkoder 2 hizi) ile karsilastirilarak
gerceklestirilebilir. Olgiimiin isareti yanls ise, enkoder
kablolari diizeltiimeli veya 90.43 Motor digli pay! isareti ters

cevrilmelidir.
uvw Normal. 0
Uuwyv Terse cevrilmisg donils yonu. 1
200 Guvenlik FSO-xx ayarlari.

Bu grup istege bagli FSO-xx guvenlik fonksiyonlari moduli ile ilgili parametreleri igerir. Bu gruptaki
parametreler ile ilgili ayrintilar i¢in, FSO-xx moduluniun belgelerine bakin.
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Ek parametre verileri

Bu bolimin igindekiler

Bu boélimde, kendine ait araliklari ve 32 bitlik fieldbus skalalandirma gibi bazi ilave
datanin bulundudu parametreler listelenmektedir. Parametre aciklamalari icin, bkz.
bélim Parametreler, (sayfa 111).

Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Suricu tarafindan olgulen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog
kaynak

Analog kaynak: parametre, "Diger" 6gesi segilerek ve bir listeden kaynak
parametresi secilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.

Not: Kaynak parametresi 32 bit gercek (kayan nokta) sayi olmalidir.
Kaynak olarak 16 bit tamsayi (6rnegin, DDCS veri gruplarindan alinan)
kullanmak igin, 47.01...47.08 veri depolama parametreleri (bkz. sayfa 321)
kullanilabilir.

“Diger” se¢imine ek olarak, parametre baska 6énceden secilen ayarlar
sunabilir.

Ikili kaynak

Ikili kaynak: parametre degeri baska bir parametredeki ("Diger") belirli bir
bitten alinabilir. Bazen deger O (yanlis) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabilir.
Ayrica, parametre bagka dnceden secilen ayarlar sunabilir.

Veri

Veri parametresi.
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Terim Tanimi

FbEQ32 32 bit fieldbus esdegeri: Bir harici sisteme aktarim icin 32 bit deger
secildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki skalalandirma.
Karsilik gelen 16 bit dlgeklendirmelere Parametreler bolimunde (sayfa
111) listelenmektedir.

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.

Fieldbus adresleri

Fieldbus adaptériiniin Kullanici El Kitabr'na bakin.
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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
01.02 | Tahmini motor hizi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.03 |Motor hizi % Real -1000,00 ... 1000,00 % 100 = %1
01.04 |Enkoder 1 hizi (filtreli) Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.05 |Enkoder 2 hizi (filtreli) Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.06 |Cikis frekansi Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
01.07 |Motor akimi Real 0,00 ... 30000,00 A 100=1A
01.10 |Motor momenti Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
01.11 [DC gerilimi Real 0,00 ... 2000,00 \Y 100=1V
01.13 |Cikis gerilimi Real 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Cikis glict Real -32768,00 ... 32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.15 |Motor nom ¢ikis giicu % Real -300,00 ... 300,00 % 10 = %1
01,17 |Motor safti guicl Real -32768,00 ... 32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.18 | Cevirici GWh motorlama Real 0...32767 GWh 1=1GWh
01.19 |Cevirici MWh motorlama Real 0...999 MWh 1=1MWh
01.20 |Cevirici KWh motorlama Real 0...999 kWh 1=1KkWh
01.21 |U fazi akimi Real -30000,00 ... 30000,00 A 100=1A
01.22 |V fazi akimi Real -30000,00 ... 30000,00 A 100=1A
01.23 |W fazi akimi Real -30000,00 ... 30000,00 A 100=1A
01.24 |Gercek aki % Real 0...200 % 1=%1
01.29 |Hiz degisim orani Real -15000 ... 15000 rpm/s 1=1rpm/s
01.30 |Nominal tork skalasi Real 0,000... N-mveya | 1000 = 1 birim
Ib-ft
01.31 |Ortam sicakhgi Real -40 ... 120 °C veya 10=1°
°F
01.32 | Cevirici GWh yenileme Real 0...32767 GWh 1=1GWh
01.33 | Cevirici MWh yenileme Real 0...999 MWh 1=1MWh
01.34 | Cevirici KWh yenileme Real 0...999 kwh 1=1kWh
01.35 |Mot - rejen enerjisi GWh Real -32768 ... 32767 GWh 1=1GWh
01.36 |Mot - rejen enerjisi MWh Real -999...999 MWh 1=1MWh
01.37 |Mot - rejen enerjisi kWh Real -999...999 kWh 1=1kWh
01.61 |Kullanilan mutlak motor hizi Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.62 |Mutlak motor hizi % Real 0,00 ... 1000,00 % 100 =1 rpm
01.63 |Mutlak ¢ikis frekansi Real 0,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz
01.64 |Mutlak motor momenti Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
01.65 |Mutlak ¢ikis giicu Real 0,00 ... 32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.66 |Motor nom mut ¢ikis glicu % Real 0,00 ... 300,00 % 10 = %1
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01.68 |Mutlak motor safti guicti Real 0,00 ... 32767,00 kW veya | 100 = 1 birim
hp
03 Girig referanslari

03.01 |Panel referansi Real -100000,00 ... 100000,00 - 100=1
03.02 |Panel referansi 2 Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.05 |FB A referansi 1 Real -100000,00 ... 100000,00 - 100=1
03.06 |FB A referansi 2 Real -100000,00 ... 100000,00 - 100=1
03.07 |FB B referansi 1 Real -100000,00 ... 100000,00 - 100=1
03.08 |FB B referansi 2 Real -100000,00 ... 100000,00 - 100=1
03.09 |EFB referansi 1 Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.10 |EFB referansi 2 Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.11 |(DDCS kontrol cihazi ref 1 Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.12 |DDCS kontrol cihazi ref 2 Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.13 |M/F veya D2D refl Real -30000,00 ... 30000,00 - 100=1
03.14 |M/F veya D2D ref2 Real -30000,00 ... 30000,00 - 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
04.04 |Etkin hata 4 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.05 |Etkin hata 5 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Etkin uyar 1 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Etkin uyarn 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Etkin uyarn 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.09 |Etkin uyar 4 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.10 |Etkin uyan 5 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
04.14 |En son 4. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.15 |En son 5. 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 |En son 3. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.19 |En son 4. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.20 |En son 5. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.21 |Hata word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.22 |Hata word'li 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.31 |Uyari word'yi 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.32 |Uyari word'i 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Olay word'l 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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04.41 |Olay word'ti 1 bit 0 kodu Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.42 |Olay word'li 1 bit 0 yardimci Veri 0000 0000h ... FFFF - 1=1

kodu FFFFh
04.43 |Olay word'l 1 bit 1 kodu Veri 0000h...FFFFh - =
04.44 |Olay word'l 1 bit 1 yardimci Veri 0000 0000h ... FFFF - =
kodu FFFFh
04.71 |Olay word'l 1 bit 15 kodu Veri 0000h...FFFFh - =
04.72 |Olay word't 1 bit 15 yardimci Veri 0000 0000h ... FFFF - =
kodu FFFFh
04.120 |Hata/Uyari word'd uyumlulugu Liste 0...1 - 1=1
05 Tani
05.01 |Aclik sure sayacl Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Calisma sayicl Real 0...65535 d 1=1d
05.04 |Fan calisma suresi sayacl Real 0...65535 d 1=1d
05.11 |Cevirici sicakhgi Real -40,0 ... 160,0 % 10 = %1
05.22 |Hata tespit word'i 3 PB 0000h...FFFFh -
05.41 |Ana fan servis sayacl Real 0...150 % 1=%1
05.42 | Yardimci fan servis sayacl Real 0...150 % 1=%1
06 Kontrol ve durum word'leri
06.01 | Temel kontrol word'ti PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.02 |Uygulama kontrol word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.03 |FBA A seffaf kontrol word'u PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
06.04 |FBA B seffaf kontrol word'u PB 00000000h...FFFFFFFFh -
06.05 |EFB seffaf kontrol word'l PB 00000000h...FFFFFFFFh -
06.11 | Temel durum word'tl PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 |Suriict durum word'y 1. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 |Surict durum word'y 2. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 | Start yasag! durum word't PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 | Hiz kontrol durumu word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 | Sabit hiz durum word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 |Suriict durum word't 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.25 |Surucl yasag! durum word'll 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.29 |MSW bit 10 seg Ikili - - 1=1
kaynak
06.30 |MSW bit 11 se¢ Ikili - - 1=1
kaynak
06.31 |MSW bit 12 se¢ Ikili - - 1=1
kaynak
06.32 |MSW bit 13 seg ikili - - 1=1
kaynak
06.33 |MSW bit 14 seg ikili - - 1=1

kaynak
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No. | Adi | Tip I Aralik | Birim I FbEQ32
(06.36...06.43 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol Gnitesiyle gorliir)
06.36 |LSU durum word'u PB 0000h...FFFFh - =
06.39 |Dabhili durum makinesi LSU PB 0000h...FFFFh - =
CW
06.40 |LSU CW kullanici bit 0 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.41 |LSU CW kullanici bit 1 secimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.42 |LSU CW kullanici bit 2 segimi ikili - - 1=1
kaynak
06.43 |LSU CW kullanici bit 3 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.45 |Follower CW kullanici bit 0 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.46 |Follower CW kullanici bit 1 Ikili - - 1=1
secimi kaynak
06.47 |Follower CW kullanici bit 2 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.48 |Follower CW kullanici bit 3 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.50 |Kullanici durum word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - =
06.60 |Kullanici durum word'si 1 bit 0 Ikili - - 1=
segimi kaynak
06.61 |Kullanici durum word'ti 1 bit 1 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.62 |Kullanici durum word'si 1 bit 2 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.63 |Kullanici durum word'si 1 bit 3 Ikili - - 1=1
secimi kaynak
06.64 |Kullanici durum word't 1 bit 4 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.65 |Kullanici durum word'ii 1 bit 5 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.66 |Kullanici durum word'li 1 bit 6 ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.67 |Kullanici durum word'ti 1 bit 7 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.68 |Kullanici durum word'si 1 bit 8 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.69 |Kullanici durum word'ii 1 bit 9 Ikili - - 1=1
secimi kaynak
06.70 |Kullanict durum word't 1 bit 10 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.71 |Kullanici durum word'ii 1 bit 11 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
06.72 |Kullanici durum word'ti 1 bit 12 Ikili - - 1=1
secimi kaynak
06.73 |Kullanici durum word't 1 bit 13 Ikili - - 1=1
segimi kaynak
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06.74 | Kullanici durum word'l 1 bit 14 Ikili - - 1=1
secimi kaynak
06.75 | Kullanici durum word'li 1 bit 15 Ikili - - 1=1
segimi kaynak

06.100 |Kullanici kontrol word'ti 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.101 |Kullanici kontrol word'ti 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1

07 Sistem bilgisi

07.03 |Sdruc tipi Liste - - 1=1
07.04 |Cihaz yazilim adi Liste - - 1=1
07.05 |Yazihm surimu Veri - - 1=1
07.06 |Yukleme paketi adi Liste - - 1=1
07.07 |Yukleme paketi stirimi Veri - - 1=1
07.08 |Baslatma yukleyici stirimi Veri - - 1=1
07.11 |Cpu kullanimi Real 0...100 % 1=%1
07.13 |PU lojigi surim numarasi Veri - - 1=1
07.21 |Uygulama ortami durumu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.22 |Uygulama ortami durumu 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.23 |Uygulama adi Veri - - 1=1
07.24 |Uygulama surimi Veri - - 1=1
07.25 |Ozellestirme paketi adi Veri - - 1=1
07.26 |Ozellestirme paketi stirimii Veri - - 1=1
07.30 |Adaptif program durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
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Parametre gruplari 10...99

No. | Adi | Tip Aralik | Birim I FbEQg32
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 zorlama verileri PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.05 |DI1 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.06 |DI1 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.07 |DI2 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.08 |DI2 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.09 |DI3 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.10 |DI3 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.11 |DI4 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.12 |DI4 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.13 |DI5 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.14 |DI5 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.15 |DI6 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.16 |DI6 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.21 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |RO1 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
10.25 |RO1 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 kaynag! Ikili - - 1=1
kaynak
10.28 |RO2 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.29 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 S 10=1s
10.30 |RO3 kaynagi ikili - - 1=1
kaynak
10.31 |RO3 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.32 |RO3 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.51 |Dl filtre suresi Real 0,3 ...100,0 ms 10=1ms
10.99 [RO/DIO kontrol word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
11 Standart DIO, FI, FO
11.01 |DIO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.02 |DIO gecikmis durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.05 |DIO1 fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
11.06 |DIO1 gikis kaynagi Ikili - 1=1
kaynak
11.07 |DIO1 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.08 |DIO1 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.09 |DIO2 fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
11.10 |DIO2 gikis kaynagi kili - 1=1
kaynak
11.11 |DIO2 ON gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.12 |DIO2 OFF gecikmesi Real 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.38 |Frek girisi 1 gercek degeri Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Olgeklendirilen frek girisi 1 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
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 skalali minimumda Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
11.45 |Frek grs 1 skalali Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
maksimumda
11.54 |Frek ¢ikisi 1 gercek degeri Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.55 |Frek ¢ikisi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
11.58 |Frek ¢ikisi 1 kaynagr min Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
11.59 |Frek ¢ikisi 1 kaynagr maks Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
11.60 |Kaynak min frek gikisi 1 Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.61 |Kaynak maks frek ¢ikisi 1 Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.81 |DIO filtre stresi Real 0,3 ... 100,0 ms 10=1ms
12 Standart Al
12.01 |Al ayarlama enum 0...4 -
12.03 |[Al denetim fonksiyonu Liste 0...4 - 1=1
12.04 |Al denetim secimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |All gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\Y
12.12 |All dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.15 |[AIl1 birimi segimi Liste - - 1=1
12.16 |Al1 filtre stresi Real 0,000 ... 30,000 S 1000=1s
12.17 |All min Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\% veya V
12.18 |Al1 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veya V
12.19 [Al1 min'de 6lgeklendirilen All Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
12.20 [All maks'da 6lceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
All
12.21 |AI2 gercek degeri Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\% veya V
12.22 |Al2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.25 |[AI2 birimi segimi Liste - - 1=1
12.26 |AI2 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
12.27 [AI2 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veya V
12.28 |AI2 maks Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\Y veya V
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEQq32
12.29 |AI2 min'de élgeklendirilen Al2 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 maks'da 6lceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1

Al2
13 Standart AO
13.11 |AOL1 gergek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.12 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
13.16 |AOL filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 S 1000=1s
13.17 |AO1 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 kaynagi maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 kaynagi min'de AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikist
13.20 |AO1 kaynagl maks'da AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisl
13.21 |AO2 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.22 |AO2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
13.26 |AO2 filtre siresi Real 0,000 ... 30,000 5 1000=1s
13.27 |AO2 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.28 |AO2 kaynagi maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.29 |AO2 kaynagi min'de AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikist
13.30 |AO2 kaynagl maks'da AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisl
13.91 |AOL1 veri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100=1
13.92 |AO2 veri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100=1
14 G/C genigletme modulu 1
14.01 |Moddl 1 tipi Liste 0...4 - 1=1
14.02 |Moddl 1 konumu Real 1...254 - 1=1
14.03 |[Modil 1 durumu Liste 0...4 - 1=1
DIx (14.01 Modiil 1 tipi = FDIO-01)
14.05 |DI durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
14.06 |DI gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
14.08 |Dil filtre stresi Real 0,8 ...100,0 ms 10=1ms
14.12 |DI1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 5 100=1s
14.13 |DI1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
14.17 |DI2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
14.18 |DI2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
14.22 |DI3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
14.23 |DI3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
DIOx igin ortak parametreler (14.01Moddl 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11)
14.05 |DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - =

14.06 |DIO gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1
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DIO1/DIO2 (14.01Moddl 1 tipi = FIO-01 veya FIO-11)

14.08 |DIO filtre suresi Real 0,8 ... 100,0 ms 10=1ms

14.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

14.11 |DIO1 gikis kaynag kili - - 1=1
kaynak

14.12 |[DIO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.13 [DIO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.14 |DIO2 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

14.16 |DIO2 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

14.17 |DIO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.18 [DIO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

DIO3/DIO4 (14.01Moddl 1 tipi = FIO-01)

14.19 |DIO3 fonksiyonu Liste 0...1 - =

14.21 |DIO3 ¢ikis kaynagi Ikili - - =
kaynak

14.22 |DIO3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.23 |DIO3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.24 | DIO4 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

14.26 |DIO4 gikig kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

14.27 |DIO4 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.28 [DIO4 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

RO1/RO2 (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 veya FDIO-01)

14.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=

14.34 |RO1 kaynagi Ikili - - =
kaynak

14.35 [RO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.36 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.37 |RO2 kaynagi ikili - - 1=1
kaynak

14.38 |RO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

14.39 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

Alx icin ortak parametreler (14.01Moddl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)

14.19 |Al denetim fonksiyonu Liste 0...4 - 1=1

14.20 |Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

14.21 |Al ayarlama Liste 0...6 (FIO-11) - 1=1

0...4 (FAIO-01)
14.22 |Al zorlama secimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
AI1/AI2 (14.01Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
14.26 |All gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.27 |All dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
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Al3

No. Adi Tip Aralik Birim FbEQq32
14.28 |All zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.29 |All HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.30 |AIl1 birimi segimi Liste - - 1=1
14.31 |All filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.32 |All filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.33 |All min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.34 |All maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.35 |All min'de élgeklendirilen All Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
14.36 |All maks'da 6lceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
All
14.41 |Al2 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.42 |AI2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.43 |AI2 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.44 | Al2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.45 |AI2 birimi segimi Liste - - 1=1
14.46 |AI2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.47 |AI2 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.48 |Al2 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\ veya V
14.49 |Al2 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.50 |AI2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.51 |AlI2 maks'da olceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
Al2
Al3 (14.01 Moddil 1 tipi = FIO-11)
14.56 |AI3 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.57 |AI3 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.58 |AI3 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
14.59 |AI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.60 |AI3 birimi segimi Liste - - 1=1
14.61 |AI3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.62 |AI3 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 S 1000=1s
14.63 |AI3 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.64 |AI3 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veyaV
14.65 |AI3 min'de dlgeklendirilen A3 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
14.66 |AI3 maks'da dlceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
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No. I Adi Tip I Aralik I Birim | FbEq32
AOX igin ortak parametreler (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
14.71 |Ao zorlama segimi PB ] 00000000h...FFFFFFFFh ] - | 1=1
AO1 (14.01 Moddl 1 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
14.76 |AO1 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1mA
14.77 |AO1 kaynag! Analog - - 1=1
kaynak
14.78 |AO1 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14.79 |AOL1 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.80 [AO1 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.81 [AO1 kaynagdl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.82 |AO1 kaynagl min'de AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 = 1 mA
cikisl
14.83 |AO1 kaynagdi maks'da AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
AO2 (14.01 Moddl 1 tipi = FAIO-01)
14.86 |AO2 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1mA
14.87 |AO2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
14.88 |AO2 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14.89 |AO2 filtre siuresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.90 [AO2 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.91 [AO2 kaynagdl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.92 |AO2 kaynagl min'de AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 = 1 mA
cikisl
14.93 [AO2 kaynagdl maks'da AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
15 G/C genigletme moduld 2
15.01 |[Modul 2 tipi Liste 0...4 - 1=1
15.02 |Modul 2 konumu Real 1..254 - 1=1
15.03 |Modul 2 durumu Liste 0..2 - 1=1
DIx (15.01 Modiil 2 tipi = FDIO-01)
15.05 |DI durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.06 |DI gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.08 | Dl filtre suresi Real 0,8 ...100,0 ms 10=1ms
15.12 |DI1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
15.13 [DI1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
15.17 |DI2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
15.18 [DI2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
15.22 [DI3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
15.23 [DI3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s
DIOx icin ortak parametreler (15.01 Moddl 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11)
15.05 |DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - =
15.06 |DIO gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - =
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No. | Adi | Tip I Aralik | Birim I FbEQ32
DIO1/DIO2 (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 veya FIO-11)

15.08 |DIO filtre suresi Real 0,8 ... 100,0 ms 10=1ms

15.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

15.11 |DIO1 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

15.12 |DIO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s

15.13 |DIO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s

15.14 |DIO2 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

15.16 |DIO2 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

15.17 |DIO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.18 |DIO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

DIO3/DIO4 (15.01 Modlil 2 tipi = FIO-01)

15.19 |DIO3 fonksiyonu Liste 0...1 - =

15.21 |DIO3 gikis kaynagi Ikili - - =
kaynak

15.22 |DIO3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.23 |DIO3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.24 |DIOA4 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

15.26 |DIO4 gikig kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

15.27 |DIO4 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s

15.28 |DIO4 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s

RO1/R0O2 (15.01 Modul 2 tipi = FIO-01 veya FDIO-01)

15.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=

15.34 |RO1 kaynagi Ikili - - =
kaynak

15.35 |RO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.36 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.37 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

15.38 |RO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

15.39 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

Alx icin ortak parametreler (15.01 Modul 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)

15.19 |[Al denetim fonksiyonu Liste 0..4 - 1=1

15.20 |Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

15.21 |Al ayarlama Liste 0...6 (FIO-11) - 1=1

0...4 (FAIO-01)
15.22 |Al zorlama segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
AI1/AI2 (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
15.26 |All gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
15.27 |All 6lgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
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15.28 |All zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
15.29 [Al1l HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
15.30 |[Al1 birimi segimi Liste - - 1=1
15.31 |All filtre kazanci Liste 0..7 - 1=1
15.32 |All filtre stresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.33 [Al1 min Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\Y veya V
15.34 |Al1 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veya V
15.35 |All min'de 6lgeklendirilen All Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.36 |All maks'da 6lgeklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
All
15.41 |AI2 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
15.42 | Al2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.43 | Al2 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
15.44 | Al2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
15.45 | AI2 birimi segimi Liste - - 1=1
15.46 |Al2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
15.47 | AI2 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.48 [AI2 min Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\Y veya V
15.49 |AI2 maks Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\Y veya V
15.50 [AI2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
15.51 [AI2 maks'da 6lceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
Al2
Al3 (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11)
15.56 |Al3 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
15.57 |AI3 olgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
15.58 |[AI3 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\Y
15.59 [AI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
15.60 |[AI3 birimi segimi Liste - - 1=1
15.61 |Al3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
15.62 |Al3 filtre sliresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.63 [AI3 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veya V
15.64 |AlI3 maks Real -22,000...22,000 mAveya [ 1000 =1 mA
\Y veya V
15.65 |[AI3 min'de 6lgeklendirilen AI3 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
15.66 |AI3 maks'da 6lceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
AI3
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No. | Adi | Tip I Aralik | Birim I FbEQq32
AOXx igin ortak parametreler (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
15.71 |Ao zorlama segimi PB | 00000000h...FFFFFFFFh | - ] 1=1
AO1 (15.01 Modil 2 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
15.76 |AO1 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.77 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
15.78 |AO1 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.79 |AO1 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.80 [AO1 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.81 |AO1 kaynagl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.82 |AO1 kaynag! min'de AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikigt
15.83 |AO1 kaynagli maks'da AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
AO2 (15.01 Modiil 2 tipi = FAIO-01)
15.86 |AO2 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.87 |AO2 kaynag! Analog - - 1=1
kaynak
15.88 [AO2 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.89 |AO2 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.90 [AO2 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.91 |AO2 kaynagl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.92 |AO2 kaynag! min'de AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
15.93 |AO2 kaynagi maks'da AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
crkisi
16 G/C genigletme modulu 3
16.01 |Moddul 3 tipi Liste 0..4 - 1=1
16.02 |Modiil 3 konumu Real 1...254 - 1=1
16.03 Modiil 3 durumu Liste 0...2 - 1=1
DIx (16.01 Modiil 3 tipi = FDIO-01)
16.05 |DI durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.06 |DI gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.08 |Dl filtre siresi Real 0,8 ...100,0 ms 10=1ms
16.12 |DI1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
16.13 |DI1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
16.17 |DI2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
16.18 |DI2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
16.22 |DI3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
16.23 |DI3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 S 100=1s
DIOx icin ortak parametreler (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11)
16.05 [DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - =
16.06 |DIO gecikmis durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - =
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No. Adi | Tip I Aralik I Birim | FbEq32
DIO1/DIO2 (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 veya FIO-11)

16.08 |DIO filtre suresi Real 0,8 ... 100,0 ms 10=1ms

16.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

16.11 |DIO1 gikis kaynag Ikili - - 1=1
kaynak

16.12 [DIO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.13 [DIO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.14 [DIO2 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

16.16 |DIO2 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

16.17 |[DIO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.18 |[DIO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

DIO3/DIO4 (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01)

16.19 |DIO3 fonksiyonu Liste 0...1 - =

16.21 |DIO3 cikis kaynagi Ikili - - =
kaynak

16.22 |DIO3 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.23 |DIO3 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.24 | DIO4 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1

16.26 |DIO4 gikig kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

16.27 |[DIO4 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.28 [DIO4 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

RO1/R0O2 (16.01 Modul 3 tipi = FIO-01 veya FDIO-01)

16.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=

16.34 |RO1 kaynagi Ikili - - =
kaynak

16.35 [RO1 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.36 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.37 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

16.38 |RO2 ON gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

16.39 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,00 ... 3000,00 s 100=1s

Alx icin ortak parametreler (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)

16.19 |Al denetim fonksiyonu Liste 0...4 - 1=1

16.20 |Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

16.21 |Al ayarlama Liste 0...6 (FIO-11) - 1=1

0...4 (FAIO-01)
16.22 |Al zorlama secimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
AIL/AI2 (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
16.26 |All gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.27 |All dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
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Al3

No. Adi Tip Aralik Birim FbEQq32
16.28 |All zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.29 |All HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.30 |All birimi segimi Liste - - 1=1
16.31 |All filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.32 |All filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.33 |All min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.34 |All maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.35 [All min'de élgeklendirilen All Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
16.36 |All maks'da olgeklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
All
16.41 |Al2 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.42 |AI2 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.43 |AI2 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.44 |AI2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.45 |[AI2 birimi segimi Liste - - 1=1
16.46 |AI2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.47 |AI2 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.48 |Al2 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\ veya V
16.49 |Al2 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.50 |Al2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.51 |Al2 maks'da olceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
Al2
Al3 (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-11)
16.56 |AI3 gercek degeri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.57 |AI3 dlceklendirilen degeri Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.58 |AI3 zorlama verileri Real -22,000...22,000 mA veya | 1000 = 1 birim
\%
16.59 |AI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.60 |AI3 birimi segimi Liste - - 1=1
16.61 |AI3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.62 |AI3 filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 S 1000=1s
16.63 |AI3 min Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.64 |AI3 maks Real -22,000...22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\Y veyaV
16.65 |AI3 min'de dlgeklendirilen A3 Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
16.66 |Al3 maks'da dlceklendirilen Real -32768,000 ... 32767,000 - 1000=1
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No. I Adi Tip I Aralik I Birim | FbEq32
AOX igin ortak parametreler (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
16.71 |Ao zorlama segimi PB ] 00000000h...FFFFFFFFh ] - | 1=1
AOL1 (16.01 Moddil 3 tipi = FIO-11 veya FAIO-01)
16.76 |AOL1 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 = 1 mA
16.77 |AO1 kaynag! Analog - - 1=1
kaynak
16.78 |AO1 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.79 |AOL filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.80 [AO1 kaynagl min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.81 [AO1 kaynagdl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.82 |AO1 kaynagi min'de AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 = 1 mA
cikisl
16.83 [AO1 kaynagdi maks'da AO1 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
AO2 (16.01 Modiil 3 tipi = FAIO-01)
16.86 |AO2 gercek degeri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.87 |AO2 kaynag! Analog - - 1=1
kaynak
16.88 |AO2 zorlama verileri Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.89 |AO2 filtre siresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.90 [AO2 kaynag! min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.91 [AO2 kaynagdl maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.92 [AO2 kaynagl min'de AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 = 1 mA
cikisl
16.93 [AO2 kaynagdi maks'da AO2 Real 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
cikisi
19 Caligma modu
19.01 |Gergek calisma modu Liste - - =
19.11 |Ext1/Ext2 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
19.12 |Extl kontrol modu Liste 1..6 - 1=1
19.14 | Ext2 kontrol modu Liste 1..6 - 1=1
19.16 |Lokal kontrol modu Liste 0...1 - 1=1
19.17 |Lokal kontroli devre disi Liste 0...1 - 1=1
birakma
19.20 |Skaler kontrol referans birimi Liste 0...1 - 1=1
20 Start/stop/ydn
20.01 |Extl komutlari Liste - - 1=1
20.02 |Extl start tetikleyici Liste 0...1 - 1=1
20.03 [Extlinl kaynagi kili - - 1=1
kaynak
20.04 |Extlin2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
20.05 |Extlin3 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEQ32
20.06 |Ext2 komutlari Liste - - 1=1
20.07 |Ext2 start tetikleyici Liste 0...1 - 1=1
20.08 |Ext2 inl kaynagi ikili - - 1=1
kaynak

20.09 |Ext2in2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

20.10 |Ext2 in3 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

20.11 |CGaligma izni stop modu Liste 0...2 - =

20.12 |Galisma izni 1 kaynagi ikili - - =
kaynak

20.19 | Start etkinlestirme komutu Ikili - - 1=1
kaynak

20.23 |Pozitif hiz etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak

20.24 |Negatif hiz referansini Ikili - - 1=1

etkinlestirme kaynak

20.25 |Joglama izni Ikili - - 1=1
kaynak

20.26 |Joglama 1 start kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

20.27 |Joglama 2 start kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

20.30 |Calisma izni sinyalleri uyari PB 00b...11b - 1=1

fonksiyonu
21 Start/stop modu

21.01 |Start modu Liste 0...3 - 1=1

21.02 |Miknatislama siresi Real 0...10000 ms 1=1ms

21.03 |Stop modu Liste 0...2 - 1=1

21.04 |Acil stop modu Liste 0...2 - 1=1

21.05 |Acil stop kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

21.06 |Sifir hiz limiti Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

21.07 |Sifir hiz gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms

21.08 |DC akim kontrolu PB 00b...11b - 1=1

21.09 |DC tutma hizi Real 0,00 ... 1000,00 pm 100 =1 rpm

21.10 |DC akim referansi Real 0,0 ... 100,0 % 10 = %1

21.11 |Son miknatislama siresi Real 0...3000 S 1=1s

21.12 |Surekli miknatislama komutu Ikili - - 1=1
kaynak

21.13 |Otomatik fazlama modu Liste 0...3 - 1=

21.14 |On isitma giris kaynagi Ikili - - =
kaynak

21.16 |Onisitma akimi. Real 0,0...30,0 % 10 = %1

21.18 |Otomatik yeniden start suresi Real 0,0,01...50 s 10=1s

21.19 |Skaler start modu Liste 0...2 - 1=1




Ek parametre verileri 437

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32

21.20 |Follower zorlamali rampa stop Ikili - - 1=1

kaynak
22 Hiz referansi secimi

22.01 |Hiz ref sinirsiz Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.11 |Hiz refl kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.12 [Hiz ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.13 [Hiz refl fonksiyonu Liste 0...5 - =

22.14 |Hiz refl/2 segimi Ikili - - 1=
kaynak

22.15 [Hiz ek 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.16 [Hiz paylasimi Real -8,000 ... 8,000 - 1000=1

22.17 |Hiz ek 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.21 |Sabit hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=

22.22 |Sabit hiz se¢imi 1 Ikili - - =
kaynak

22.23 |Sabit hiz segimi 2 kili - - 1=1
kaynak

22.24 |Sabit hiz segimi 3 Ikili - - 1=1
kaynak

22.26 [Sabithiz1 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.27 [Sabithiz 2 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.28 [Sabithiz 3 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.29 [Sabithiz 4 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.30 [Sabithiz5 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.31 [Sabithiz 6 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.32 [Sabithiz7 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.41 |Guvenli hiz ref Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.42 |Joglama 1 ref Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.43 |[Joglama 2 ref Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.51 |[Kritik hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1

22.52 |[Kritik hiz 1 dusik Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.53 |[Kritik hiz 1 yiksek Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.54 |[Kritik hiz 2 dusik Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.55 |[Kritik hiz 2 yiksek Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.56 |[Kritik hiz 3 dusiik Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.57 |[Kritik hiz 3 yiksek Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.71 |Motor potansiyometresi Liste 0...2 - 1=1

fonksiyonu
22.72 |Motor potansiyometresi Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
baslangic degeri




438 Ek parametre verileri
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22.73 |Motor potansiyometresi Ikili - - 1=1
yukseltme kaynagi kaynak
22.74 |Motor potansiyometresi Ikili - - 1=1
disirme kaynagi kaynak
22.75 | Motor potansiyometresi rampa Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
suresi
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
22.81 |Hiz referansi gergek 1 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.82 |Hiz referansi gergek 2 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.83 |Hiz referansi gergek 3 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.84 |Hiz referansi gergek 4 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.85 |Hiz referansi gergek 5 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.86 |Hiz referansi gercek 6 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.87 |Hiz referansi gergek 7 Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23 Hiz referansi rampasi
23.01 |Hiz ref rampa girigi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.02 |Hiz ref rampa cikisi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.11 |Rampa grubu segimi Ikili - - 1=1
kaynak
23.12 |Hizlanma slresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Yavaslama siresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Hizlanma suresi 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Yavaslama suresi 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.16 |Bicim siresihiz 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.17 |Bigim siresi hiz 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.18 |Bicim siresi yav 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.19 |Bicim suresi yav 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Jog kalkis zm Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Jog durus zm Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.23 | Acil stop suresi Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.24 | Sifir kaynakta hiz rampasi Ikili - - 1=1
kaynak
23.26 |Rampa balans secimi Ikili - - 1=1
kaynak
23.27 |Rampa balans referansi Real -30000,00 ... 30000,00 pm 100 =1 rpm
23.28 |Degisken egimi etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
23.29 |Degisken egim orani Real 2...30000 ms 1=1ms
23.39 |Follower hiz duzeltme ¢ikigi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
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23.40 |Follower hiz diizeltme Ikili - - 1=1
etkinlestirme kaynak
23.41 |Follower hiz diizeltme kazanci Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
23.42 |Follower hiz dizlt momnt Analog - - 1=1
kaynagi kaynak
24 Hiz referansi durumu
24.01 |Kullanilan hiz referansi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.02 |[Kullanilan hiz geri bildirimi Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.03 |Filtrelenen hiz hatasi Real -30000,0 ... 30000,0 rpm 100 =1 rpm
24.04 [Hiz hatasi ters cevrildi Real -30000,0 ... 30000,0 rpm 100 =1 rpm
24.11 |Hiz duzeltme Real -10000,00 ... 10000,00 rpm 100 =1 rpm
24.12 |Hiz hatasi filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
24.41 |Hiz hatasi penceresi Ikili - - 1=1
kontrolini etkinlestirme kaynak
24.42 [Hiz penceresi kontroli modu Liste 0...1 - 1=1
24.43 |Hiz hatasi penceresi yuksek Real 0,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
24.44 [Hiz hatasi penceresi disuk Real 0,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
24.46 [Hiz hatasi adimi Real -3000,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
25 Hiz kontroli
25.01 |Moment referans hiz kontrolu 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 siresi Real 0,000 ... 10,000 s 1000=1s
25.05 |Turev filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Hiz komp turev suresi Real 0,00 ... 1000,00 s 100=1s
25.07 [Hiz komp filtre suresi Real 0,0 ... 1000,0 ms 10=1ms
25.08 |[Dugme orani Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
25.09 [Hiz kontrolu dengeleme Ikili - - 1=1
devrede kaynak
25.10 [Hiz kontrolu dengeleme ref Real -300,0 ... 300,0 % 10 = %1
25.11 |Hiz kontroli min momenti Real -1600,0 ... 0,0 % 10 = %1
25.12 |Hiz kontrolii maks momenti Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
25.13 |Min mom hiz knt acl dur Real -1600 ... 0 % 10 =%1
25.14 | Maks mom hiz knt acl dur Real 0...1600 % 10 = %1
25.15 |Oransal kazang acl dur Real 1,00 ... 250,00 - 100=1
25.18 [Hiz adapt min limit Real 0...30000 rpm 1=1rpm
25.19 [Hiz adapt maks limit Real 0...30000 rpm 1=1rpm
25.21 [Min hizda Kp adapt kats Real 0,000...10,000 - 1000 =1
25.22 |[Min hizda Ti adapt kats Real 0,000...10,000 - 1000 =1
25.25 [Moment adapt maks limit Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
25.26 |Moment adapt filt zamani Real 0,000...100,000 s 1000=1s
25.27 [Min momentte Kp adapt kats Real 0,000...10,000 - 1000 =1
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25.30 |Aki adaptasyonunu Liste 0...1 - 1=1
etkinlestirme
25.33 |Hiz kontrol cihazi otomatik Ikili - - 1=1
ayarl kaynak
25.34 |Hiz kontrol cihazi otomatik Liste 0...2 - 1=1
ayar modu
25.37 |Mekanik zaman sabiti Real 0,00 ... 1000,00 S 100=1s
25.38 |Otomatik ayar moment adimi Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
25.39 |Otomatik ayar hiz adimi Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
25.40 |Otomatik ayar tekrar sureleri Real 1...10 - 1=1
25.53 |Moment oransal referansi Real -30000,0 ... 30000,0 % 10 = %1
25.54 |Moment integral referansi Real -30000,0 ... 30000,0 % 10 = %1
25.55 |Moment tirev referansi Real -30000,0 ... 30000,0 % 10 = %1
25.56 |Moment hiz kompanzasyonu Real -30000,0 ... 30000,0 % 10 = %1
25.57 |Moment referansi Real -30000,0 ... 30000,0 % 10 = %1
dengelenmedi
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 refl kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
26.12 |Moment ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
26.13 |Moment refl fonksiyonu Liste 0...5 - 1=
26.14 |Moment ref1/2 segimi Ikili - - =
kaynak
26.15 |Yuk paylasimi Real -8,000 ... 8,000 - 1000 =1
26.16 |Moment ek 1 kaynagdi Analog - - 1=1
kaynak
26.17 |Moment ref filtre stresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
26.18 |Moment rampa ¢ikis suresi Real 0,000 ... 60,000 s 1000=1s
26.19 |Moment rampa inis suresi Real 0,000 ... 60,000 s 1000=1s
26.25 |Moment ek 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
26.26 |Moment referans eki 2'yi sifira Ikili - - 1=1
zorla kaynak
26.41 |Tork adimi Real -300,0 ... 300,0 % 10 = %1
26.42 |Tork adimi etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
26.51 |Salinim séniimleme Ikili - - 1=1
kaynak
26.52 | Salinim sénimleme cikigi ikili - - 1=1
etkin kaynak
26.53 |Salinim kompanzasyonu girigi Liste 0...1 - 1=1
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26.55 |Salinim sénumleme frekansi Real 0,1...60,0 Hz 10=1Hz
26.56 |Salinim sénumleme fazi Real 0...360 der 1=1der
26.57 | Salinim sénumleme kazanci Real 0,0 ... 100,0 % 10 = %1
26.58 |Salinim sénumleme cgikisi Real -1600,000 ... 1600,000 % 1000 = %1
26.70 |Moment referansi gercek 1 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.71 |Moment referansi gercek 2 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.72 |Moment referansi gercek 3 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.73 |Moment referansi gercek 4 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.74 |Moment ref rampa Gikisi Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.75 |Moment referansi gercek 5 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.76 |Moment referansi gercek 6 Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.77 |Gergek moment ref eki A Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.78 |Gercek moment ref eki B Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
26.81 |Akis kontrol kazanci Real 0,0 ... 10000,0 - 10=1
26.82 |Akis kontrol entegrasyon Real 0,0...10,0 s 10=1s

siresi

28 Frekans referans zinciri

28.01 |Frekans ref rampa girisi Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz

28.02 |Frekans ref rampa cikisi Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz

28.11 |Frekans refl kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

28.12 |Frekans ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

28.13 |Frekans refl fonksiyonu Liste 0...5 - =

28.14 |Frekans refl/2 segimi Ikili - - 1=
kaynak

28.21 |Sabit frekans fonksiyonu PB 00b...11b - =

28.22 |Sabit frekans segimi 1 kili - - 1=1
kaynak

28.23 |Sabit frekans segimi 2 Ikili - - 1=1
kaynak

28.24 |Sabit frekans se¢imi 3 Ikili - - 1=1
kaynak

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

28.51 |Kritik frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1

28.52 |[Kritik frekans 1 disuk Real -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
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28.53 | Kritik frekans 1 yuksek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Kritik frekans 2 diistik Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz
28.55 | Kritik frekans 2 yuksek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.56 |Kritik frekans 3 disik Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Kritik frekans 3 yuksek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Frek ramp grubu segimi Ikili - - 1=1

kaynak
28.72 |Frek hizlanma suresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frek yavaglama suresi 1 Real 0,000 ...1800,000 S 1000=1s
28.74 |Frek hizlanma suresi 2 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frek yavaglama suresi 2 Real 0,000 ...1800,000 S 1000=1s
28.76 |Sifir kaynakta frek rampasi Ikili - - 1=1
kaynak
28.77 |Frek rampasi tutma Ikili - - 1=1
kaynak
28.78 |Frek ramp ¢ikis dengeleme Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz
28.79 |Frek ramp ¢ikis dengeleme Ikili - - 1=1
etkin kaynak
28.90 |Frekans ref 1 gercek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz
28.91 |Frekans ref 2 gercek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.92 |Frekans ref 3 gercek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
28.96 |Frekans ref 7 gercek Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz
28.97 |Frekans ref sinirsiz Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
30 Limitler
30.01 |Limit word'd 1 PB 0000h...FFFFh - =
30.02 |Moment limiti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 [Minimum hiz Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 |Maksimum hiz Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 |Minimum frekans Real -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
30.14 |Maksimum frekans Real -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
30.15 |Maksimum start akimi etkin Liste 0...1 - 1=1
30.16 |Maksimum start akimi Real 0,00 ... 30000,00 A 100=1A
30.17 |Maksimum akim Real 0,00 ... 30000,00 A 100=1A
30.18 |Minimum moment se¢ Ikili - - 1=1
kaynak
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 |Minimum moment 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
30.22 |Maksimum moment 2 kaynag! | 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
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30.25 |Maksimum moment se¢ ikili - - 1=1
kaynak

30.26 |Gug¢ motorlama limiti Real 0,00 ... 600,00 % 100 = %1

30.27 |Gug olusturma limiti Real -600,00 ... 0,00 % 100 = %1

30.30 |Yuksek gerilim kontrolu Liste 0...1 - 1=1

30.31 |Dusuk gerilim kontrolu Liste 0...1 - 1=1

31 Hata fonksiyonlari

31.01 |Harici olay 1 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

31.02 |Harici olay 1 tipi Liste 0..3 - =

31.03 |Harici olay 2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak

31.04 |Harici olay 2 tipi Liste 0...3 - 1=

31.05 |Harici olay 3 kaynagi Ikili - - =
kaynak

31.06 |Harici olay 3 tipi Liste 0...3 - =

31.07 |Harici olay 4 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak

31.08 |Harici olay 4 tipi Liste 0...3 - =

31.09 |Harici olay 5 kaynagi Ikili - - =
kaynak

31.10 |Harici olay 5 tipi Liste 0..3 - =

31.11 |Hata reset segimi Ikili - - 1=1
kaynak

31.12 |Otomatik sifirlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

31.13 |Kullanici segilebilir hatasi Real 0000h...FFFFh - 1=1

31.14 |Deneme sayisl Real 0...5 - 1=1

31.15 |Toplam deneme sayisi 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=1

31.20 |Toprak hatasi Liste 0...2 - 1=1

31.21 |Besleme faz kaybi Liste 0...1 - 1=1

31.22 |STO gosterge Liste 0...5 - 1=1

calistirma/durdurma
31.23 |Kablolama veya topraklama Liste 0...1 - 1=1
hatasi

31.24 [Sikisma fonk 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 |Durdurma frekans limiti Real 0,00 ... 500,00 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

31.32 |Acil rampa denetimi Real 0...300 % 1=%1

31.33 |Acil rampa denetimi gecikmesi Real 0...32767 s 1=1s
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31.35 |Ana fan arizasi fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
31.36 |Yard fan arizasi baypas Liste 0...1 - 1=1
31.37 |Rampa stop denetimi Real 0...300 % 1=%1
31.38 |Rampa stop denetimi Real 0...32767 s 1=1s

gecikmesi
31.40 |Uyarilari devre disi birak PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.42 |Asiri akim hata limiti Real 0,0 ... 30000,0 A 100=1A
32 Denetim
32.01 |Denetim durumu PB 000b...111b - 1=1
32.05 |Denetim 1 fonksiyonu Liste 0...6 - 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 suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
32.09 |Denetim 1 dusik Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
32.10 |Denetim 1 yiksek Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
32.15 |Denetim 2 fonksiyonu Liste 0...6 - 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 suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000= 1s
32.19 |Denetim 2 dusik Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
32.20 |Denetim 2 yiksek Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
32.25 |Denetim 3 fonksiyonu Liste 0...6 - 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 dusik Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
32.30 |Denetim 3 yiksek Real -21474830,00 ... - 100=1
21474830,00
33 Genel zamanlayici ve sayag
33.01 [Sayici durumu PB 000000b...111111b - 1=1
33.10 |Gergek agik sire 1 Real 0...4294967295 s 1=1s
33.11 |Agik sure 1 uyari limiti Real 0...4294967295 s 1=1s
33.12 |Acik sire 1 fonksiyonu PB 00b...11b - 1=
33.13 |Agik siire 1 kaynagi Ikili - - =
kaynak
33.14 |Acik sure 1 uyari mesaji Liste - - 1=1
33.20 |Gercek agik siire 2 Real 0...4294967295 s 1=1s
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33.21 |Aglk sirre 2 uyart limiti Real 0...4294967295 s 1=1s
33.22 | Acik sure 2 fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
33.23 |Aglik siire 2 kaynagi Ikili - - =1

kaynak
33.24 |[AgIk slre 2 uyari mesajl Liste - - 1=1
33.30 [Kenar sayaci 1 gergek Real 0...4294967295 - 1=1
33.31 |Kenar sayaci 1 uyari limiti Real 0...4294967295 - 1=1
33.32 [Kenar sayac! 1 fonksiyonu PB 0000b...1111b - 1=1
33.33 [Kenar sayaci 1 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
33.34 |Kenar sayaci 1 boleni Real 1...4294967295 - 1=1
33.35 |Kenar sayaci 1 uyari mesaji Liste - - 1=1
33.40 |Kenar sayaci 2 gergek Real 0...4294967295 - 1=1
33.41 |Kenar sayaci 2 uyari limiti Real 0...4294967295 - 1=1
33.42 |Kenar sayaci 2 fonksiyonu PB 0000b...1111b - 1=1
33.43 |Kenar sayaci 2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
33.44 |Kenar sayaci 2 boleni Real 1...4294967295 - 1=1
33.45 |Kenar sayaci 2 uyarl mesajl Liste - - 1=1
33.50 |Deger sayaci 1 gercek Real -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.51 |Deger sayaci 1 uyarl limiti Real -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.52 |Deger sayacl 1 fonksiyonu PB 00b...11b - =
33.53 |Deger sayaci 1 kaynagi Analog - - =
kaynak
33.54 |Deger sayaci 1 boleni Real 0,001 ... 2147483,000 - 1000 =1
33.55 |Deger sayaci 1 uyari mesaj Liste - - 1=1
33.60 |Deger sayaci 2 gercek Real -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.61 |Deger sayaci 2 uyarl limiti Real -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.62 |Deger sayaci 2 fonksiyonu PB 00b...11b - 1=
33.63 |Deger sayacl 2 kaynagi Analog - - =
kaynak
33.64 |Deger sayacl 2 boleni Real 0,001 ... 2147483,000 - 1000=1
33.65 |Deger sayaci 2 uyari mesajl Liste - - 1=1
35 Motor termik korumasi
35.01 |Tahmini motor sicakhgi Real -60 ... 1000 °C veya 1=1°
°F
35.02 |Olgiilen sicaklik 1 Real -60 ... 5000°C, -76 °C, °F 1 =1 birim
...9032°F, 0 ohm veya veya
[35.12] ohm ohm
35.03 |Olgiilen sicaklik 2 Real -60 ... 5000°C, -76 °C, °F 1 =1 birim
...9032°F, 0 ohm veya veya
[35.22] ohm ohm
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35.04 |FPTC durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
35.11 [Sicaklik 1 kaynagi Liste 0..11 - 1=1
35.12 |Sicaklik 1 ariza limiti Real |-60...5000°C veyaohmya | °C,°F 1 =1 birim

da-76 ...9032°F veya
ohm
35.13 |Sicaklik 1 uyari limiti Real |-60...5000°C veyaohmya | °C, °F 1 =1 birim
da -76 ...9032°F veya
ohm
35.14 |Sicaklk 1 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.21 |Sicaklik 2 kaynagi Liste 0...11 - 1=1
35.22 |Sicaklik 2 ariza limiti Real -60 ... 5000 °C veya ohm °C, °F 1 =1 birim
yada-76 ... 9032 °F veya
ohm
35.23 |Sicaklik 2 uyari limiti Real -60 ... 5000 °C veya ohm °C, °F 1 =1 birim
yada-76 ... 9032 °F veya
ohm
35.24 |Sicaklik 2 Al kaynag! Analog - - 1=1
kaynak
35.30 |FPTC yapilandirma word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
35.50 |Motor ortam sicakhgi Real -60 ... 100°C veya -76 ... | °Cveya 1=1°
212°F °F
35.51 |Motor yik egrisi Real 50...150 % 1=%1
35.52 |Sifir hiz yuku Real 50...150 % 1=%1
35.53 |Kirilma noktasi Real 1,00...500,00 Hz 100=1Hz
35.54 |Motor nominal sicaklik artigi Real 0...300 Cveya 32...572 °F| °C veya 1=1°
°F
35.55 | Motor termik zaman sabiti Real 100...10000 s 1=1s
35.60 |Kablo sicakligi Real 0,0...200,0 % 10 = %1
35.61 |Kablo nominal akimi Real 0,00...10000,0 A 100=1A
35.62 |Kablo termik artis zamani Real 0...50000 s 1=1s
35.100 |DOL starter kontrol kaynagi ikili - - 1=1
kaynak
35.101 |DOL starter agma gecikmesi Real 0...42949673 S 1=1s
35.102 |DOL starter kapama gecikmesi| Real 0...715828 dk 1=1dk
35.103 |DOL starter geribildirim Ikili - - 1=1
kaynagi kaynak
35.104 |DOL starter geribildirim Real 0...42949673 s 1=1s
gecikmesi
35.105 |DOL starter durum word't PB 0000b...1111b - =
35.106 |DOL starter olay turu Liste 0...2 - =
36 Yk analizori
36.01 |PVL sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.02 |PVL filtre stresi Real 0,00 ... 120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 sinyal kaynagi Analog - - 1=1
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36.07 |AL2 sinyal dlgeklendirme Real 0,00 ... 32767,00 - 100=1
36.09 |Sifirlama kaydedicileri Liste 0...3 - 1=1
36.10 |PVL tepe degeri Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
36.11 |PVL tepe degeri tarihi Veri - - 1=1
36.12 |PVL tepe degeri saati Veri - - 1=1
36.13 | Tepe degerindeki PVL akimi Real -32768,00 ... 32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL DC gerilimi tepe Real 0,00 ... 2000,00 \Y 100=1V

degerinde
36.15 |Tepe degerindeki PVL hizi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
36.16 |PVL reset tarihi Veri - - 1=1
36.17 |PVL filtre saati Veri - - 1=1
36.20 |AL1 %0 -- %10 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.21 |AL1 %10 -- %20 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.22 |AL1 %20 -- %30 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.23 |AL1 %30 -- %40 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.24 |AL1 %40 -- %50 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.25 |AL1 %50 -- %60 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.26 |AL1 %60 -- %70 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.27 |AL1 %70 -- %80 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.28 |AL1 %80 -- %90 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.29 |AL1 %90 uzeri Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.40 |AL2 %0 -- %10 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.41 |AL2 %10 -- %20 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.42 |AL2 %20 -- %30 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.43 |AL2 %30 -- %40 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.44 |AL2 %40 -- %50 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.45 |AL2 %50 -- %60 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.46 |AL2 %60 -- %70 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.47 |AL2 %70 -- %80 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.48 |AL2 %80 -- %90 Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.49 |AL2 %90 uzeri Real 0,00 ... 100,00 % 100 = %1
36.50 |AL2 reset tarihi Veri - - 1=1
36.51 |AL2 reset saati Veri - - 1=1
37 Kull. YUk egrisi

37.01 |ULC cikisi durum word'd PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 |ULC denetim sinyali Liste - - 1=1
37.03 |ULC asiri yuk islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.04 |ULC duslk yuk islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.11 |[ULC hiz tablosu noktasi 1 Real 0,0 ... 30000,0 rpm 10=1rpm
37.12 |ULC hiz tablosu noktasi 2 Real 0,0 ... 30000,0 rpm 10=1rpm
37.13 |ULC hiz tablosu noktasi 3 Real 0,0 ... 30000,0 rpm 10 =1rpm
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37.14 |ULC hiz tablosu noktasi 4 Real 0,0 ... 30000,0 rpm 10=1rpm
37.15 |ULC hiz tablosu noktasi 5 Real 0,0 ... 30000,0 rpm 10=1rpm
37.16 |ULC frekans tablosu noktasi 1 Real 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC frekans tablosu noktasi 2 Real 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC frekans tablosu noktasi 3 Real 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC frekans tablosu noktasi 4 Real 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC frekans tablosu noktasi 5 Real 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC dusuk yuk noktasi 1 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.22 |ULC dusuk yuk noktasi 2 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.23 |ULC dusuk yuk noktasi 3 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.24 |ULC dusuk yik noktasi 4 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.25 |ULC dusuk yuk noktasi 5 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.31 |ULC asiri yuk noktasi 1 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.32 |ULC asiri ylk noktasi 2 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.33 |ULC asiri yuk noktasi 3 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.34 |ULC asIri ylUk noktasi 4 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.35 |ULC asiri yik noktasi 5 Real 0,0 ... 1600,0 % 10 = %1
37.41 |ULC asin yuk zamanlayicisi Real 0,0 ... 10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC dusuk yuk zamanlayicisi Real 0,0 ... 10000,0 S 10=1s

40 Proses PID grubu 1
40.01 |Proses PID ¢ikisi gercek Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.02 |Proses PID geribildirimi gercek| Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.03 |Proses PID ayar noktasi Real -32768,00 ... 32767,00 rom, % |100=1rpm, %
gergek veya Hz veya Hz
40.04 |Proses PID sapmasi gergek Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.05 |Proses PID trim cikisi gergek Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.06 |Proses PID kontrolii durum PB 0000h...FFFFh - 1=1
word'l.
40.07 |Set 1 PID ¢alisma modu Liste 0...2 - =
40.08 |Set 1 geribildirim 1 kaynagi Analog - - =
kaynak
40.09 |Set 1 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.10 |Set 1 geribildirim fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
40.11 |Set 1 geribildirim filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
40.12 |Set 1 birim segimi Liste 0...2 - 1=1
40.14 |Set 1 ayar noktasl Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
olceklendirme
40.15 |Set 1 ¢ikis olgeklendirme Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
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40.16 |Set 1 ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.17 |Set 1 ayar noktas| 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.18 |Set 1 ayar noktasi fonksiyonu Liste 0..11 - =
40.19 |[Set 1 dahili ayar noktasi se¢l Ikili - - =
kaynak
40.20 |Set 1 dahili ayar noktasi se¢2 ikili - - 1=1
kaynak
40.21 |Set 1 dahili ayar noktas! 1 Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.22 |Set 1 dahili ayar noktasi 2 Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.23 |Set 1 dahili ayar noktasi 3 Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.24 | Set 1 dahili ayar noktas| 4 Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.25 |Set 1 ayar noktasi secimi Ikili - - 1=1
kaynak
40.26 |Set 1 ayar noktasi min Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
40.27 |Set 1 ayar noktasi maks Real -32768,00 ... 32767,00 - 100=1
40.28 |Set 1 ayar noktasl artis Real 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
zamani
40.29 |Set 1 ayar noktasl azalma Real 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
zamani
40.30 |[Set 1 ayar noktasi donma Ikili - - 1=1
etkin kaynak
40.31 |Set 1 sapma ters cevriimesi kili - - 1=1
kaynak
40.32 |Set 1 kazanci Real 0,10 ... 100,00 - 100=1
40.33 |Set 1 entegrasyon siresi Real 0,0 ... 32767,0 s 10=1s
40.34 |Set 1 tlrev suresi Real 0,000 ... 10,000 s 1000=1s
40.35 |Set 1 tlrev filtre suresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Set 1 ¢ikis min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
40.37 |Set 1 ¢ikis maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
40.38 |Set 1 ¢ikis donma Ikili - - 1=1
etkinlestirme kaynak
40.39 |Set 1 6l bant araligi Real 0,0 ...32767,0 - 10=1
40.40 |Set 1 6lu bant gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.41 |Set 1 uyku modu Liste 0...2 - 1=1
40.42 |Set 1 uyku etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak
40.43 |Set 1 uyku seviyesi Real 0,0... 32767,0 - 10=1
40.44 |Set 1 uyku gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.45 |Set 1 uyku uzatma zamani Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.46 |Set 1 uyku uzatma adimi Real 0,0... 32767,0 - 10=1
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40.47 |Set 1 uyandirma sapmasi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.48 |Set 1 uyandirma gecikmesi Real 0,00 ... 60,00 S 100=1s
40.49 |Set 1 izleme modu Ikili - - 1=1
kaynak
40.50 |Set 1 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
40.51 |Set 1 trim modu Liste - 1=1
40.52 |Set 1 trim segimi Liste - 1=1
40.53 |Set 1 trimlenmis ref isareti Analog - - 1=1
kaynak
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 setl/set2 segimi fiili - - 1=1
kaynak
40.60 |Ayar 1 PID etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynagdi kaynak
40.91 |Geri bildirim verileri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100=1
40.92 |Geri bildirim verileri depolama Real -327,68 ... 327,67 - 100=1
41 Proses PID grubu 2
41.07 |Set 2 PID galisma modu Liste 0...2 - =
41.08 |Set 2 geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=
kaynak
41.09 |Set 2 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.10 |Set 2 geribildirim fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
41.11 |Set 2 geribildirim filtre suresi Real 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
41.12 |Set 2 birim segimi Liste 0...2 - 1=1
41.14 |Set 2 ayar noktasi Real -32768 ... 32767 - 100=1
olceklendirme
41.15 |Set 2 ¢ikis 6lgeklendirme Real -32768 ... 32767 - 100=1
41.16 |Set 2 ayar noktas! 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.17 |Set 2 ayar noktasi 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.18 |Set 2 ayar noktasi fonksiyonu Liste 0...11 - =
41.19 |Set 2 dahili ayar noktasi se¢l Ikili - - 1=
kaynak
41.20 |Set 2 dahili ayar noktasi se¢2 Ikili - - 1=1
kaynak
41.21 |Set 2 dahili ayar noktasi 1 Real -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.22 |Set 2 dahili ayar noktasi 2 Real -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
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41.23 | Set 2 dahili ayar noktasi 3 Real -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.24 | Set 2 dahili ayar noktas| 4 Real -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.25 |Set 2 ayar noktasi segimi Ikili - - 1=1
kaynak
41.26 |Set 2 ayar noktasi min Real -32768,0 ... 32767,0 - 100=1
41.27 |Set 2 ayar noktasi maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 100=1
41.28 |Set 2 ayar noktasi artis Real 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
zamani
41.29 |Set 2 ayar noktasl azalma Real 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
zamani
41.30 |[Set 2 ayar noktasi donma Ikili - - 1=1
etkin kaynak
41.31 |Set 2 sapma ters gevrilmesi Ikili - - 1=1
kaynak
41.32 |Set 2 kazanci Real 0,1...100,0 - 100=1
41.33 |Set 2 entegrasyon siresi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.34 |Set 2 tlrev suresi Real 0,0...10,0 s 1000=1s
41.35 |Set 2 tlrev filtre suresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Set 2 ¢ikis min Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
41.37 |Set 2 ¢ikis maks Real -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
41.38 |Set 2 ¢ikis donma Ikili - - 1=1
etkinlestirme kaynak
41.39 |Set 2 6l bant araligi Real 0,0 ... 32767,0 - 10=1
41.40 |Set 2 6lu bant gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.41 |Set 2 uyku modu Liste 0...2 - 1=1
41.42 |Set 2 uyku etkinlegtirme Ikili - - 1=1
kaynak
41.43 |Set 2 uyku seviyesi Real 0,0... 32767,0 - 10=1
41.44 |Set 2 uyku gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.45 |Set 2 uyku uzatma zamani Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.46 |Set 2 uyku uzatma adimi Real 0,0... 32767,0 - 10=1
41.47 |Set 2 uyandirma sapmasi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm, % |100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.48 |Set 2 uyandirma gecikmesi Real 0,00 ... 60,00 s 100=1s
41.49 |Set 2 izleme modu Ikili - - 1=1
kaynak
41.50 |Set 2 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
41.51 |Set 2 trim modu Liste - 1=1
41.52 |Set 2 trim segimi Liste - 1=1
41.53 |Set 2 trimlenmis ref isareti Analog - - 1=1
kaynak
41.54 |Set 2 trim orani Real 0,000 ... 1,000 - 1000=1
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41.55 |Set 2 trim garpani Real -100,000 ... 100,000 - 1000=1
41.56 |Set 2 trim kaynagi Liste 1...2 - 1=1
41.60 |Ayar 2 PID etkinlestirme Ikili - - 1=1

kaynagi kaynak
43 Fren Kkiyici
43.01 |Fren direnci sicakligi Real 0,0...120,0 % 10 = %1
43.06 |Fren kiyicisi fonksiyonu Liste 0...3 - 1=1
43.07 |Fren kiyicisi ¢alisma izni Ikili - - 1=1
kaynak
43.08 |Fren direnci termik tc Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Fren direnci Pmax sayaci Real 0,00 ... 10000,00 kw 100 = 1 kW
43.10 |Fren direnci Real 0,0 ... 1000,0 ohm 10 =1 ohm
43.11 |Fren direnci ariza limiti Real 0...150 % 1=%1
43.12 |Fren direnci uyari limiti Real 0...150 % 1=%1
44 Mekanik fren kontroli
44.01 |Fren kontrol durumu PB 00000000b...11111111b - 1=1
44.02 |Fren momenti bellegi Real -1600,0 ... 1600,0 % 10 = %1
44.03 |Fren agma momenti referansi Real -1600,0 ... 1600,0 % 10=%1
44.06 |Fren kontrolu etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak
44.07 |Fren onay! segimi Ikili - - 1=1
kaynak
44.08 |Fren agma gecikmesi Real 0,00 ... 5,00 s 100=1s
44.09 |Fren agma momenti kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
44.10 |Fren agma momenti Real -1000...1000 % 10=%1
44.11 |Freni kapall tutma Ikili - - 1=1
kaynak
44.12 |Fren kapatma talebi Ikili - - 1=1
kaynak
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
44.15 |Fren kapatma seviyesi Real 0,00 ... 10,00 s 100=1s
gecikmesi
44.16 |Fren yeniden agma gecikmesi Real 0,00 ... 10,00 S 100=1s
44.17 |Fren hata fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
44.18 |Fren hata gecikmesi Real 0,00 ... 60,00 S 100=1s
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
45.05 |Tasarruf edilen para x1000 Real 0...4294967295 bin 1=1bhin
45.06 |Tasarruf edilen para Real 0,00 ... 999,99 (segilebi- | 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
45.11 |Enerji optimize edici Liste 0...1 - 1=1
45.12 |Enerji tarifesi 1 Real 0,000 ... 4294967,295 (setlgil)ebi- 1000 = 1 birim
ir
45.13 |Enerji tarifesi 2 Real 0,000 ... 4294967,295 (sei;_il)ebi- 1000 = 1 birim
ir
45.14 | Tarife secgimi Ikili - - 1=1
kaynak
45.17 |Tarife para birimi Liste 100...102 - 1=1
45.18 | CO2 donistirme faktori Real 0,000 ... 65,535 metrik 1000 =1
ton/ MWh metrik
ton/MWh
45.19 |Gug kargllastirma Real 0,0 ... 100000,0 kw 10 =1 kw
45.21 |Enerji hesaplamalari Liste 0...1 - 1=1
resetleme
46 izleme/olgeklendirme ayarlari
46.01 |Hiz skalalama Real 0,10 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.02 |Frekans odlgeklendirme Real 0,10 ... 1000,00 Hz 100=1Hz
46.03 |Moment dlgeklendirme Real 0,1...1000,0 % 10 = %1
46.04 |Gug 6lgeklendirme Real 0,10 ... 30000,00 kW veya | kW veya | 100 = 1 birim
0,10...40214,48 hp hp
46.05 |Akim dlgeklendirme Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Hiz ref sifir lgeklendirme Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.07 |Frekans ref sifir dlgeklendirme Real 0,00 ... 1000,00 Hz 100 =1 Hz
46.11 |Filtre siresi motor hizi Real 0...20000 ms 1=1ms
46.12 |Filtre siresi ¢ikis frekansi Real 0...20000 ms 1=1ms
46.13 | Filtre sliresi motor momenti Real 0...20000 ms 1=1ms
46.14 |Filtre suresi gu¢ ¢ikisl Real 0...20000 ms 1=1ms
46.21 |Hiz gecikmesi Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.22 |Frekans gecikmesi Real 0,00 ... 1000,00 Hz 100 =1 Hz
46.23 |Moment gecikmesi Real 0,0 ... 300,0 % 1=%1
46.31 |Hiz limitinin Gzerinde Real 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
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
46.42 |Moment ondaliklar Liste 0..2 - 1=1
47 Veri depolama
47.01 |Veri depolama 1 real32 Real 47.31 ile tanimlanir - 1000=1
47.02 |Veri depolama 2 real32 Real 47.32 ile tanimlanir - 1000=1
47.03 |Veri depolama 3 real32 Real 47.33 ile tanimlanir - 1000=1
47.04 |Veri depolama 4 real32 Real 47.34 ile tanimlanir - 1000=1
47.05 |Veri depolama 5 real32 Real 47.35 ile tanimlanir - 1000=1
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47.06 |Veri depolama 6 real32 Real 47.36 ile tanimlanir - 1000=1
47.07 |Veri depolama 7 real32 Real 47.37 ile tanimlanir - 1000=1
47.08 |Veri depolama 8 real32 Real 47.38 ile tanimlanir - 1000=1
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
47.15 |Veri depolama 5 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.16 |Veri depolama 6 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.17 |Veri depolama 7 int32 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
47.18 |Veri depolama 8 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
47.25 |Veri depolama 5 int16 Real -32768 ... 32767 - 1=1
47.26 |Veri depolama 6 int16 Real -32768 ... 32767 - 1=1
47.27 |Veri depolama 7 int16 Real -32768 ... 32767 - 1=1
47.28 |Veri depolama 8 int16 Real -32768 ... 32767 - 1=1
47.31 |Veri depolama 1 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.32 | Veri depolama 2 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.33 | Veri depolama 3 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.34 | Veri depolama 4 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.35 |Veri depolama 5 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.36 |Veri depolama 6 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.37 |Veri depolama 7 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
47.38 |Veri depolama 8 real32 tipi Liste 0...5 - 1=1
49 Panel port iletigimi
49.01 |Nod kimlik numarasi Real 1..32 - 1=1
49.03 |Haberlesme hizi Liste 1...5 - 1=1
49.04 |iletisim kaybi siiresi Real 0,3 ... 3000,0 s 10=1s
49.05 | iletigim kaybi eylemi Liste 0..5 - 1=1
49.06 |Ayarlari tazele Liste 0...1 - 1=1
49.07 |Panel hab denetimi zorlama PB 0000h...FFFFh - 1=1
49.08 | ikincil hab kaybi eylemi Liste 0...5 - 1=1
49.14 |Panel hizi referans birimi Liste 0..1 - 1=1
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49.15 |Minimum har hiz ref paneli Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
49.16 |Maksimum har hiz ref paneli Real -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
49.17 |Minimum har frekans ref paneli Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
49.18 |Maksimum har frekans ref Real -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1 Hz

paneli
50 Fieldbus adaptori (FBA)
50.01 |FBA A devrede Liste 0...3 - 1=1
50.02 [FBA A iletisim kaybi Liste 0...5 - =
fonksiyonu
50.03 |FBA A iletisim kaybi zmn Real 0,3 ... 6553,5 s 10=1s
asimi
50.04 [FBA A refl tipi Liste 0...5 - 1=1
50.05 [FBA A ref2 tipi Liste 0...5 - 1=1
50.07 |[FBA A gercek 1 tipi Liste 0...6 - 1=1
50.08 [FBA A gercek 2 tipi Liste 0...6 - 1=1
50.09 [FBA A SW seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.10 |FBA A actl seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.11 |FBA A act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.12 |[FBA A hata giderme modu Liste 0...1 - 1=1
50.13 |FBA A kontrol word'll Veri 00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBA Areferansi 1 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.15 |FBA A referansi 2 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.16 |FBA A durum word't Veri 00000000h ... FFFFFFFFh - 1=
50.17 |[FBA A gercek degeri 1 Real -2147483648 ... - =
2147483647
50.18 [FBA A gercek degeri 2 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.21 |[FBA A zaman seviyesi secimi Liste 0...3 - =
50.26 |FBA A iletisim denetimi PB 0000h...FFFFh - 1=
zorlama
50.31 |FBA B etkinlestirme Liste 0...1 - =
50.32 |[FBA B iletisim kaybi Real 0...5 - =
fonksiyonu
50.33 [FBA B iletisim kaybi zaman Liste 0,3 ... 6553,5 s 10=1s
asimi
50.34 |FBA B refl tipi Liste 0...5 - 1=1
50.35 |FBA B ref2 tipi Liste 0...5 - 1=1
50.37 |FBA B gercek 1 tipi Liste 0...6 - 1=1
50.38 |FBA B gercek 2 tipi Liste 0...6 - 1=1
50.39 |[FBA B SW seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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50.40 |FBA B actl seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.41 |FBA B act2 seffaf kaynagi Liste - - 1=1
50.42 |FBA B hata giderme modu Veri 0...1 - 1=1
50.43 |FBA B kontrol word'tl Real |00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.44 |FBA B referansi 1 Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.45 |FBA B referansi 2 Veri -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.46 |FBA B durum word'u Real 00000000h ... FFFFFFFFh - =
50.47 |FBA B gercek degeri 1 Real -2147483648 ... - 1=
2147483647
50.48 |FBA B gercek degeri 2 -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.51 |FBA B zaman seviyesi segimi Liste 0...3 - =
50.56 |FBA B iletisim denetimi PB 0000h...FFFFh - =
zorlama
51 FBA A ayarlari
51.01 |FBA Atipi Liste - - =
51.02 |FBA A Par2 Real 0...65535 - 1=1
51.26 |FBA A Par26 Real 0...65535 - 1=1
51.27 |FBA A par tazele Liste 0...1 - 1=1
51.28 |FBA A par tablo sur Veri - - 1=1
51.29 |FBA A suruci tipi kodu Real 0...65535 - 1=1
51.30 |FBA A esleme dosyasi surumu| Real 0...65535 - 1=1
51.31 |D2FBA A iletisim durumu Liste 0...6 - 1=1
51.32 |FBA A iletigsimi SW surimi Veri - - 1=1
51.33 |FBA A uygulamasi SW Veri - - 1=1
sUrimu
52 FBA A veri girigi
52.01 |FBA A veri girisil Liste - - 1=1
52.12 |FBA A veri girisil2 Liste - - 1=1
53 FBA A veri ¢ikisi
53.01 |FBA A veri ¢ikigil Liste - - 1=1
53.12 |FBA A veri ¢ikisi12 Liste - - 1=1
54 FBA B ayarlari
54.01 |FBA B tipi
54.02 |FBA B Par2 UINT16 0...65535 -
54.26 |FBA B Par26 UINT16 0...65535 -
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54.27 |FBA B par tazele Liste 0...1 -
54.28 |FBA B par tablo sur UINT16 0...65535 -
54.29 |FBA B surici tipi kodu UINT16 0...65535 -
54.30 |FBA B esleme dosyasi surimi| UINT16 0...65535 -
54.31 |D2FBA B iletisim durumu Liste 0...6 -
54.32 |FBA B iletisimi SW strimu UINT16 0...65535 -
54.33 |FBA B uygulamasi SW UINT16 0...65535 -
strimu
55 FBA B veri girisi
55.01 |FBA B veri girisil Liste - - 1=1
55.12 |FBA B veri girisil2 Liste - - 1=1
56 FBA B veri ¢ikis!
56.01 |FBA B veri ¢ikisil Liste - - 1=1
56.12 |FBA B veri ¢ikisi12 Liste - - 1=1
58 Dahili fieldbus
58.01 |Protokol etkinlegtir Liste 0...1 - 1=1
58.02 |Protokol kimligi Real 0000h...FFFFh - 1=1
58.03 |Nod adresi Real 0...255 - 1=1
58.04 [Haberlesme hizi Liste 2.7 - 1=1
58.05 |Parite Liste 0..3 - 1=1
58.06 |lletisim kontrolii Liste 0...2 - 1=1
58.07 |lletisim tanilamasi PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.08 |Alinan paket Real 0...4294967295 - 1=1
58.09 |Aktarilan paketler Real 0...4294967295 - 1=1
58.10 |[Tum paketler Real 0...4294967295 - 1=1
58.11 |UART hatalari Real 0...4294967295 - 1=1
58.12 [CRC hatalari Real 0...4294967295 - 1=1
58.14 |lletisim kaybi eylemi Liste 0..5 - 1=1
58.15 |lletisim kaybi modu Liste 1.2 - 1=1
58.16 |lletisim kaybi siiresi Real 0,0 ... 6000,0 s 10=1s
58.17 [Goénderim gecikme Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 |EFB kontrol word't PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.19 [EFB durum word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.25 |Kontrol profili Liste 0,2 - 1=1
58.26 |EFB refl tipi Liste 0...5 - 1=1
58.27 |EFB ref2 tipi Liste 0...5 - 1=1
58.28 |EFB actl tipi Liste 0...6 - 1=1
58.29 |EFB act2 tipi Liste 0...6 - 1=1




458 Ek parametre verileri

No. Adi Tip Aralik Birim FbEQ32
58.30 |EFB durum word'u seffaf Analog - - 1=1
kaynagi kaynak
58.31 |EFB actl seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.32 |EFB act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.33 |Adresleme modu Liste 0...2 - 1=1
58.34 |Word sirasi Liste 0...1 - 1=1
58.36 |EFB hab denetimi zorlama PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.101 |Data G/C 1 Analog - - 1=1
kaynak
58.102 |Data G/G 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
58.124 |Data G/C 24 Analog - - 1=1
kaynak
60 DDCS iletigimi
60.01 |M/F iletisim portu Liste - - -
60.02 |M/F nod adresi Real 1...254 - -
60.03 | M/F modu Liste 0...6 - -
60.05 |M/F HW baglantisi Liste 0...1 - -
60.07 |M/F baglanti kontroli Real 1...15 - -
60.08 |M/F iletisim kaybi zaman asimi Real 0...65535 ms -
60.09 |M/F iletisim kaybi fonksiyonu Liste 0...3 - -
60.10 |M/F refl tipi Liste 0...5 - -
60.11 |M/F ref2 tipi Liste 0...5 - -
60.12 |M/F actl tipi Liste 0...5 - -
60.13 |M/F act? tipi Liste 0...5 - -
60.14 | M/F follower segimi Real 0...16 - -
60.15 |Master' zorla Ikili - - 1=1
kaynak
60.16 |Follower' zorla ikili - - 1=1
kaynak
60.17 |Follower ariza eylemi Liste 0...2 - -

60.18 |Follower etkinlestirme Liste 0...6 - -
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60.19 |M/F iletisim denetimi se¢ 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.20 | M/F iletisim denetimi se¢ 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.23 | M/F durum denetimi se¢ 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.24 | M/F durum denetimi se¢ 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.27 | M/F durum dentm modu se¢ 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.28 | M/F durum dentm modu se¢ 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.31 | M/F uyanma gecikmesi Real 0,0...180,0 s 10=1s
60.32 | M/F hab denetimi zorlama PB 0000h...FFFFh - 1=1
60.41 |Genisletme adaptori iletisim Liste - - -

portu
60.50 |DDCS kontrol cihazi surticu Liste 0..1 - -
tipi
60.51 |DDCS kontrol cihazi iletigim Liste - - -
portu
60.52 |DDCS kontrol cihazi nod Real 1...254 - -
adresi
60.55 |DDCS kontrol cihazi HW Liste 0..1 - -
baglantisi
60.57 |DDCS kontrol cihazi baglanti Real 1..15 - -
kontrolli
60.58 [DDCS kontrol cihazi iletisim Real 0...60000 ms -
kaybi stiresi
60.59 |DDCS kontrol cihazi iletigim Liste 0..5 - -
kaybi fonksiyonu
60.60 |DDCS kontrol cihazi ref1 tipi Liste 0...5 - -
60.61 |DDCS kontrol cihazi ref2 tipi Liste 0...5 - -
60.62 |DDCS kontrol cihazi actl tipi Liste 0...5 - -
60.63 |DDCS kontrol cihazi act2 tipi Liste 0...5 - -
60.64 |Posta kutusu veri grubu secimi| Liste 0...1 - -
60.65 [DDCS kontrol cihazi hab PB 0000h...FFFFh - 1=1
denetimi zorlama
(60.71...60.79 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol Gnitesiyle gorilebilir)
60.71 |INU-LSU iletisim portu Liste - - 1=1
60.77 |INU-LSU baglanti kontrolu Real 1...15 - -
60.78 |INU-LSU iltsm kybi zmn asimi Real 0...65535 ms -
60.79 |INU-LSU iletisim kaybi Ikili - - 1=1
fonksiyonu kaynak
61 D2D ve DDCS veri aktarimi
61.01 |M/F veri 1 seg¢imi Liste - - -
61.02 |M/F veri 2 seg¢imi Liste - - -
61.03 |M/F veri 3 se¢imi Liste - - -
61.25 |M/F veri 1 degeri Real 0...65535 - -
61.26 |M/F veri 2 degeri Real 0...65535 - -
61.27 |M/F veri 3 degeri Real 0...65535 - -
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61.45 |Veri grubu 2 veri 1 segimi Liste - - -
61.46 |Veri grubu 2 veri 2 segimi Liste - - -
61.47 |Veri grubu 2 veri 3 segimi Liste - - -
61.48 |Data grubu 4 data 1 segimi Liste - - -
61.49 |Data grubu 4 data 2 segimi Liste - - -
61.50 |Veri grubu 4 veri 3 segimi Liste - - -
61.51 |Veri grubu 11 veri 1 segimi Liste - - -
61.52 |Veri grubu 11 veri 2 segimi Liste - - -
61.53 |Veri grubu 11 veri 3 segimi Liste - - -
61.54 |Veri grubu 13 veri 1 segimi Liste - - -
61.55 |Veri grubu 13 veri 2 segimi Liste - - -
61.56 |Veri grubu 13 veri 3 secimi Liste - - -
61.57 |Data grubu 15 data 1 segimi Liste - - -
61.58 |Data grubu 15 data 2 segimi Liste - - -
61.59 |Data grubu 15 data 3 segimi Liste - - -
61.60 |Data grubu 17 data 1 segimi Liste - - -
61.61 |Data grubu 17 data 2 segimi Liste - - -
61.62 |Data grubu 17 data 3 segimi Liste - - -
61.63 |Data grubu 19 data 1 segimi Liste - - -
61.64 |Data grubu 19 data 2 segimi Liste - - -
61.65 |Data grubu 19 data 3 segimi Liste - - -
61.66 |Data grubu 21 data 1 segimi Liste - - -
61.67 |Data grubu 21 data 2 segimi Liste - - -
61.68 |Data grubu 21 data 3 segimi Liste - - -
61.69 |Data grubu 23 data 1 segimi Liste - - -
61.70 |Data grubu 23 data 2 segimi Liste - - -
61.71 |Data grubu 23 data 3 segimi Liste - - -
61.72 |Data grubu 25 data 1 segimi Liste - - -
61.73 |Data grubu 25 data 2 segimi Liste - - -
61.74 |Veri grubu 25 veri 3 segimi Liste - - -
61.95 |Veri grubu 2 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
61.96 |Veri grubu 2 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
61.97 |Veri grubu 2 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
61.98 |Data grubu 4 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.99 |Data grubu 4 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.100 | Veri grubu 4 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
61.101 |Veri grubu 11 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
61.102 |Veri grubu 11 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
61.103 | Veri grubu 11 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
61.104 |Veri grubu 13 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
61.105 |Data grubu 13 data 2 degeri Real 0...65535 - -
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61.106 |Data grubu 13 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.107 |Data grubu 15 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.108 | Data grubu 15 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.109 |Data grubu 15 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.110 |Data grubu 17 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.111 |Data grubu 17 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.112 |Data grubu 17 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.113 | Data grubu 19 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.114 | Data grubu 19 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.115 | Data grubu 19 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.116 |Data grubu 21 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.117 |Data grubu 21 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.118 | Data grubu 21 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.119 | Data grubu 23 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.120 | Data grubu 23 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.121 | Data grubu 23 data 3 degeri Real 0...65535 - -
61.122 | Data grubu 25 data 1 degeri Real 0...65535 - -
61.123 | Data grubu 25 data 2 degeri Real 0...65535 - -
61.124 | Veri grubu 25 veri 3 degeri Real 0...65535 - -

(61.151...61.203 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol unitesiyle gorilir)

61.151 |INU-LSU veri grubu 10 veri 1 Liste - - -

se¢
61.152 | INU-LSU veri grubu 10 veri 2 Liste - - -
se¢
61.153 | INU-LSU veri grubu 10 veri 3 Liste - - -
seg
61.201 |INU-LSU veri grubu 10 veri 1 Real 0...65535 - -
degeri
61.202 |INU-LSU veri grubu 10 veri 2 Real 0...65535 - -
degeri
61.203 |INU-LSU veri grubu 10 veri 3 Real 0...65535 - -
degeri
62 D2D ve DDCS veri alimi
62.01 |M/F veri 1 se¢imi Liste - - -
62.02 |M/F veri 2 se¢imi Liste - - -
62.03 |M/F veri 3 se¢imi Liste - - -
62.04 |Follower nod 2 veri 1 segimi Liste - - -
62.05 |Follower nod 2 veri 2 segimi Liste - - -
62.06 |Follower nod 2 veri 3 segimi Liste - - -
62.07 |Follower nod 3 veri 1 segimi Liste - - -
62.08 |Follower nod 3 veri 2 segimi Liste - - -
62.09 |Follower nod 3 veri 3 segimi Liste - - -

62.10 |Follower nod 4 veri 1 segimi Liste - - -
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62.11 |Follower nod 4 veri 2 segimi Liste - - -
62.12 |Follower nod 4 veri 3 segimi Liste - - -
62.25 |MF veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.26 |MF veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.27 |MF veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.28 |Follower nod 2 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.29 |Follower nod 2 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.30 |Follower nod 2 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.31 |Follower nod 3 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.32 |Follower nod 3 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.33 |Follower nod 3 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.34 |Follower nod 4 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.35 |Follower nod 4 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.36 |Follower nod 4 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.37 | M/F iletisim durumu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
62.38 | M/F iletisim durumu 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
62.41 | M/F follower hazir durumu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
62.42 | M/F follower hazir durumu 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
62.45 |Veri grubu 1 veri 1 segimi Liste - - -
62.46 |Veri grubu 1 veri 2 segimi Liste - - -
62.47 |Verigrubu 1 veri 3 segimi Liste - - -
62.48 |Data grubu 3 data 1 segimi Liste - - -
62.49 |Data grubu 3 data 2 segimi Liste - - -
62.50 |Veri grubu 3 veri 3 segimi Liste - - -
62.51 |Veri grubu 10 veri 1 segimi Liste - - -
62.52 |Veri grubu 10 veri 2 segimi Liste - - -
62.53 |Veri grubu 10 veri 3 secimi Liste - - -
62.54 |Veri grubu 12 veri 1 segimi Liste - - -
62.55 |Data grubu 12 data 2 segimi Liste - - -
62.56 |Data grubu 12 data 3 segimi Liste - - -
62.57 |Data grubu 14 data 1 segimi Liste - - -
62.58 |Data grubu 14 data 2 segimi Liste - - -
62.59 |Data grubu 14 data 3 segimi Liste - - -
62.60 |Data grubu 16 data 1 segimi Liste - - -
62.61 |Data grubu 16 data 2 segimi Liste - - -
62.62 |Data grubu 16 data 3 segimi Liste - - -
62.63 |Data grubu 18 data 1 segimi Liste - - -
62.64 |Data grubu 18 data 2 segimi Liste - - -
62.65 |Data grubu 18 data 3 segimi Liste - - -
62.66 |Data grubu 20 data 1 segimi Liste - - -
62.67 |Data grubu 20 data 2 segimi Liste - - -
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62.68 |Data grubu 20 data 3 segimi Liste - - -
62.69 |Data grubu 22 data 1 segimi Liste - - -
62.70 |Data grubu 22 data 2 segimi Liste - - -
62.71 |Data grubu 22 data 3 segimi Liste - - -
62.72 |Data grubu 24 data 1 segimi Liste - - -
62.73 |Data grubu 24 data 2 segimi Liste - - -
62.74 |Veri grubu 24 veri 3 segimi Liste - - -
62.95 |Verigrubu 1 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.96 |Verigrubu 1 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.97 |Verigrubu 1 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.98 |Data grubu 3 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.99 |Data grubu 3 data 2 degeri Real 0...65535 - -

62.100 |Veri grubu 3 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.101 |Veri grubu 10 veri 1 degeri Real 0...65535 - -
62.102 | Veri grubu 10 veri 2 degeri Real 0...65535 - -
62.103 | Veri grubu 10 veri 3 degeri Real 0...65535 - -
62.104 | Veri grubu 12 veri 1 deg@eri Real 0...65535 - -
62.105 | Data grubu 12 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.106 |Data grubu 12 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.107 | Data grubu 14 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.108 | Data grubu 14 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.109 |Data grubu 14 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.110 | Data grubu 16 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.111 |Data grubu 16 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.112 |Data grubu 16 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.113 | Data grubu 18 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.114 | Data grubu 18 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.115 | Data grubu 18 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.116 |Data grubu 20 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.117 | Data grubu 20 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.118 | Data grubu 20 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.119 | Data grubu 22 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.120 | Data grubu 22 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.121 | Data grubu 22 data 3 degeri Real 0...65535 - -
62.122 | Data grubu 24 data 1 degeri Real 0...65535 - -
62.123 | Data grubu 24 data 2 degeri Real 0...65535 - -
62.124 | Veri grubu 24 veri 3 deg@eri Real 0...65535 - -
(62.151...62.203 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol unitesiyle gordlir)
62.151 |INU-LSU veri grubu 11 veri 1 Real Liste - -
se¢
62.152 | INU-LSU veri grubu 11 veri 2 Real Liste - -
se¢
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62.153 [INU-LSU veri grubu 11 veri 3 Real Liste - -
se¢
62.201 |INU-LSU veri grubu 11 veri 1 Real 0...65535 - -
degeri
62.202 [INU-LSU veri grubu 11 veri 2 Real 0...65535 - -
degeri
62.203 [INU-LSU veri grubu 11 veri 3 Real 0...65535 - -
degeri
90 Geri bildirim secimi
90.01 |Kontrol i¢in motor hizi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.02 |Motor konumu Real 0,00000000 ... 1,00000000 dev 100000000 =1
dev
90.03 |Yuk hizi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.04 |Yik konumu Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.05 |Yuk konumu 6lgeklendi Real -2147483,648 ... - 100000 = 1
2147483,647
90.06 |Motor konumu 6lgeklendi Real -2147483,648 ... - 1000=1
2147483,647
90.07 |Yuk konumu 6lgeklenmis dah Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.10 |Enkoder 1 hizi Real -32768,00 ... 32767,00 pm 100 =1 rpm
90.11 |Enkoder 1 konumu Real 0,00000000 ... 1,00000000 dev 100000000=1
dev
90.12 |Enkoder 1 ¢ok donusli devir Real 0...16777215 - 1=1
90.13 |Enkoder 1 devir uzantisi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.14 |Enkoder 1 konumu islenmemis| Real 0...16777215 - =
90.15 |Enkoder 1 devri islenmemis Real 0...16777215 - 1=1
90.20 |Enkoder 2 hizi Real -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.21 |Enkoder 2 konumu Real 0,00000000 ... 1,00000000 dev 100000000 =1
dev
90.22 |Enkoder 2 ¢ok donusliu devir Real 0...16777215 - 1=1
90.23 |Enkoder 2 devir uzantisi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.24 |Enkoder 2 konumu islenmemis| Real 0...16777215 - 1=1
90.25 |Enkoder 2 devri islenmemis Real 0...16777215 - 1=1
90.26 |Motor devir uzantisi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.27 |Yuk devir uzantisi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.35 |Kon sayaci durumu PB 000000b...111111b - 1=1
90.38 |Kon sayaci ondaliklari Liste 0...9 - 1=1
90.41 |Motor geribildirim segimi Liste 0...2 - 1=1
90.42 | Motor hizi filtre suresi Real 0...10000 ms 1=1ms
90.43 |Motor disli pay! Real -32768...32767 - 1=1
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90.44 |Motor digli paydasi Real -32768...32767 - 1=1
90.45 |Motor geribildirim arizasi Liste 0...1 - 1=1
90.46 |Zorla aclk gev Liste 0.1 - 1=1
90.48 | Motor konum ekseni modu Liste 0...1 - 1=1
90.49 | Motor konumu ¢o6zunurligu Real 0..31 - 1=1
90.51 |Yik geri bildirim segimi Liste 0..4 - 1=1
90.52 | Yk hizi filtre suresi Real 0...10000 ms 1=1ms
90.53 |Yiik disli pay Real -2147483648 ... - 1=1

2147483647
90.54 |Yuk digli paydasi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.55 |Yuk geri bildirim arizasi Liste 0...1 - 1=1
90.56 |Yuk konumu ofseti Real -2147483648 ... dev l1=1rev
2147483647
90.57 |Yik konumu ¢ozunurlagi Real 0..31 - =
90.58 [Kon sayaci basl degeri dah Real -2147483648 ... - =
2147483647
90.59 [Kon sayaci basl degeri dah Ikili - - 1=1
kaynak kaynak
90.60 |Kon sayacl hatasi ve baglatma Liste 0...1 - 1=1
eylemi
90.61 |Disli pay! Real 2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.62 |Disgli paydasi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.63 |Besleme sabiti payi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.64 |Besleme sabiti paydasi Real -2147483648 ... - 1=1
2147483647
90.65 |Kon sayaci bagl degeri Real -2147483,648 ... - 1=1
2147483,647
90.66 |Kon sayaci basl degeri Ikili - - 1=1
kaynagi kaynak
90.67 |Kon sayac! bagl komutu Ikili - - 1=1
kaynagi kaynak
90.68 |Kon sayacini baglatmayi devre Ikili - - 1=1
disi birak kaynak
90.69 [Kon sayaci bagl hazir resetle Ikili - - 1=1
kaynak
91 Enkoder modulu ayarlari
91.01 |[FEN DI durumu PB 000000b...111111b - 1=1
91.02 |Modul 1 durumu Liste - - 1=1
91.03 |Modul 2 durumu Liste - - 1=1
91.04 [Modul 1 sicakligi Real 0...1000 °C, °F 1 =1 birim
veya
ohm
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91.06 |Modiul 2 sicaklidi Real 0...1000 °C, °F 1 =1 birim
veya
ohm
91.10 |Enkoder parametre yenileme Liste 0...1 - 1=1
91.11 |Moddl 1 tipi Liste 0...4 - 1=1
91.12 |Modil 1 konumu Real 1...254 - 1=1
91.13 |[Modul 2 tipi Liste 0...4 - 1=1
91.14 |Modil 2 konumu Real 1...254 - 1=1
91.21 |Modul 1 sicaklik sensoru tipi Liste 0...2 - 1=1
91.22 |Modil 1 sicaklik filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
91.24 |Modul 2 sicaklik sensoru tipi Liste 0...2 - 1=1
91.25 |Modil 2 sicaklik filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
91.31 |Modul 1 TTL ¢ikis kaynagi Liste 0...2 - 1=1
91.32 |Modul 1 emilasyon pals/dev Real 0...65535 - 1=1
91.33 |Modil 1 emiile edilmis Z-palsi Real 0,00000 ... 1,00000 dev 100000 =1
ofseti dev
91.41 |Modul 2 TTL cikis kaynagi Liste 0...2 - 1=1
91.42 |Modul 2 emilasyon pals/dev Real 0...65535 - 1=1
91.43 |Modil 2 emiile edilmis Z-palsi Real 0,00000 ... 1,00000 dev 100000 =1
ofseti dev
92 Enkoder 1 konfiglirasyonu
92.01 |Enkoder 1 tipi Liste 0...7 - =
92.02 |Enkoder 1 kaynagi Liste 1...2 - 1=
TTL, TTL+ ve HTL enkoder segildiginde bu gruptaki diger parametreler
(enkoder tipi segimine bagl olarak 92.16, 92.17, 92.23...92.25 gorulir)
92.10 |Darbe/devir Real 0...65535 - 1=1
92.11 |Darbe enkoder tipi Liste 0...1 - 1=1
92.12 |Hiz hesaplama modu Liste 0...5 - 1=1
92.13 |Konum tahmini etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
92.14 |Hiz tahmini etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
92.15 |Gegis filtresi Liste 0...3 - 1=1
92.16 |Enkoder 1 besleme gerilimi Liste 0...2 - 1=1
92.17 |Enkoder 1'in kabul edilen pals Real 0...300 kHz 1=1kHz
frek
92.21 |Enkoder kablosu hata modu Liste 0..3 - 1=1
92.23 Maksi_mum pals bekleme Real 1...200 ms 1=1ms
suresi
92.24 |Pals kenari filtreleme Liste 0...2 - =
92.25 |Pals asir frekans fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1
Mutlak bir enkoder segildiginde bu gruptaki diger parametreler
92.10 |Sin/cos sayisi Real 0...65535 - 1=1
92.11 |Mutlak konum kaynagi Liste 0...5 - 1=1
92.12 |Sifir darbe etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
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92.13 |Konum veri genisligi Real 0...32 - 1=1
92.14 |Devir veri genisligi Real 0...32 - 1=1
92.30 |Seri baglanti modu Liste 0..2 - 1=1
92.31 [EnDat maks hesaplama suresi Liste 0...3 - 1=1
92.32 [SSI dongu suresi Liste 0...5 - 1=1
92.33 [SSI saat donguleri Real 2...127 - 1=1
92.34 | SSI konum msb Real 1...126 - 1=1
92.35 |SSI devir msb Real 1...126 - 1=1
92.36 |SSiI veri formati Liste 0...1 - 1=1
92.37 |SSI hab hizi Liste 0...5 - 1=1
92.40 |SSI sifir fazi Liste 0...3 - 1=1
92.45 |[Hiperface parite Liste 0...1 - 1=1
92.46 |Hiperface haberlesme hizi Liste 0...3 - 1=1
92.47 |Hiperface nod adresi Real 0...255 - 1=1

Bir ¢6zuci segildiginde bu gruptaki diger parametreler
92.10 |Etkinlestirme sinyali frekansi Real 1...20 kHz 1=1kHz
92.11 |Etkinlestirme sinyali genligi Real 4,0...12,0 \Y 10=1V
92.12 |Godzicl kutup say! Liste 1...32 - 1=1
93 Enkoder 2 konfigurasyonu
93.01 |Enkoder 2 tipi Liste 0...7 - =
93.02 |Enkoder 2 kaynagi Liste 1.2 - 1=
TTL, TTL+ ve HTL enkoder segildiginde bu gruptaki diger parametreler
(enkoder tipi segimine bagl olarak 93.16, 93.17, 93.23...93.25 gdorulur)
93.10 |Pals/dev Real 0...65535 - 1=1
93.11 |Darbe enkoder tipi Liste 0...1 - 1=1
93.12 |[Hiz hesaplama modu Liste 0...5 - 1=1
93.13 |Konum tahmini etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
93.14 [Hiz tahmini etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
93.15 |Gegis filtresi Liste 0...3 - 1=1
93.16 |Enkoder 2 besleme gerilimi Liste 0...2 - 1=1
93.17 |Enkoder 2'nin kabul edilen Real 0...300 kHz 1=1kHz
pals frek
93.21 |Enkoder kablosu hata modu Liste 0...3 - 1=1
93.23 [Maksimum pals bekleme Real 1...200 ms 1=1ms
siresi
93.24 |Pals kenari filtreleme Liste 0..2 - =
93.25 |Pals asiri frekans fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1
Mutlak bir enkoder segildiginde bu gruptaki diger parametreler

93.10 |[Sin/cos sayisI Real 0...65535 - 1=1
93.11 |Mutlak konum kaynagi Liste 0...5 - 1=1
93.12 |[Sifir darbe etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
93.13 |Pozisyon data genisligi Real 0...32 - 1=1
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93.14 |Devir veri genisligi Real 0...32 - 1=1
93.30 |Seri baglantt modu Liste 0...2 - 1=1
93.31 |EnDat hesaplama suresi Liste 0...3 - 1=1
93.32 |SSI dongu suresi Liste 0...5 - 1=1
93.33 | SSI saat donguleri Real 2...127 - 1=1
93.34 |SSI konum msb Real 1...126 - 1=1
93.35 |SSlI devir msb Real 1...126 - 1=1
93.36 |SSI veri formati Liste 0...1 - 1=1
93.37 |SSl hab hizi Liste 0..5 - 1=1
93.40 |SSI sifir fazi Liste 0...3 - 1=1
93.45 |Hiperface parite Liste 0...1 - 1=1
93.46 |Hiperface haberlesme hizi Liste 0...3 - 1=1
93.47 |Hiperface nod adresi Real 0...255 - 1=1

Bir ¢oziicu segildiginde bu gruptaki diger parametreler
93.10 |Etkinlestirme sinyali frekansi Real 1...20 kHz 1=1kHz
93.11 |Etkinlestirme sinyali genligi Real 4,0...120 \% 10=1V
93.12 | Godzlcu kutup say! Liste 1..32 - 1=1
94 LSU kontrolu
(Bu grup yalnizca bir BCU kontrol Unitesiyle goruliir)
94.01 |LSU kontrolu Liste 0...1 - 1=1
94.10 |LSU maks sarj suresi Real 0...65535 S 1=1s
94.11 |LSU stop gecikmesi Real 0,0 ... 3600,0 S 10=1s
94.20 |DC gerilim referansi Real 0,0 ... 2000,0 \% 10=1V
94.21 |DC gerilim ref kaynagi Liste - - 1=1
94.22 |Kullanici DC gerilim referansi Real 0,0 ... 2000,0 \% 10=1V
94.30 |Reaktif guc referansi Real -3276,8...3276,7 kvar 10 = 1 kvar
94.31 |Reaktif guc referansi kaynagi Liste - - 1=1
94.32 |Kullanici reaktif guc referansi Real -3276,8...3276,7 kvar 10 = 1 kvar
95 Donanim konfiglirasyonu
95.01 |Besleme gerilimi Liste 0...6 - 1=1
95.02 |Uyarlamal gerilim limitleri Liste 0...1 - 1=1
95.04 |Denetleme panosu beslemesi Liste 0...2 - 1=1
95.08 |DC anahtari izleme. Liste 0...1 - 1=1
(95.09...95.14 parametreleri yalnizca bir BCU kontrol unitesiyle gérulir)
95.09 |Sigorta anahtar kontrolu Liste 0...1 - 1=1
95.13 | Azaltiimig ¢calisma modu Liste 0...65535 - 1=1
95.14 [Bagh moddiller PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.15 |Ozel HW ayarlari PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.20 |HW secenek word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.21 |HW secenekleri word'l 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.30 |Paralel tip filtre Liste 0..4 - 1=1
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
95.31 |Paralel baglant tipi Liste - - 1=1
96 Sistem
96.01 |Dil Liste - - 1=1
96.02 |Sifre kodu Veri 0...99999999 - 1=1
96.03 |Erisim duzeyleri etkin PB 0000h...FFFFh - 1=1
96.04 |[Makro secimi Liste 0...6 - 1=1
96.05 |Makro etkin Liste 1..6 - 1=1
96.06 |Parametreleri geri yukleme Liste - - 1=1
96.07 [Manuel olarak parametre Liste 0...1 - 1=1
kaydi
96.08 |Denetleme panosu yikleme Real 0...1 - 1=1
96.09 |FSO yeniden yiikleme Ikili - - -
kaynak
96.10 |Kullanici grubu durumu Liste - - -

96.11 |Kullanici grubu kaydi/yikleme Liste - - -

96.12 |Kullanici grubu G/C modu Ikili - - -
girisl kaynak

96.13 |Kullanici grubu G/C modu Ikili - - -
giris2 kaynak

96.16 |Birim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

96.20 |Zaman senk birincil kaynagi Liste 0...9 - 1=1

96.23 |M/F ve D2D saat Liste 0...1 - 1=1
senkronizasyonu

96.24 |1 Ocak 1980'den beri tam Real 1...59999 - 1=1
glnler

96.25 |24 saat icinde dakika olarak Real 0...1439 - 1=1
siire

96.26 |Bir dakika icinde ms olarak Real 0...59999 - 1=1
stire

96.29 |Zaman senk kaynagdi durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1

96.31 |Sdriicl kimlik numarasi Real 0...32767 - 1=1

96.53 |Gergek saglama toplami Real 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1

96.54 |Saglama toplami eylemi Liste 0...4 - 1=1

96.55 |Saglama toplami kontrol PB 0000h...FFFFh - 1=1
word'l

96.56 |Onaylanmis saglama toplami Real 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
1

96.57 |[Onaylanmis saglama toplami Real 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
2

96.58 |Onaylanmis saglama toplami Real 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
3

96.59 [Onaylanmis saglama toplami Real 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
4

96.61 |Kullanici veri kaydedicisi PB 0000h...FFFFh - 1=1

durum word'l
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEQ32
96.63 |Kullanici veri kaydedicisi tetigi Ikili - - -
kaynak
96.64 |Kullanici veri kaydedicisi start Ikili - - -
kaynak
96.65 |Fabrika veri kaydedicisi zaman Liste - - 1=1
seviyesi
96.70 |Adaptif programi devre disi Liste 0...1 - 1=1
birak
(96.100...96.102 parametreleri yalnizca 96.02 parametresi tarafindan etkinlegtirildiklerinde gorulir)
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 kontroll
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 - - 1=1
kaynak
97.07 |Kullanici aki referansi Real 0,00...200,00 % 100 = %1
97.09 |Anahtarlama frek modu Liste 0...3 - 1=1
97.10 |Sinyal enjeksiyonu Liste 0...4 - 1=1
97.11 TR ayarl Real 25...400 % 1=%1
97.12 |IR komp step-up frekansi Real 0,0 ... 50,0 Hz 10=1Hz
97.13 |IR kompanzasyon Real 0,00 ... 50,00 % 100 = %1
97.15 |Motor modeli sicaklik Liste 0...3 - 1=1
uyarlamasi
97.32 | Motor momenti filtresiz Real -1600,0 ... 1600,0 % 10=%1
97.33 |Hiz tahmini filtre stiresi Real 0,00 ... 100,00 ms 100=1ms
98 Kullanici motor parametreleri
98.01 |Kullanict motor modeli modu Liste 0..3 - 1=1
98.02 |Rs kull Real 0,0000 ... 0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr kull Real 0,0000 ... 0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm kull Real 0,00000 ... 10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 |SigmalL kull Real 0,00000 ... 1,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld kull Real 0,00000 ... 10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lq kull 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 kull SI Real 0,00000 ... 100,00000 ohm 100000 =

1p.u.
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32

98.10 |Rr kull SI Real 0,00000 ... 100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.11 [Lm kull SI Real 0,00 ... 100000,00 mH 100 =1 mH
98.12 |[Sigmal kullanici SI Real 0,00 ... 100000,00 mH 100 =1mH
98.13 |Ld kull SI Real 0,00 ... 100000,00 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq kull SI Real 0,00 ... 100000,00 mH 100 =1 mH
98.15 [Konum ofseti kullanici Real 0...360 derece 1=1der
elektrik-
sel

99 Motor verileri

99.03 |Motor tipi Liste 0...1veyaO...2 - 1=1
99.04 |Motor kontrol modu Liste 0...1 - 1=1
99.06 |Motor nominal akimi Real 0,0 ... 32767,0 A 10=1A
99.07 [Motor nominal gerilimi Real 0,0 ... 32767,0 \Y 10=1V
99.08 |Motor nominal frekansi Real 0,00...500,00 Hz 10=1Hz
99.09 |Motor nominal hizi Real 0...30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Motor nominal giict Real 0,00 ... 10000,00 kW veya | kW veya | 100 = 1 birim
0,00...13404,83 hp hp
99.11 |Motor nominal cos ® Real 0,00...1,00 - 100=1
99.12 |[Nominal motor momenti Real 0,000 ... N-rrbvf?ya 1000 = 1 birim
99.13 |ID run talep edildi Liste 0...7 - 1=1
99.14 |Gergeklestirilen son ID run Liste 0...7 - 1=1
99.15 [Hesaplanan motor kutup say! Real 0...1000 - 1=1
99.16 |Motor faz sirasi Liste 0...1 - 1=1
200 Givenlik

Bu grup istege bagli FSO-xx glvenlik fonksiyonlari modulu ile ilgili parametreleri icerir. Bu gruptaki
parametreler ile ilgili ayrintilar i¢in, FSO-xx modulunun belgelerine bakin.
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Hata i1zleme

Bu bolimin igindekiler

Bu boliim olasi sebep ve ¢6zum yollariyla birlikte uyari ve hata mesajlarini icerir.
Bir¢ok uyari ve hatanin nedeni bu bélimdeki bilgiler yardimiyla tanimlanip
dizeltilebilir. Eger duzeltilemiyorsa bir ABB servis temsilcisi ile temasa gecilmelidir.

Uyari ve hatalar asagdida ayri tablolarda listelenmektedir. Her bir tablo uyari/hata
koduna gdére ayriimigtir.

Guvenlik

UYARI! Sirtcinin bakimi sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.
Sdrici tzerinde herhangi bir calisma gerceklestirmeden 6nce, Donanim el
kitabinin ilk sayfalarindaki Guvenlik talimatlari'ni okuyun.

Gosterimler

Uyarilar ve hatalar

Uyarilar ve hatalar bir anormal suriicii durumunu gosterir. Aktif uyarilarin/alarmlarin
kodlari ve adlari surticiniin kontrol panelinde ve Drive composer bilgisayar
uygulamasinda gériinttlenir. Sadece uyari/hata kodlari fieldbus tizerinden elde
edilebilir.

Uyarilarin sifirlanmasina gerek yoktur; uyarinin nedeni ortadan kaldirildiginda
uyarinin goriantulenmesi durdurulur. Uyarilar kilitteme islemi gerceklestirmez ve
surticl motoru ¢alistirmaya devam eder.

Arizalar suriicu igerisinde kilitteme islemi gergeklestirir ve siriiciiniin hata vermesine
ve motorun durmasina neden olur. Bir hatanin nedeni kaldirildiktan sonra, hata
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kontrol paneli, Drive Composer PC aracl, sirticiniin dijital girigleri veya fieldbus gibi
segilebilir bir kaynaktan resetlenebilir (bkz. parametre 31.11 Hata reset se¢imi). Ariza
sifirlandiktan sonra, surlict yeniden start edilebilir. Bazi hatalar, ya cihazi kapatip
acarak ya da 96.08 Denetleme panosu yiikleme parametresini kullanarak kontrol
Unitesinin yeniden baslatilmasini gerektirir. Hata listesinde bundan uygun sekilde
bahsedilir.

Uyari ve hata gosterimleri, kaynak se¢imi parametresinde Uyari, Hata veya Hata (-1)
0gesini secerek bir role ¢ikisina ya da dijital bir girise/cikisa yonlendirilebilir. Bkz.
bolimler

» Programlanabilir dijital girisler ve cikiglar (sayfa 30)

* Programlanabilir réle ¢ikislari (sayfa 30) ve

* Programlanabilir G/C genigletmeleri (sayfa 31).

islenmemis olaylar

Uyarilara ve arizalara ek olarak, sadece stirliciiniin olay ginliklerinde kayitli olan
islenmemis olaylar bulunur. Bu olaylarin kodlari Uyari mesajlar tablosunda yer alir.

Duzenlenebilir mesajlar

Bazi uyarilar ve hatalar icin, mesaj bilgileri diizenlenebilir ve talimat ve iletisim bilgileri
eklenebilir. Bu mesajlari diizenlemek igin kontrol panelinde Menu - Ayarlar -
Metinleri diizenle 6desini segin.

Uyari/hata tarih¢esi ve analizi

Olay gunlukleri

Sdrlct, kontrol panelindeki ana Menuden erisilebilen iki olay ginligline sahiptir.
Gunluklere Drive composer bilgisayar uygulamasi kullanilarak da erisilebilir (ve
resetlenebilir).

Gunluklerin biri hatalari ve hata resetlemelerini icerir. Diger gunlik, temizleme
giriglerinin yani sira gunlik uyarilari ve islenmemis olaylari listeler. Her iki guinlik de
en yeni 32 olayi icerir Tim gosterimler zaman etiketi ve diger bilgilerle birlikte olay
gunliklerinde saklanir.

Yardimci kodlar

Bazi olaylar ¢ogunlukla sorunun yerinin tespit edilmesine yardimci olan bir yardimci
kod olusturur. Yardimci kod kontrol panelinde mesajla birlikte gorintilenir. Ayrica
olay gunligu ayrintilarinda depolanir. Drive composer bilgisayar uygulamasinda,
yardimci kod (varsa) olay listesinde gosterilir.

Fabrika veri kaydedicisirSuricinin, 500 mikrosaniye (varsayilan, bkz. parametre
96.65 Fabrika veri kaydedicisi zaman seviyesi) araliklarla 6nceden secilen surtcu
degerlerinin 6rnegini alan bir veri kaydedicisi vardir.. Bir hatadan hemen 6nce ve
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sonra kaydedilen yaklasik 7000 6rnek surticuniin bellek Unitesine kaydedilir. Son bes
hatanin hata verilerine, Drive composer pro bilgisayar aracinda goériintiilendiginde
olay gunligiinden erisilebilir. (hata verilerine kontrol paneli Gzerinden erisilemez.)

01.07 Motor akimi, 01.10 Motor momenti, 01.11 DC gerilimi, 01.24 Gergek aki %,
06.01 Temel kontrol word'ti, 06.11 Temel durum word'l, 24.01 Kullanilan hiz
referansi, 30.01 Limit word'li 1, 30.02 Moment limiti durumu ve 90.01 Kontrol igin
motor hizi deg@erleri fabrika veri giinligiine kaydedilir. Parametrelerin secgimi kullanici
tarafindan degistirilemez.

Diger veri kaydediciler

Kullanici veri kaydedicisi

Ozel bir veri kaydedicisi Drive composer pro bilgisayar araci kullanilarak konfigiire
edilebilir. Bu islevsellik en fazla sekiz serbest secilmis siiriicii parametresinin
secilebilir araliklarla 6rneklenmesini saglar. Tetikleme kosullari ve izleme periyodunun
uzunlugu ayrica kullanici tarafindan yaklasik 8000 6rnek limiti iginde tanimlanabilir.
PC aracina ilave olarak, kaydedicinin durumu 96.61 Kullanici veri kaydedicisi durum
word'l slrtict parametresiyle gosterilir. Tetikleme kaynaklari, 96.63 Kullanici veri
kaydedicisi tetigi ve 96.64 Kullanici veri kaydedicisi start parametreleri ile segilir.
Yapilandirma, durum ve toplanan veriler daha sonra analiz i¢in bellege kaydedilir.

PSL2 veri kaydedicisiBelirli strucu tipleriyle (6zellikle paralel baglanmis ¢evirici
modillerle) kullanilan BCU kontrol (initesi, hata takibine ve analizine yardimci olmak
icin gevirici modullerden gelen verileri toplayan bir veri kaydedicisi icerir. Veriler
BCU'ya takili olan SD bellek kartina kaydedilir ve ABB servis personeli tarafindan
analiz edilebilir.

Uyari/hata bilgilerini iceren parametreler

Sirici, kendisinin gecerli zamanda gergekte hata vermesine neden olan aktif
hatalarin listesini kaydedebilir. Hatalar, 04 Uyari ve hatalar parametre grubunda
goruntilenir (sayfa 119). Bu parametre grubu 6nceden meydana gelen arizalarin ve
uyarilarin listesini de gosterir.

Olay word'l (parametreler 04.40...04.72)

04.40 Olay word' 1 parametresi, 16 segcilebilir olayin (6r. hatalar, uyarilar veya
islenmemis olaylar) durumunu géstermek icin kullanici tarafindan yapilandirilabilir.
Diger yardimci kodlari elemek amaciyla her olay icin bir yardimci kod belirtmek
mumkunddir.
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Mobil servis uygulamasiicin QR kodu olusturma

Sdrici tarafindan kontrol panelinde goriintilemek igin bir QR kodu (veya bir dizi QR
kodu) olusturulabilir. QR kodu suriictintin tanimlanma verilerini, en yeni olaylar
hakkinda bilgileri ve durum ile saya¢ parametrelerinin degerlerini icerir. Kod, verileri
sonra analiz icin ABB'ye gdnderen ABB servis uygulamasi bulunan mobil bir cihazla
okunabilir. Uygulama hakkinda daha fazla bilgi igin yerel ABB servis temsilcinize
basvurun.

QR Kodu kontrol panelinde Meni - Asistanlar - QR kodu 6gdesi segilerek olusturulabilir.



Uyari mesajlari
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Not: Listede ayrica sadece Olay gunligunde gorilen olaylar da bulunur.

Kod
(onal-
tilr)

Uyari

Neden

Yapilmasi gerekenler

A2A1

Akim kalibrasyonu

Akim ofseti ve kazang 6lgim
kalibrasyonu bir sonraki start
sonrasinda
gerceklestirilecektir.

Bilgilendirici uyari. (Bkz. parametre 99.13
ID run talep edildi.)

A2B1

Asir akim

Cikis akimi, dahili hata limitini
astl.

Motor yukinu kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroli),
26 Moment referans zinciri (moment
kontrolll) veya 28 Frekans referans zinciri
(frekans kontrolil) parametre grubundaki
hizlanma surelerini kontrol edin. Ayrica
46.01 Hiz skalalama, 46.02 Frekans
Olgeklendirme ve 46.03 Moment
Olgceklendirme parametrelerini de kontrol
edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
delta/star baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangi¢ datasinin
motor etiketindekiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda gti¢ faktorl diizeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Enkoder kablosunu (fazlama da dabhil
olmak utizere) kontrol edin.

A2B3

Topraklama kagagi

Surtict muhtemelen motor
veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagli
olarak yuk dengesizligi tespit
etti.

Motor kablosunda gug¢ faktdr duzeltme
kondansatéri veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yahtim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda toprak hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda caligtirmayi deneyin. (Bkz.
parametre 99.04 Motor kontrol modu.)
Eger topraklama hatasi belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

A2B4

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre.

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motor kablosunda gug¢ faktdr duzeltme
kondansatoéri veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

A2BA

IGBT asiri yuki

IGBT kutu baglantisi asiri
sicakhgi. Bu uyar IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akimini ve fanin galigmasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giicini siirict glicuyle
karsilastirin.
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Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

A3A1 | DC baglantisi asir Ara devre DC gerilimi ¢ok Besleme gerilimi ayarini (parametre
gerilimi yuksek (suriict stop ederken). | 95.01 Besleme gerilimi) kontrol edin.

= — — Parametrenin yanhs ayarlanmasi
o e o soter. | QtUmunda, mtorn Konolsoz b
| sekilde hizlanabilecegini ya da fren kiyici
A3AA | DC sarj olmadi Ara DC devresinin gerilimi veya direncine asiri yiklenme
heniiz ¢alisma seviyesine olabilecegini unutmayin.
yukselmemistir. Besleme gerilimini kontrol edin.
Yardimci kod paralel bagh gevirici
moddllerde A3A1 veya A3A2 ile etkilenen
moduli belirtir. Kodun formati
000X XX00 seklindedir, “XXX” BCU
kontrol tnitesindeki kanal belirtir.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

A480 | Motor kablosu asir Hesaplanan motor kablosu 35.61 ve 35.62 parametrelerinin
yuki sicakhi@i uyari limitini agti. ayarlarini kontrol edin.

Motor kablosunun gerekli yike gore
boyutlandiriimasini kontrol edin.

A490 | Hatali sicaklik sensérii | Sensor tipi uyusmuyor 35.11 ve 35.21 sicaklik kaynagi
ayarl parametrelerinin ayarlarini 91.21 ve

91.24 parametrelerine gore kontrol edin.
Bir enkoder arabirim modull Sensorin kablo baglantisini kontrol edin.
ve sicaklik sensérii arasinda | Yardimer kod arabirim modulini
arizali kablo baglantisi. tanimlar. (0 = Modiil 1, 1 = Modil 2).

A491 | Harici sicaklik 1 Olgiilen sicaklik 1 uyari limitini | 35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhidi 6lgtlen diger

ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.13 Sicaklik 1 uyari limiti degerini
kontrol edin.

A492 | Harici sicaklik 2 Olgiilen sicaklik 2 uyari limitini | 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhdi élgiilen diger

ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.23 Sicaklik 2 uyari limiti degerini
kontrol edin.

A497 | Motor sicakhgr 1 Yuva 1'e takilan termistor Motorun sogumasini kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj koruma modult agiri sicakigi | Motor yiikiinii ve siiriiciiniin nominal
metni) gosterir. degerlerini kontrol edin.

A498 | Motor sicakligi 2 Yuva 2'ye takilan termistor Sicaklik sensdriintin kablo baglantisini
(Diizenlenebilir mesaj koruma modilii agiri sicakiigi | kontrol edin. Kablo baglantisi arizaliysa
metni) gosterir. tamir edin.

— - — Sensorln direncini kontrol edin. Sensor

A499 | Motor S|caI§!|g| 3 . Yuva 3'e tak'.l.a.r.] termistor 3 arizallysa degistirin.

(Duzenlenebilir mesaj koruma modli asir sicakhigi
metni) gosterir.

A4A0 | Denetleme panosu Kontrol Unitesi sicakligi agiri. Yardimci kodu kontrol edin. Her kod icin
sicakhgi asagida verilmis olan eylemlere bakin.
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Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tili)

(yok) | Sicaklik uyari limitinin tizerinde | Ortam kosullarini kontrol edin.
Hava akimini ve fanin ¢caligmasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
1 | Termistor kiriimig Kontrol Unitesinin degistiriimesi icin ABB
servis temsilcisi ile temasa gegin.

A4Al | IGBT asin sicakhgi Tahmini suruct IGBT sicakhgr | Ortam kosullarini kontrol edin.

asirn yuksek. Hava akimini ve fanin ¢aligsmasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor giicini siiruct glicuyle
karsilastirin.

A4A9 | Sogutma Sdrtct modula asin sicakhgr. | Ortam sicakhgini kontrol edin. 40°C'yi
(104°F) asarsa, yuk akiminin surticinin
dusurulmus yik kapasitesini
asmadigindan emin olun. ilgili Donanim
el kitabina bakin.

Sirtict moduld sogutma hava akisini ve
fan ¢alismasini kontrol edin.

Kabinin iginde ve suriicti moduli
sogutma blogunda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin. Gerektiginde
temizleyin.

A4BO | Asiri sicaklik G unitesi moduli asir Ortam kosullarini kontrol edin.

sicakligi. Hava akigini ve fanin galismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor giictini siirtict glicuyle
karsilastirin.
Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). “Y YY” hatanin hangi BCU
kontrol Unitesi kanalindan alindigini
belirtir. “ZZ" konumu belirtir (1: U-fazi, 2:
V-fazi, 3: W-fazi, 4: INT karti, 5: Fren
kesici, 6: Hava girisi, 7: Gl¢ besleme
karti, 8: du/dt filtresi (R8i) veya sicaklik
anahtari (XT), OFA: Ortam sicakligr)

A4B1 | Asin sicaklik farki Farkl fazlardaki IGBT'ler Motor kablosunu kontrol edin.

arasinda yuksek sicaklik farki.

Sdricunin modulunin sogutulmasini
kontrol edin.

Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). “XXX” farkin kaynagini belirtir
(0: Tek moddl, faz IGBT leri arasindaki
fark, 1: paralel bagh moddiller, tum
moddllerin tim IGBTleri arasindaki
minimum maksimum fark). Paralel bagh
moddllerde, “Y YY” hatanin hangi BCU
kontrol tinitesi kanalindan alindigini
belirtir. “ZZ” fazi belirtir (0: tek modul, 1:
U-fazi [paralel baglanti], 2: V-fazi [paralel
baglanti], 3: W-fazi [paralel baglanti]).
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A4B2 | PCB alan sogutma

Ortam ile surticti moduli PCB
alani arasindaki sicaklik farki
asiri.

PCB alaninin igcindeki sogutma fanini
kontrol edin.

Paralel bagh modiillerde yardimci kodu
kontrol edin (XXXY YYZZ formati). “Y
YY" hatanin hangi BCU kontrol Unitesi
kanalindan alindigini belirtir.

A4F6 | IGBT sicakligi

Siricu IGBT sicakligi agiri
yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin ¢aligmasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glicini siriict giiciyle
karsilastirin.

A580 | PU iletigimi

Sirticu denetleme birimi ve
gug¢ Unitesi arasinda iletisim
hatalari tespit edildi.

Suriict kontrol Unitesi ve gii¢ Unitesi
arasindaki baglantilari kontrol edin.
Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). Paralel bagl modullerde, “Y YY"
etkilenen BCU kontrol Unitesi kanalini
belirtir (0: yayin). “ZZ" hata kaynagini
belirtir (8: PSL baglantisinda aktarim
hatalari [bkz. "XXX"], 9: FIFO vericisi
uyari limitine ulasildi). “XXX” iletim hatasi
yonuna ve ayrintili uyari kodunu belirtir
(0: Rx/haberlesme hatasi, 1: Tx/Reed-
Solomon sembol hatasl,

2: Tx/senkronizasyon yok hatasi,

3: Tx/Reed-Solomon dekoder arizalari,
4: Tx/Manchester kodlama hatalar).

A581 | Fani

Sogutma fani geribildirimi
eksik.

95.20 HW secenek word'li 1 parametresi
14. bitin ayarini kontrol edin.

Fani tanimlamak igin yardimci kodu
kontrol edin. Kod 0 ana fan 1'i ifade eder.
Diger kodlar (XYZ formati): “X” durum
kodunu belirtir (1: ID ¢alismasi, 2:
normal). Y” BCU'ya bagli olan gevirici
Unitenin dizinini belirtir (0...n, ZCU
kontrol tniteleri icin her zaman 0). “Z”
fanin dizinini belirtir (1: Anafan 1, 2: Ana
fan 2, 3: Ana fan 3).

Fanin ¢alismasini ve baglantisini kontrol
edin.

Arizaliysa degistirin.

A582 | Yardimci fan yok

Yardimci sogutma fani (kontrol
Unitesinin fan konektorlerine
bagl olan) sikisti veya
baglantisi kesildi.

Yardimci kod fani tanimlar (1: Yardimci
fan 1, 2: Yardimci fan 2).

Yardimci fanin/fanlarin ¢alismasini ve
baglantisini/baglantilarini kontrol edin.
Arizall fani degistirin.

Siricu modulinin 6n kapaginin yerinde
ve sikistirlmig oldugundan emin olun.
Sirldcunun devreye alinmasi kapagin
ctkariimasini gerektirirse, bu uyari
karsilik gelen hata duzeltilse bile
olusturulur. Bkz. ariza 5081Yardimci fan
kirimis (sayfa 500).
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(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

A5A0 | Guvenli moment Givenli tork kapama Givenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani XSTO edin. Daha fazla bilgi igin, ilgili strticu
Programlanabilir uyari: konektorine bagl givenlik donanim el kitabina ve 31.22 STO
31.22 STO gosterge devresi sinyalleri kayip. gosterge calistirma/durdurma
calistirma/durdurma parametresinin agiklamasina (sayfa 260)

bakin.

ASEA | Olgiim devresi Surucunun dahili sicaklik Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
sicakhgi olgumuyle ilgili sorun. formati). “Y YY”, hatanin hangi BCU

kontrol Unitesi kanali Gzerinden alindigini
belirtir (ZCU kontrol Gnitesinde “0 00”).
“ZZ" konumu belirtir (1: U fazi IGBT, 2: V
fazi IGBT, 3: W fazi IGBT, 4: Gug birimi
INT Karti, 5: Fren kesici, 6: Hava girisi, 7:
G besleme karti, 8: du/dt filtresi, FAh:
Hava giris sicak).

A5EB | PU karti gii¢ hatasi Guc unitesi gui¢ besleme Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi.

AS5EC | Dahili PU iletigimi Sdrucu kontrol Unitesi ve gic | Striict kontrol Unitesi ve gug Unitesi
Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantilari kontrol edin.
hatalari tespit edildi.

ASED | Olgiim devresi ADC Gui¢ unitesinin 6lctim Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
devresinde (analogdan dijitale
donusturucl) sorun.

ASEE | Olgiim devresi DFF Gig¢ Unitesinin akim veya Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
gerilim élglimiinde sorun

A5EF | PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri

ile uyusmuyor.

A5F0 | Sarj geri bildirimi Sarj etme devam ediyor Bilgilendirici uyari. Cevirici Uniteyi
baslatmadan 6nce sarj bitene kadar
bekleyin.

A5F3 | Asagidaki degistirme | Sinirh degistirme frekansi (6r. | Bilgilendirici uyari.

frekansi talep edildi 95.15 parametresiyle)
nedeniyle istenen ¢ikis
frekansinda uygun motor
kontroline ulagilamadi.

A682 | Flas silme hizi asti Flas bellek (bellek 96.07 parametresi tarafindan gereksiz
tinitesindeki) ¢ok sik silinerek | parametre kaydetmelerinden veya
bellegin 6mrundi riske atiyor. déngusel parametre yazmalarindan

(parametreler Gzerinden kullanici
kaydedicisini tetiklemek gibi) kaginin.
Yardimci kodu kontrol edin (XYYY YZZZ
formati). “X” uyarinin kaynagini belirtir (1:
genel flag silme denetimi). “ZZZ" uyariyi
olusturan flas alt sektér numarasini
belirtir.

A683 | Gii¢ Unitesine veri Gug unitesine veri kaydetmede | Yardimci kodu kontrol edin. Her kod igin

kaydetme

bir hata.

asagida verilmis olan eylemlere bakin.
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(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

0 | Bir hata kaydetmenin Sirlcunun enerjisini kapatip agin.

1 baslatiimasini énliyor. Kontrol Unitesine harici olarak gii¢
saglanirsa, ayrica kontrol tnitesini

2 | Yazma hatasi. yeniden baslatin (96.08 Denetleme
panosu yikleme parametresini
kullanarak veya gui¢ ¢cevrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

A684 | SD kart SD kartini depolamada Yardimci kodu kontrol edin. Her kod igin
kullanilan SD kartina iligkin asagida verilmis olan eylemlere bakin.
hata (yalnizca BCU kontrol
Unitesi).

1 | SD karti yok BCU kontrol tnitesinin SD CARD
2 | SD karti yazmaya karsi yuvasina uyumlu, yazilabilir bir SD kart
yerlestirin.
korumali
3 | SD karti okunamaz
A686 | Saglama toplami Hesaplanan parametre Gerekli tum onaylanmis (referans)
uyusmazligi saglama toplami herhangi bir | saglama toplamlarinin (96.56...96.59)
Programlanabilir uyari: etkinlestirilmis referans 96.55 Saglama toplami kontrol word'ti
96.54 Saglama toplami saglama toplamiyla parametresinde etkinlestiriimis oldugunu
eylemi eslesmiyor. kontrol edin.
Parametre yapilandirmasini kontrol edin.
96.55 Saglama toplami kontrol word'i
parametresini kullanarak bir saglama
toplami parametresini etkinlestirin ve
gercek saglama toplamini o parametreye
kopyalayin.
A687 | Saglama toplami Parametre saglama toplami Ozelligi yapilandirmak igin yerel ABB
yapilandirmasi uyusmazligi icin bir eylem temsilcinizle baglantiya gegin veya
tanimlandi, ancak 6zellik ozelligi 96.54 Saglama toplami eylemi
yapilandiriimadi. parametresinde devre digi birakin.

A688 | Parametre eslemesi Drive customizer'da Bkz. Drive customizer PC tool user’s

yapilandirmasi olusturulan parametre esleme | manual (3AUA0000104167 [ingilizce]).
tablosunda ¢ok fazla veri.

A689 | Eslenmis parametre Parametre degeri, or. Parametre 6lgeklemesini ve formatini

degeri kesildi parametre eslesme tablosunda | parametre eslesme tablosunda kontrol
(Drive customizer'da edin. Bkz. Drive customizer PC tool
olusturuldu) belirtilen user’s manual (3AUA0000104167
Olgekleme tarafindan [ingilizce]).
kalicilastirildi

A6A4 | Motor nominal degeri | Motor parametreleri yanlis Yardimci kodu kontrol edin. Her kod icin
ayarlandi. asagida verilmis olan eylemlere bakin.
Sirlcu dogru sekilde
boyutlandiriimadi.
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Kod
(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler
tili)
Kayma frekansi ¢ok kuigik Gruplar 98 ve 99'daki motor
Senkron ve nominal hizlar gok konflguras_yon parametrelerinin ayarlarini
farkll kontrol edin.
. — Sdriacunun, motor igin dogru sekilde
Nominal hiz 1 kutup ciftli boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol
senkron hizdan daha yuksek edin.
Nominal akim limitlerin diginda
Nominal gerilim limitlerin
disinda
Nominal gu¢ gorilen gligten
daha yuksek
Nominal gii¢, nominal hiz ve
momentle tutarh degil
ABA5 | Motor datas! yok Grup 99 parametreleri Gerekli tum grup 99 parametrelerinin
ayarlanmadi. ayarlanmig olup olmadigini kontrol edin.
Not: Bu uyarinin, baglangigta goériinmesi
ve motor verileri girilene kadar devam
etmesi normaldir.
ABA6 | Gerilim kategorisi Besleme gerilimi 95.01 Besleme gerilimi parametresinde
secilmedi tanimlanmadi. besleme gerilimini ayarlayin.
A6BO0 | Kullanici kilidi agik. Kullanici kilidi agik, yani 96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz
kullanict kili yapilandirma bir parola girerek kullanici kilidini kapatin.
parametreleri 96.100...96.102 | Bkz. bélum Kullanici kilidi (sayfa 91).
goraldr.
A6B1 | Kullanici parolasi 96.100 parametresine yeni bir | 96.101 parametresine ayni kodu girerek
onaylanmadi parola girilmis ama 96.101 yeni parolay! dogrulayin. Iptal etmek igin,
parametresinde yeni kodu dogrulamadan kullanici kilidini
dogrulanmamis. kapatin. Bkz. bélum Kullanici kilidi (sayfa
91).
A6D1 | FBA A parametresi Sdricu, bir PLC tarafindan PLC programlamay! kontrol edin.
gakismas| istenen bir islevsellige sahip | 50 Fieldbus adaptorii (FBA) ve 51 FBA A
degil veya istenen iglevsellik ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimemis. kontrol edin.
A6D2 | FBA B parametresi Surtcu, bir PLC tarafindan PLC programlamay!i kontrol edin.

cakismasi

istenen bir iglevsellige sahip
degil veya istenen iglevsellik
etkinlestiriimemis.

50 Fieldbus adaptori (FBA) ve 54 FBA B
ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
kontrol edin.
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A6DA | Referans kaynagi

parametreleri

Bir referans kaynagi ayni anda
birden cok parametreyle farkl
Unitelere baghdir.

Referans kaynagi secimi parametrelerini
kontrol edin.

Yardimci kodu kontrol edin (XXYY 00ZZ
formati). “XX” ve “YY” kaynagin bagh
oldugu iki parametre grubunu belirtir (01
= hiz referansi zinciri [22.11, 22.12,
22.15, 22.17], 02 = frekans referansi
zinciri [28.11, 28.12], 03 = moment
referansi zinciri [26.11, 26.12, 26.16], 04
= momentle ilgili diger parametreler
[26.25, 30.21, 30.22, 44.09], 05 = proses
PID kontrol parametreleri [40.16, 40.17,
40.50, 41.16, 41.17, 41.50)). “2Z"
cakisan referans kaynagini gosterir
(01...0E = parametre grubu 3'teki dizin,
33 = proses PID kontrolii, 3D = motor
potansiyometresi, 65 = All, 66 = Al2, 6F
= frekans girisi).

ABES5 | Al parametreleri

Bir analog girisin akim/gerilim
donanim ayari parametre
ayarlari ile uyugmuyor.

Yardimci kodu kontrol edin. Kod, ayarlari
cakisan analog girisini belirtir.

Donanim ayarini (surtict denetleme
biriminde) ya da 12.15/12.25
parametresini ayarlayin.

Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gecerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baslatiimasi (gu¢
cevrimi yapilarak ya da 96.08 Denetleme
panosu yukleme parametresi ile) gerekir.

ABE6 | ULC yapilandirmasi

Kullanici yik egrisi
yapilandirma hatasi.

Yardimci kodu kontrol edin (XXXX ZZZZ
formati). “ZZZZ” sorunu gosterir (her bir
kod i¢in asagidaki eylemlere bakin).

0000

Hiz noktalari tutarsiz.

Her bir hiz noktasinin (parametreler
37.11...37.15) dnceki noktadan daha
yuiksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0001

Frekans noktalari tutarsiz.

Her bir frekans noktasinin (parametreler
37.16...37.20) 6nceki noktadan daha
yuiksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0002

Dusuk yik noktasi asiri yuk
noktasinin Gizerinde.

0003

Asiri yik noktasi dusik yuk
noktasinin altinda.

Her bir asiri yuk noktasinin (parametreler
37.31...37.35) karsilik gelen disuk yuk
noktasindan (37.21...37.25) daha yiiksek
bir degere sahip oldugunu kontrol edin.

A780 | Motor sikismasi
Programlanabilir uyari:

31.24 Sikisma fonk

Motor, 6rnegin asir yik veya
yetersiz motor guicl sebebiyle
durma bdlgesinde ¢aligiyor.

Motor yukin( ve structinin nominal
degerlerini kontrol edin.

Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
edin.

A781 | Motor fani
Programlanabilir uyari:
35.106 DOL starter olay

tard

Harici fandan geribildirim
alinmadi.

Motor fan kontrolu ile harici fani (veya
kontrol edilen diger ekipmani) kontrol
edin.

35.100...35.106 parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin.
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tilr)

A782 | FEN sicaklidi FEN-xx enkoder arabirimine 35.11 Sicaklik 1 kaynagi / 35.21 Sicaklik
bagli sicaklik sensori (KTY 2 kaynagi parametre ayarinin gergek
veya PTC) kullanilirken enkoder arabirim kurulumuna karsilik
sicaklik 6lgiminde hata. gelip gelmedigini kontrol edin.

FEN-01 enkoder arabirimine FEN-01, KTY sensori ile sicaklik

bagli KTY sensoru Olcimiini desteklemiyor. PTC sensori
kullanilirken sicakhk ya da bir bagka enkoder arabirimi modulu
olgiminde hata. kullanin.

A791 | Fren direnci Fren direnci arizali veya bagli | Bir fren direnci bagl oldugunu kontrol
degil. edin.

Fren direncinin durumunu kontrol edin.

A793 | BR asiri sicakligi Fren direnci sicakhg, 43.12 Sdricuyd stop edin. Direncin sogumasini
Fren direnci uyari limiti bekleyin.
parametresi ile tanimlanan Direng agir ylik koruma fonksiyonu
uyar limitini agti. ayarlarini kontrol edin (parametre grubu

43 Fren kiyici).

Uyarl limiti ayarini kontrol edin, 43.12
Fren direnci uyari limiti parametresi.
Direncin uygun sekilde boyutlandinldigini
kontrol edin.

Fren dongusinin izin verilen limitler
icinde oldugunu kontrol edin.

A794 | BR datasi Fren direnci datasi girilmedi. Direng verisi ayarlarinin biri veya birden
fazlasi (43.08...43.10 parametreleri)
yanhs. Parametre yardimci kod
tarafindan belirlenir.

0000 0001 | Direng degeri ¢ok disuk. 43.10 degerini kontrol edin.

0000 0002 | Termik zaman sabiti verilmedi. | 43.08 degerini kontrol edin.

0000 0003 | Maksimum strekli gii¢ 43.09 degerini kontrol edin.
veriimedi.

A797 | Hiz geri bildirim Hiz geri bildirim Yardimci kodu kontrol edin (XXYY z2ZZZ

konfiglrasyonu konfiglrasyonu degistirildi. formati). “XX" enkoder arabirim
moddulundn sayisini belirler (01:
91.11/91.12, 02: 91.13/91.14), “YY”
enkoderi belirler (01: 92 Enkoder 1
konfiglrasyonu, 02: 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu). “ZZZZ" sorunu gdésterir
(her bir kod icin asagidaki eylemlere
bakin).
0001 | Belirtilen yuvada adaptor Modul konumunu kontrol edin (91.12
bulunamadi. veya 91.14).
0002 | Tespit edilen arabirim moduli | Modulin tipine (91.11 veya 91.13) kars!
parametre ayari ile uyugsmuyor. | durumu (91.02 veya 91.03) kontrol edin.
0003 | Mantik strtimu cok eski. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0004 | Yazilim surimi gok eski. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0006 | Enkoder tipi, arabirim modult | Modulln tipine (91.11 veya 91.13) karsi
tipiyle uyumsuz. enkoder tipini (92.01 veya 93.01) kontrol
edin.
0007 | Adaptor konfigure edilmemis. | Modul konumunu kontrol edin (91.12

veya 91.14).
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0008 | Hiz geri bildirim Ayarlardaki her tirlt degisikligi gecerli
konfiglirasyonu degistirildi. kilmak 91.10 Enkoder parametre
yenileme parametresini kullanin.
0009 | Enkoder moduli icin enkoder | 92 Enkoder 1 konfiglrasyonu veya 93
konfiglre edilmedi. Enkoder 2 konfiglrasyonu grubundaki
enkoderi konfigiire edin.
000A | Var olmayan emilasyon girisi. | Giris secimini kontrol edin (91.31 veya
91.41).
000B | Eko secilen girig (6rnegin, Girig se¢imini (91.31 veya 91.41),
¢Ozlcu veya mutlak enkoder) | arabirim moduli tipini ve enkoder tipini
tarafindan desteklenmiyor. kontrol edin.
000C | Surekli modda emilasyon Giris segimini (91.31 veya 91.41) ve seri
desteklenmiyor. baglanti modu (92.30 veya 93.30)
ayarlarini kontrol edin.
A798 | Enkoder segenegi hab | Enkoder geribildirimi gergek Enkoderin 90.41 veya 90.51
kaybi geribilidirim olarak kullaniimadi | parametresinde geribildirim kaynagi
veya olculen motor geribildirimi | olarak secildigini kontrol edin.
kayip (ve 90.45/90.55 Avrabirim modiiliiniin yuvaya uygun
parametresi Uyari olarak sekilde takildigini kontrol edin.
ayarlandi). Enkoder arabirim modiillerinin veya yuva
konektdrlerinin hasar géormemis
oldugundan emin olun. Sorunun yerini
tespit etmek igin, modulu farkl bir yuvaya
takmayi deneyin.
Yardimci kodu kontrol edin (XXXX YYYY
formati). “YYYY” sorunu gdsterir (her bir
kod i¢in agagidaki eylemlere bakin).
0001 | Enkoder yapilandirma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
mesajina yanit vermede
basarisiz oldu.
0002 | Adaptor gozcusi devre digi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
birakma mesajina yanit
vermede basarisiz oldu.
0003 | Adaptor gozcusi devreye alma | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
mesajina yanit vermede
basarisiz oldu.
0004 | Adaptor yapilandirma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
mesajina yanit vermede
basarisiz oldu.
0005 | Mesajlari hizlandirmak ve Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
konumlandirmak icin ¢ok fazla
basarisiz olmus yanit var.
0006 | DDCS suricusi basarisiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
oldu.
A79B | BC kisa devresi Fren kiyici IGBT'de kisa devre. | Harici ise, fren kiyiciyi degistirin. Dabhili

kiyici bulunan surtictlerin ABB'ye geri
gonderilmesi gerekir.

Fren direncinin bagh ve hasarsiz
oldugundan emin olun.
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A79C

BC IGBT asiri sicakligi

Fren kiyici IGBT sicaklidi dahili
uyart limitini asti.

Kiyiclyl sogumaya birakin.

Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

Direnc asiri yik koruma islevi ayarlarini
kontrol edin (43.06...43.10
parametreleri).

Kullanilan kiyici igin izin verilen minimum
direng degerini kontrol edin.

Fren déngusinin izin verilen limitler
icinde oldugunu kontrol edin.

Sirucu besleme AC geriliminin limitlerin
tzerinde olmadigini kontrol edin.

A7A1

Mekanik fren kapatma
basarisiz
Programlanabilir uyart:
44.17 Fren hata
fonksiyonu

Fren kapatma sirasinda
mekanik fren onayinin durumu
beklenen sekilde degil.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontroli parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
kontrol edin.

Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

A7TA2

Mekanik fren agma
basarisiz
Programlanabilir uyart:
44.17 Fren hata
fonksiyonu

Fren agma sirasinda mekanik
fren onayinin durumu
beklenen sekilde degil.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontroli parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
kontrol edin.

Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

A7TA5

Mekanik fren agma
izni yok
Programlanabilir uyart:
44.17 Fren hata
fonksiyonu

Mekanik fren agma kosullari
karsilanamiyor (6rnegin, 44.11
Freni kapall tutma parametresi
tarafindan frenin aciimasi
engellenmis durumda).

44 Mekanik fren kontroll parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
(6zellikle 44.11 Freni kapall tutma)
kontrol edin.

Onay sinyalinin (mevcut ise) gergek fren
durumuna uygun oldugunu kontrol edin.
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Kod
(onal-
tilr)

Uyari

Neden

Yapilmasi gerekenler

A7TAA

Genigletme Al
parametreleri

Bir analog girisin (bir G/C
genisletme modulu Gzerinde)
donanim akimi/gerilimi ayari
parametre ayarlarina uygun
degil.

Yardimci kodu kontrol edin (XX00 00YY
formati). “XX” G/C genisletme
modulinun sayisini belirler (01:
parametre grubu 14 G/C genigletme
moddli 1, 02: 15 G/C genisletme modull
2,03: 16 G/C genigletme modulu 3). “YY”
modduliun analog girisini belirler.

Ornegin, G/C genigletme modili 1'in
analog girisi All'de (yardimci kod 0000
0101), moduldeki donanim akim/gerilim
ayari 14.29 parametresiyle gosterilir.
14.30 karsilik gelen parametre ayaridir.
Uyumsuzlugu gidermek igin, ya
moduldeki donanim ayarini ya da
parametreyi ayarlayin.

Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gecerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baglatiimasi (gl¢
cevrimi yapilarak ya da 96.08 Denetleme
panosu yukleme parametresi ile) gerekir.

A7AB

Genigletme G/C
konfiguirasyonu hatasi

Parametreler ile belirlenen G/C
genigletme modulu tipleri ve
konumlari tespit edilen
konfiglrasyona uygun degil.

Yardimci kodu kontrol edin. Bu kod
etkilenen G/C genisletme moduliind
gosterir.

Modullerin tip ve konum ayarlarini kontrol
edin (parametre 14.01, 14.02, 15.01,
15.02, 16.01 ve 16.02).

Modullerin uygun sekilde takildigini
kontrol edin.

A7BO

Motor hizi geri bildirimi
Programlanabilir uyari:
90.45 Motor geribildirim
arizasi

Motor hizi geri bildirimi
alinmiyor.

Yardimci kodu kontrol edin (XXYY Z2ZZZ
formati). “XX" enkoder arabirim
modulinuin sayisini belirler (01:
91.11/91.12, 02: 91.13/91.14), “YY”
enkoderi belirler (01: 92 Enkoder 1
konfigtrasyonu, 02: 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu). “ZZZZ” sorunu gosterir
(her bir kod icin asagidaki eylemlere
bakin).

0001

Motor digli tanimi gecersiz
veya limitlerin disinda.

Motor digli ayarlarini kontrol edin (90.43
ve 90.44).

0002

Enkoder konfigure edilmemis.

Enkoder ayarlarini kontrol edin (92
Enkoder 1 konfiglrasyonu veya 93
Enkoder 2 konfiglrasyonu).
Ayarlardaki her turlt degisikligi gecerli
kilmak 91.10 Enkoder parametre
yenileme parametresini kullanin.

0003

Enkoder calismay!i birakti.

Enkoder durumunu kontrol edin.

0004

Enkoder kaymasi tespit edildi.

Enkoder ve motor arasindaki kaymay!
kontrol edin.




Hata izleme 489

Kod
(onal-
til)

Uyari

Neden

Yapilmasi gerekenler

A7B1

Yuk hizi geri bildirimi
Programlanabilir uyar:
90.55 Yk geri bildirim
arizasi

Yuk hizi geri bildirimi alinmiyor.

Yardimci kodu kontrol edin (XXYY z2ZZZ
formati). “XX” enkoder arabirim
modulunin sayisini belirler (01:
91.11/91.12, 02: 91.13/91.14), “YY”
enkoderi belirler (01: 92 Enkoder 1
konfiglrasyonu, 02: 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu). “ZZZZ" sorunu gdésterir
(her bir kod icin agagidaki eylemlere
bakin).

0001

Yuk digli tanimi gecersiz veya
limitlerin diginda.

Yk digli ayarlarini kontrol edin (90.53 ve
90.54).

0002

Besleme sabiti tanimi gegersiz
veya limitlerin disinda.

Besleme sabiti ayarlarini kontrol edin
(90.63 ve 90.64).

0003

Enkoder caligmay! birakti.

Enkoder durumunu kontrol edin.

A7C1

FBA A iletigimi
Programlanabilir uyart:
50.02 FBA A iletisim kaybi
fonksiyonu

Surtcu ile fieldbus adaptor
modulu A veya PLC ile fieldbus
adaptér modulu A arasindaki
dongusel iletisim kayboldu.

Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Fieldbus arabiriminin kullanici
belgelerine bakin.

50 Fieldbus adaptoru (FBA), 51 FBA A
ayarlari, 52 FBA A veri girisi ve 53 FBA A
veri ¢ikisl parametre gruplarinin
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

lletisim master cihazinin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

A7C2

FBA B iletisimi
Programlanabilir uyar:
50.32 FBA B iletisim kaybi
fonksiyonu

Sdrictu ile fieldbus adaptor
modulu B veya PLC ile fieldbus
adaptor modulu B arasindaki
dongusel iletisim kaybolmus.

Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Fieldbus arabiriminin kullanici
belgelerine bakin.

50 Fieldbus adaptoru (FBA) parametre
grubu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

iletisim master cihazinin iletigim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

A7CA

DDCS kontrol cihazi
iletisim kaybi
Programlanabilir uyart:
60.59 DDCS kontrol cihazi
iletisim kaybi1 fonksiyonu

Sdricu ve harici kontrol cihazi
arasindaki DDCS (fiber optik)
iletisimi kayip.

Kontrol cihazinin durumunu kontrol edin.
Kontrol cihazinin kullanici belgelerine
bakin.

60 DDCS iletisimi parametre grubu
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

A7CB

MF iletisim kaybi
Programlanabilir uyart:
60.09 M/F iletisim kaybi
fonksiyonu

Master/follower iletisimi kayip.

Yardimci kodu kontrol edin. Kod,
master/follower baglantisinda hangi nod
adresinin (her bir strticide 60.02
parametresiyle tanimlanan) etkilendigini
gosterir.

60 DDCS iletisimi parametre grubu
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

A7CE

EFB iletisim kaybi
Programlanabilir uyari:
58.14 lletisim kaybi eylemi

Dahili fieldbus (EFB)
iletisiminde iletisim kesintisi.

Fieldbus master durumunu
(cevrimigi/cevrimdisi/hata vb.) kontrol
edin.

Kontrol birimindeki XD2D konektdriine
olan baglantilari kontrol edin.




490 Hata izleme

Programlanabilir uyari:
49.05 lletisim kaybi eylemi

aracl) haberlesmeyi birakti.

Kod
(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
A7E1 | Enkoder Enkoder hatasi. Yardimci kodu kontrol edin (XXYY Z2ZZZ
Programlanabilir uyari: formati). “XX" enkoder arabirim
90.45 Motor geribildirim modulinun sayisini belirler (01:
arizasl 91.11/91.12, 02: 91.13/91.14), “YY”
enkoderi belirler (01: 92 Enkoder 1
konfigtrasyonu, 02: 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu). “ZZZZ" sorunu gosterir
(her bir kod icin asagidaki eylemlere
bakin).
0001 | Kablo arizasi Enkoder kablosunun her iki ucunda
iletken sirasini kontrol edin.
Enkoder kablosunun topraklamasini
kontrol edin.
Enkoder dnceden calisiyorduysa,
enkoderde, enkoder kablosunda ve
enkoder arabirim modulinde hasar olup
olmadigini kontrol edin.
Ayni zamanda, bkz. 92.21 Enkoder
kablosu hata modu parametresi.
0002 | Enkoder sinyali yok Enkoderin durumunu kontrol edin.
0003 | Asir hiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0004 | Asiri frekans Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0005 | Cozicu ID run basarisiz oldu | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0006 | Coziicu asirt akim arizasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0007 | Hiz dlgeklendirme hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0008 | Mutlak enkoder haberlesme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi
0009 | Mutlak enkoder baglatma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi
000A | Mutlak SSI enkoder Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
yapilandirma hatasi
000B | Enkoder dahili bir hata bildirdi | Enkoderin belgelerini kontrol edin.
000C | Enkoder bir pil hatasi bildirdi Enkoderin belgelerini kontrol edin.
000D | Enkoder, asiri hiz veya asiri Enkoderin belgelerini kontrol edin.
hiz nedeniyle azalan
¢Ozunarluk bildirdi.
000E | Enkoder bir konum sayaci Enkoderin belgelerini kontrol edin.
hatasi bildirdi
000F | Enkoder dahili bir hata bildirdi | Enkoderin belgelerini kontrol edin.
AT7EE | Kontrol paneli kaybi Kontrol paneli (veya bilgisayar | PC araci ya da kontrol paneli baglantisini

kontrol edin.

Kumanda paneli konektoriint kontrol
edin.

Kullaniliyorsa, montaj platformunu
kontrol edin.

Kumanda panelinin baglantisini sékin ve
tekrar baglayin.
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Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tili)

A880 | Motor rulmani Bir agik slire zamanlayicisi Yardimci kodu kontrol edin. Koda karsilik
Programlanabilir uyarilar: | veya bir deger sayaci gelen uyari kaynagini secin:
33.14 Agik stire 1 uyari tarafindan olusturulan uyari. 0: 33.13 Acik siire 1 kaynagi
BmzeZiJ'A K siire 2 1: 33.23 Acik siire 2 kaynagi
mésaju Gl stre = uyan 4: 33.53 Deger sayacl 1 kaynagdi
33.55 Deger sayaci 1 5: 33.63 Deger sayaci 2 kaynagi.
uyarl mesajl
33.65 Deger sayaci 2
uyari mesajl

A881 | Cikis rolesi Bir y.kenar sayici tarafindan Yardimci kodu kontrol edin. Koda karsilk

7882 | Motor start olusturulan uyari. gelen uyari kaynagini secin:

Programlanabilir uyarilar: 2: 33.33 Kenar sayaci 1 kaynagi
A883 | Gug verme 33.35 Kenar sayaci 1 uyari mesaji 3: 33.43 Kenar sayaci 2 kaynagi.
— 33.45 Kenar sayacl 2 uyari mesajl

A884 | Ana kontaktor

A885 | DC sarj

A886 | Aclk sure 1 Aclk sure zamanlayicisi 1 Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. (parametre 33.13 Aglk sire 1 kaynagi).
metni)
Programlanabilir uyar:
33.14 Acik siire 1 uyari
mesajl

A887 | Aclk sure 2 Aclk slre zamanlayicisi 2 Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. (parametre 33.23 Aglk sire 2 kaynagi).
metni)
Programlanabilir uyari:
33.24 Acik siire 2 uyari
mesaji

A888 | Kenar sayacl 1 Y.kenar sayici 1 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj olusturulan uyari. (parametre 33.33 Kenar sayaci 1
metni) kaynagi).
Programlanabilir uyar:
33.35 Kenar sayaci 1
uyarl mesaji

A889 | Kenar sayacl 2 Y.kenar sayici 2 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj olusturulan uyari. (parametre 33.43 Kenar sayacl 2
metni) kaynagi).
Programlanabilir uyart:
33.45 Kenar sayacl 2
uyari mesajl

A88A | Deger sayacl 1 Deger sayaci 1 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj olusturulan uyari. (parametre 33.53 Deger sayaci 1
metni) kaynagi).
Programlanabilir uyar:
33.55 Deger sayaci 1
uyarl mesaji

A88B | Deger sayacl 2 Deger sayaci 2 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin

(Duizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir uyart:
33.65 Deger sayaci 2
uyarl mesaji

olusturulan uyari.

(parametre 33.63 Deger sayacl 2
kaynagi).
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omrinin sonuna ulasti. Bkz.
parametre 05.41 ve 05.42.

Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

A88C | Cihaz temiz Bir agik slire zamanlayicisi Yardimci kodu kontrol edin. Koda karsihk

88D | DC Kkondansatori tarafindan o!gsturulan uyarl. gelen uyari kaylrl1ag|n| seglnv:

Programlanabilir uyarilar: 0: 33.13 Aclk sure 1 kaynagi

AB88E | Kabin fani 33.14 Acik stre 1 uyar mesaji 1: 33.23 Acik siire 2 kaynagi

AB8F | Sogutma fani 33.24 Agik stire 2 uyan mesaji 10: 05.04 Fan galisma siiresi sayacl.

A890 | Ek sogutma

ABAOQ | Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Yardimci kodu kontrol edin (XYY
Programlanabilir uyari: icin belirtilen limitlerin diginda. | formatr). “X” girisin konumunu belirtir (0:
12.03 Al denetim kontrol Unitesinde Al; 1: G/C genigletme
fonksiyonu modiilii 1, vb.), “YY” girigi ve limiti belirtir

(01: Al1 minimumun altinda, 02: All
maksimumun tzerinde, 03: Al2
minimumun altinda, 04: Al2
maksimumun uzerinde).

Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
edin.

Girige bagl kablolari kontrol edin.

12 Standart Al parametre grubundaki
giris minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.

A8BO | Sinyal denetimi Sinyal denetim 1 fonksiyonu Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Dtizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.06 Denetim 1 eylemi

A8B1 | Sinyal denetimi 2 Sinyal denetim 2 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 3 Sinyal denetim 3 fonksiyonu Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.27 Denetim 3 sinyali).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.26 Denetim 3 eylemi

A8BE | ULC asiri yuk uyarisi | Segilen sinyal kullanici agir izlenen sinyali arttiran galisma kosullarini
Programlanabilir hata: yuk egrisini asti. kontrol edin (6rnegin, moment veya akim
37.03 ULC agin yiik izleniyorsa motorun yiklenmesi).
islemleri Yiik egrisinin tanimini kontrol edin

(parametre grubu 37 Kull. Yuk egrisi).

A8BF | ULC dusiik yiik uyarisi | Segilen sinyal kullanici diigiik | izlenen sinyali azaltan galisma
Programlanabilir hata: yuk egrisinin altina indi. kosullarini kontrol edin (6rnegin, moment
37.04 ULC dustk ytk veya akim izleniyorsa yik kaybi).
islemleri Yiik egrisinin tanimini kontrol edin

(parametre grubu 37 Kull. Yk egrisi).

A8CO | Fan servis sayacl Bir sogutma fani tahmini Yardimci kodu kontrol edin. Kod hangi

fanin degistirilecegini gosterir.

0: Ana sogutma fani

1: Yardimci sogutma fani

2: Yardimcl sogutma fani 2

3: Kabin sogutma fani

4: PCB bolmesi fani

Fan degistirme talimatlari icin surticinin
donanim el kitabina bakin.
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Kod
(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler
tili)
A981 | Harici uyar 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyart:
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.
(Duzenlenebilir mesaj 31.03 Harici olay 2 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.03 Harici olay 2
kaynagi
31.04 Harici olay 2 tipi
A983 | Harici uyar 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir 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 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynag
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyar:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tipi
A985 | Harici uyar1 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi
metni) o parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tipi
AF80 | INU-LSU hab kaybi Donusturuciler arasindaki Diger donusturucinin durumunu kontrol
Programlanabilir uyari: (6rnegin, gevirici Unite ve edin (06.36 ve 06.39 parametreleri).
60.79 INU-LSU iletisim besleme tnitesi) DDCS (fiber | 60 DDCS iletigimi parametre grubu
kaybi fonksiyonu optik) iletigimi kayip. ayarlarini kontrol edin. Diger
dondsturicindn kontrol programinda
karsilik gelen ayarlari kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.
AF85 | Hat tarafindaki Gnite Besleme unitesi bir uyari Bir kontrol paneli veya Drive Composer
uyarisi olusturdu. araci kullaniliyorsa, uyari kodunu
okumak igin besleme Unitesine baglayin.
Kod ile ilgili talimatlar icin, besleme
Unitesinin yazilim el kitabina bakin.
AF8C | Proses PID uyku Sdriict uyku moduna giriyor. Bilgilendirici uyari. Ayrica bkz. bdlum
modu Proses PID kontrolu i¢in uyku fonksiyonu
(sayfa 68) ve parametre 40.41...40.48.
AF90 | Hiz kontrolori Hiz kontrolorii otomatik ayar Yardimci kodu kontrol edin (XXXX YYYY

otomatik ayari

rutini basariyla tamamlanmadi.

formati). “YYYY” sorunu gdsterir (her bir
kod icin asagidaki eylemlere bakin).

0000

Surticu otomatik ayar rutini
bitmeden dnce durduruldu.

Otomatik ayari basarili olana dek
tekrarlayin.
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(Duizenlenebilir mesaj
metni)

Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

0001 | Sdricu baslatildi, ancak Otomatik ayar ¢alismasinin 6n
otomatik ayar komutunu kosullarinin karsilandigindan emin olun.
izlemeye hazir degil. Bkz. bélum Otomatik ayar rutinini

etkinlestirmeden énce (sayfa 46).

0002 | Sirict maksimum hiza Moment adimini (parameter 25.38) azalt
ulagsmadan 6nce gerekli veya hiz adimini (25.39) arttir.
moment referansina
ulasilamiyor.

0003 | Motor maksimum/minimum hiza | Moment adimini (parameter 25.38) arttir
hizlanamiyor/yavaslayamiyor. veya hiz adimini (25.39) azalt.

0005 | Motor tam otomatik ayar Moment adimini (parameter 25.38) veya
momentiyle yavaglayamiyor. hiz adimini (25.39) azalt.

AFAA | Otomatik reset Bir hata otomatik olarak Bilgilendirici uyari. 31 Hata fonksiyonlari

resetlenmek Uzere. parametre grubundaki ayarlara bakin.

AFE1 | Acil stop (off2) Sdricu bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin givenli olup

secimi off2) komutu aldi. olmadigini kontrol edin. Acil stop
sinyalinin kaynagini (acil stop dugmesi
gibi) resetle. Suricuyl yeniden start
edin.
Acil stop uygun sekilde gorev
yapmadiysa, stop sinyalinin kaynagini
(6rnegin, 21.05 Acil stop kaynagi
parametresi veya harici bir kontrol
sisteminden alinan kontrol word'l)
kontrol edin.

(Master/follower Bilgilendirici uyari. Master, rampa stop

yapilandirmasinda follower (Off1 veya Off3) komutunda durduktan

surdci). sonra follower(lar)a kisa 10 milisaniyelik

Siiricii master'dan bir stop serbest durug (Off2) komutu gonderir.

komutu ald!. Off2 komutu follower'in kayit ginlugiunde
saklanir.

AFE2 | Acil stop (offl veya Sdricu bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin givenli olup

off3) secimi offl veya off3) komutu | olmadigini kontrol edin. Acil stop

aldi. sinyalinin kaynagini (acil stop dugmesi

gibi) resetle. Suricuyl yeniden start
edin.
Acil stop uygun sekilde gorev
yapmadiysa, stop sinyalinin kaynagini
(6rnegin, 21.05 Acil stop kaynagi
parametresi veya harici bir kontrol
sisteminden alinan kontrol word'ti)
kontrol edin.

AFE7 | Follower Follower siriiclsi agildi. Yardimci kodu kontrol edin. Hatali
siriiciniin nod adresini bulmak icin koda
2'yi ekleyin.

Follower surucisundeki hatay dizeltin.

AFEA | Start izni sinyali yok Start izni sinyali alinmadi. 20.19 Start etkinlestirme komutu

(Dtizenlenebilir mesaj parametresinin ayarini (ve bu parametre
metni) ile segilen kaynagi) kontrol edin.

AFEB | Calisma izni yok Calisma izni sinyali alinmadi. | 20.12 Calisma izni 1 kaynagdi

parametresinin ayarini kontrol edin.
Sinyali acin (6rn. fieldbus Kontrol
Word'inde) veya secilen kaynagin
kablolarini kontrol edin.
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Kod

(onal- | Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

AFEC | Harici gli¢ sinyali yok | 95.04 Denetleme panosu Kontrol Unitesine saglanan harici
beslemesi Harici 24V olarak 24V DC gug¢ beslemesini kontrol edin ya
ayarlandi, ancak kontrol da 95.04 parametresinin ayarini
Unitesinin XPOW konektoriine | degistirin.
gerilim baglanmad.

AFF6 | Tanimlama Bir sonraki start sirasinda Bilgilendirici uyari.

calistirmasi Motor ID run
gergeklestirilecektir veya
devam etmektedir.

AFF7 | Otomatik fazlama Bir sonraki start sonrasinda Bilgilendirici uyari.
otomatik fazlama
gerceklestirilecektir.

B5A0 | STO olayi Givenli tork kapama Givenlik devresi baglantilarini kontrol

Programlanabilir olay: fonksiyonu etkin, yani XSTO edin. Daha fazla bilgi igin, ilgili strticu

31.22 STO gésterge konektoriine bagl glivenlik donanim el kitabina ve 31.22 STO

calistirma/durdurma devresi sinyalleri kayip. gosterge caligtirma/durdurma
parametresinin agiklamasina (sayfa 260)
bakin.

B5A4 | SW dahili tani Kontrol Uinitesi beklenmedik Bilgilendirici olay.
sekilde yeniden baslatildi.

B686 | Saglama toplami Hesaplanan parametre Bkz. A686 Saglama toplami uyusmazhgi

uyusmazhgi
Programlanabilir olay:
96.54 Saglama toplami
eylemi

saglama toplami herhangi bir
etkinlestirilmis referans
saglama toplamiyla
eslesmiyor.

(sayfa 482).
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Hata mesajlari

Kod
(onal-
tilr)

Hata

Neden

Yapilmasi gerekenler

2281

Kalibrasyon

Cikis fazi akim 6lgiminin
oOlcllen ofseti veya cikis fazi
U2 ve W2 akim dlgimi
arasindaki fark ¢ok fazla
(degerler akim kalibrasyonu
sirasinda glncellenir).

Akim kalibrasyonunu tekrar
gerceklestirmeyi deneyin (Akim dlgim
kalibrasyonu parametresinde 99.13
6gesini se¢in). Hata devam ediyorsa,
lokal ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

2310

Asirn akim

Cikis akimi, dahili hata limitini
astl.

Motor yukunu kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroli),
26 Moment referans zinciri (moment
kontrolll) veya 28 Frekans referans zinciri
(frekans kontrolll) parametre grubundaki
hizlanma strelerini kontrol edin. Ayrica
31.42 Asiri akim hata limiti, 46.01 Hiz
skalalama, 46.02 Frekans ol¢eklendirme
ve 46.03 Moment 6lgeklendirme
parametrelerini de kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
delta/star baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda acilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangi¢ datasinin
motor etiketindekiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda gti¢ faktori diizeltme
kondansatoru veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Enkoder kablosunu (fazlama da dabhil
olmak tzere) kontrol edin.

Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). Paralel bagli gevirici
modullerde, “Y YY" hatanin hangi BCU
kontrol tnitesi kanalindan alindigini
belirtir. “ZZ” hatay tetikleyen fazi belirtir
(0: Aynintih bilgi yok, 1: U-fazi, 2: V-fazi,
4: W-fazi, 3/5/6/7: birden fazla faz).

2330

Topraklama kagagi

Programlanabilir hata:
31.20 Toprak hatasi

Sirtict muhtemelen motor
veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagl
olarak yuk dengesizligi tespit
etti.

Motor kablosunda gui¢ faktor diizeltme
kondansatoriu veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda ¢alistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre 99.04 Motor kontrol modu.)
Paralel bagh modiillerde yardimci kodu
kontrol edin (XXXY YYZZ formati). “Y
YY" hatanin hangi BCU kontrol unitesi
kanalindan alindigini belirtir.

Eger topraklama hatas belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod
(onal-
til)

Hata

Neden

Yapilmasi gerekenler

2340

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motor kablolarinda gi¢ faktérinu
duzenleyen kapasite veya pals emici
olmadigini kontrol edin.

Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). Paralel bagli gevirici
modullerde, “Y YY" hatanin hangi BCU
kontrol Unitesi kanalindan alindigini
belirtir. “ZZ” kisa devrenin konumunu
belirtir (0: Ayrintil bilgi yok, 1: U-fazinin
ust dali, 2: U-fazinin alt dal, 4: V-fazinin
ust dali, 8: V-fazinin alt dali, 10: W-
fazinin dst dal, 20: W-fazinin alt dal,
diger: yukaridakilerin kombinasyonu).
Hatanin nedenini giderdikten sonra,
kontrol Uinitesini yeniden baglatin (96.08
Denetleme panosu yikleme
parametresini kullanarak veya gli¢
cevrimi yaparak).

2381

IGBT asiri yukla

IGBT kutu baglantisi asiri
sicakhgi. Bu hata IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akimini ve fanin ¢calismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclinii sirticti gucuyle
karsilastirin.

2391

BU akim farki

Paralel bagli gevirici modller
arasindaki AC fazi akim farki
asiri.

Motor kablolarini kontrol edin.

Motor kablosunda gii¢ faktor duzeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). “XXX" ilk hatanin kaynagini
belirtir (bkz. “YYY”). “YYY” hatanin hangi
BCU kontrol tnitesi kanalindan alindigini
belirtir (1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal 3,
8: Kanal 4, ..., 800: Kanal 12, diger:
yukaridakilerin kombinasyonu). “ZZ” fazi
belirtir (1: U, 2: V, 3: W).

2392

BU topraklama kagagi

Cevirici modullerin toplam
topraklama kagagi asiri.

Motor kablosunda gui¢ faktdr duzeltme
kondansatéri veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motorun ve motor kablolarinin yalitim
direncini élgiin.

Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.

3130

Girig fazi kaybi

Programlanabilir hata:
31.21 Besleme faz kaybi

Ara devre DC gerilimi, eksik
giris besleme hatti fazi veya
atmis sigorta nedeniyle salinim
yapmakta.

Girig glicu hatti sigortalarini kontrol edin.
Gevsek gi¢ kablosu baglantisi olup
olmadigini kontrol edin.

Giris glicli besleme dengesizligini kontrol
edin.

3180

Sarj rolesi yok

Sarj rolesinden onay alinmadi.

Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

3181 | Kablolama veya Siricu donanimi ortak bir DC | 31.23 parametresindeki korumayi

topraklama hatasi barasindan beslenmekte. kapatin.
:fg;ags;?:r'::;r\'/?; Hatali girjs besleme ve motor Gl¢ baglantilarini kontrol edin.
topraklama hatast kablo baglantisi (6rnegin, girig
besleme kablosu motor
baglantisina baglanmis).
Sirtict muhtemelen motor Motor kablosunda gii¢ faktor duzeltme
veya motor kablosunda kondansatori veya dalga emici
topraklama hatasina bagli bulunmadigindan emin olun.
olarak yuk dengesizligi tespit | Motor ve motor kablolarinin yalitim
etti. direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda toprak hatasi olup
olmadigini kontrol edin.
izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda calistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre 99.04 Motor kontrol modu.)

3210 | DC baglantisi asiri Asiri ara devre DC gerilimi. Asiri gerilim kontroliniin (30.30 Ylksek

gerilimi gerilim kontrolt parametresi) acik
oldugundan emin olun.
Besleme geriliminin striicti nominal giris
gerilimine uygun oldugunu kontrol edin.
Besleme hattini statik veya gecici agiri
gerilim bakimindan kontrol edin.
Fren kiyicisini ve direncini (mevcut ise)
kontrol edin.
Yavaglama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (mevcut ise)
kullanin.
Siracuyd fren kiyici ve fren direnci ile
tekrar galistirin.
Paralel bagh modiillerde yardimci kodu
kontrol edin (XXXY YYZZ formati). “Y
YY" hatanin hangi BCU kontrol unitesi
kanalindan alindigini belirtir.

3220 | DC baglantisi dugiik Eksik besleme fazi, sigorta Besleme kablolarini, sigortalari ve

gerilimi yanmasi veya dogrultucu anahtarlama diizenegini kontrol edin.
koprusiindeki hata sebebiyle | Paralel bagl modiillerde yardimei kodu
ara devre DC gerilimi yetersiz. | kontrol edin (XXXY YYZZ formati). “Y
YY" hatanin hangi BCU kontrol Unitesi
kanalindan alindigini belirtir.

3280 | Bekleme zaman asimi | Otomatik yeniden start Beslemenin (gerilim, kablolar, sigortalar,
basarisiz (bkz. bolim Otomatik | anahtarlama diizenegi) durumunu kontrol
yeniden baglatma, sayfa 77). edin.

3291 | BU DC baglanti farki Paralel bagl gevirici moddlleri | Yardimci kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
arasinda DC gerilimlerinde formati). “XXX” ilk hatanin kaynagini
fark. belirtir (bkz. “YYY”). “YYY” hatanin hangi

BCU kontrol tinitesi kanalindan alindigini
belirtir (1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal 3,
8: Kanal 4, ..., 800: Kanal 12).
3381 | Cikis fazi kaybi Eksik motor baglantisi Motor kablosunu baglayin.
Programlanabilir hata: nedeniyle motor devresi hatasi
31.19 Motor faz kaybi (¢ fazin higbiri bagh degil).
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Kod
(onal-
tilr)

Hata

Neden

Yapilmasi gerekenler

3385

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama rutin
islemleri (bkz. bolim Otomatik
fazlama, sayfa 61) basarisiz.

Varsa, diger otomatik fazlama modlarini
(bkz. 21.13 Otomatik fazlama modu
parametresi) deneyin.

Z-pals ile ddnme modu segildiyse,
enkoder tarafindan verilen sifir palsi
kontrol edin.

Motor ID run isleminin basariyla
tamamlandigini kontrol edin.

98.15 Konum ofseti kullanici
parametresini temizleyin.

Enkoderin motor safti Uzerinde
kaymadigini kontrol edin.

Otomatik fazlama rutini baglamadan
once motorun durdugunu kontrol edin.
99.03 Motor tipi parametresinin ayarini
kontrol edin.

4000

Motor kablosu asir
yuka

Hesaplanan motor kablosu
sicakligr uyari limitini asti.

35.61 ve 35.62 parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin.

Motor kablosunun gerekli yike gére
boyutlandiriimasini kontrol edin.

4210

IGBT asiri sicakligi

Tahmini surtct IGBT sicakhgi
asir yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akimini ve fanin ¢caligmasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giictinii siiriict glicuyle
karsilastirin.

4290

Sogutma

Sdartct modula asin sicakhgr.

Ortam sicakligini kontrol edin. 40°C'yi
(104°F) asarsa, yuk akiminin surticiiniin
dusurtlmus yuk kapasitesini
asmadigindan emin olun. ilgili Donanim
el kitabina bakin.

Sirucu moduli sogutma hava akisini ve
fan ¢alismasini kontrol edin.

Kabinin iginde ve sirticti moduli
sogutma blogunda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin. Gerektiginde
temizleyin.

42F1

IGBT sicakligi

Siriict IGBT sicakligi agiri
yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin calismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclinii sirticti gucuyle
karsilastirin.

4310

Asin sicaklik

Gig¢ Unitesi modulll agirn
sicakhgu.

Bkz. A4BO0 Asiri sicaklik (sayfa 479).

4380

Asin sicaklik farki

Farkli fazlardaki IGBT'ler
arasinda yuksek sicaklik farki.

Bkz. A4B1 Asin sicaklik farki (sayfa
479).

4381

PCB alan sogutma

Ortam ile strticti modulti PCB
alani arasindaki sicaklik farki
asiri.

Bkz. A4B2 PCB alan sogutma (sayfa
480).
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

4981 | Harici sicaklk 1 Olgiilen sicaklik 1 hata limitini | 35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhidi élgtlen diger

ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.12 Sicaklik 1 ariza limiti
parametresinin degerini kontrol edin.

4982 | Harici sicaklik 2 Olgiilen sicaklik 2 hata limitini | 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakhgi 6lgiilen diger

ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.22 Sicaklik 2 ariza limiti
parametresinin degerini kontrol edin.

4990 | FPTC bulunamadi 35.30 parametresi tarafindan Kontrol Unitesini kapatin ve modulin

bir termist6r koruma modula dogru yuvaya yerlestirildiginden emin

etkinlestirildi, ancak olun.

algilanamiyor. Yardimei kodun son rakami yuvayi
tanimlar.

4991 | Guvenli motor Yuva 1'e takilan termistor Motorun sogumasini kontrol edin.
sicakhgr 1 koruma modult asiri sicakigi | Motor yikiinii ve siiriiciiniin nominal
(Duizenlenebilir mesaj gosterir. degerlerini kontrol edin.
metni) Sicaklik sensérinin kablo baglantisini

4992 | Givenli motor Yuva 2'ye takilan termistor kontrol edin. Kablo baglantisini arizallysa
sicakhgi 2 koruma modiilii asiri sicakhigi | tamir edin.

(Diizenlenebilir mesaj gosterir. Sensorln direncini kontrol edin. Sensorl
metni) arizaliysa degistirin.

4993 | Guvenli motor Yuva 3'e takilan termistor
sicakhgr 3 koruma moddilu asiri sicakligi
(Diizenlenebilir mesaj gosterir.
metni)

5080 | Fan Sogutma fani geribildirimi Bkz. A581 Fani (sayfa 480).

eksik.

5081 | Yardimci fan kirilmis Yardimci sogutma fani (kontrol | Yardimci kodu kontrol edin. Yardimci kod

Unitesinin fan konektorlerine fani tanimlar (1: Yardimci fan 1, 2:

bagl olan) sikisti veya Yardimci fan 2).

baglantis kesildi. Yardimel fanin/fanlarin galismasini ve
baglantisini/baglantilarini kontrol edin.
Arizall fani degistirin.
Siiriict modultinin 6n kapaginin yerinde
ve sikistiriimis oldugundan emin olun.
Sirlcunin devreye alinmasi kapagin
cikariimasini gerektirirse, hatayi gegici
olarak bastirmak i¢in kontrol Unitesi
yeniden baslatiimasinda 2 dakika iginde
31.36 Yard fan arizasi baypas
parametresini etkinlestirin.
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Kod
(onal-
tili)

Hata

Neden

Yapilmasi gerekenler

5090

STO donanim arizasi

Givenli tork kapama donanim
arizasl.

Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegip
yardimci kodu soyleyin. Kod, 6zellikle
paralel bagli ¢evirici modullerde konum
bilgilerini igerir. Kodun bitleri, 32 bitlik iki
saylya donusturdldiginde asagidakileri
gosterir:

31...28: Hatali gevirici modulun sayisi
(0...11 ondalik). 1111: Kontrol tnitesinin
STO_ACT durumlari ve gevirici modller
cakisiyor

27: Cevirici moddllerin STO_ACT
durumu

26: Kontrol Gnitesinin STO_ACT durumu
25: Kontrol Unitesinde STO1

24: Kontrol tnitesinde STO2

23...12: Cevirici moddller 12...1'in STO1'i
(Var olmayan modiillerin bitleri 1'e
ayarland).

11...0: Cevirici moddiller 12...1'in STO2'si
(Var olmayan modillerin bitleri 1'e
ayarland).

5091

Guvenli moment
kapatma
Programlanabilir hata:
31.22 STO gosterge
calistirma/durdurma

Givenli tork kapama
fonksiyonu etkin, yani XSTO
konektdrune bagh guvenlik
devresi sinyalleri start veya
calisma sirasinda kesilmis
durumda.

Givenli tork kapama devresi
baglantilarini kontrol edin. Daha fazla
bilgi icin, ilgili suriicti donanim el kitabina
ve 31.22 STO gosterge
calistirma/durdurma parametresinin
aclklamasina (sayfa 260) bakin.

5092

PU lojik hatasi

Glg¢ Unitesi bellegi silindi.

Sdartcunun enerjisini kapatip agin.
Kontrol Unitesine harici olarak gug¢
saglanirsa, ayrica kontrol tnitesini
yeniden baslatin (96.08 Denetleme
panosu yukleme parametresini
kullanarak veya gu¢ ¢evrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

5093

Tip uyusmazhgi

Surtcundn donanimi bellek
Unitesinde kayith bilgiler ile
uyusmuyor. Bu durum orn. bir
yazilim guncelleme veya
bellek tnitesi degisimi
sonrasinda meydana gelebilir.

Sdrlcunun enerjisini kapatip agin.
Yardimci kodu kontrol edin. Yardimci kod
kategorileri agagidaki gibidir:

1 =PU ve CU degerleri ayni degil. Deger
tipi degisti.

2 = Paralel baglanti deger tipi degisti.

3 = PU tipleri tim gug unitelerinde ayni
degil.

4 = Paralel baglanti deger tipi tek bir gii¢
Unitesi kurulumunda etkin.

5 = Segili degeri mevcut PU'larla
uygulamak mumkun degil.

6 = PU deger tipi 0.

7 = PU deger tipini veya PU tipini okumak
PU baglantisinda basarisiz oldu.

8 = PU desteklenmedi (gecersiz deger
tipi).

Paralel baglanti arizalarinda, yardimci
kodun formati OXOY olur. "Y" yardimci
kod kategorisini, "X" ilk hatali PU kanalini
onaltilik olarak gosterir (1...C).
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

5094 | Olgiim devresi Siiriiciiniin dahili sicaklik Bkz. ASEA Olgiim devresi sicakligi

sicakhgi olcumiyle ilgili sorun. (sayfa 481).

5681 | PU iletigimi Kontrol Unitesine gii¢ veriime | 95.04 Denetleme panosu beslemesi
sekli parametre ayarina ayarini kontrol edin.
karsilik gelmiyor.

Siricu denetleme birimi ve Kontrol Unitesi ve gli¢ Unitesi arasindaki

guc unitesi arasinda iletisim baglantiyr kontrol edin.

hatalari tespit edildi. Yardimei kodu kontrol edin (XXXY YYZZ
formati). Paralel bagl modullerde, “Y YY”
etkilenen BCU kontrol Unitesi kanalini
belirtir (0: yayin). “ZZ" hata kaynagini
belirtir (1: Verici tarafi [baglanti hatasi], 2:
Verici tarafl [iletisim yok], 3: Alici tarafi
[baglanti hatasi], 4: Alici tarafi [iletisim
yok], 5: Verici FIFO hatasi [bkz. "XXX"],
6: [XINT board] modullt bulunamadi, 7:
BAMU Karti bulunamadi). “XXX” verici
FIFO hata kodunu belirtir (1: Dahili hata
[gecersiz ¢cagri parametresi], 2: Dahili
hata [yapilandirma desteklenmedi],
3: iletim arabellegi dolu).

5682 | Gug Unitesi kaybi Sdricu kontrol Unitesi ve glc Kontrol Unitesi ve gli¢ Unitesi arasindaki
Unitesi arasindaki iletigim baglantiyi kontrol edin.
kayip.

5690 | Dabhili PU iletigimi Dabhili iletisim hatasi. Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5691 | Olgiim devresi ADC Olglim devresi hatasi. Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip

yardimci kodu soyleyin.

5692 | PU karti gli¢ hatasi Gl¢ Unitesi gug besleme Yardimci kodu kontrol edin (ZZZY YYXX
hatasi. formati). “YY Y” etkilenen ¢evirici modulu

gosterir (0...C, ZCU kontrol Uniteleri igin
her zaman 0). “XX” etkilenen gui¢
kaynagini gosterir (1: Glg kaynagdi 1, 2:
Guc kaynagdi 2).

5693 | Olgiim devresi DFF Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip

yardimci kodu soyleyin.

5694 | PU iletisim Sirdm kontrolinde eslesen bir | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

konfiglirasyonu glc Unitesi FPGA 0jigi
bulunamiyor.

5695 | Azaltiimis calistirma Tespit edilen gevirici modullerin | 95.13 Azaltiimis calisma modu degerinin
sayisl 95.13 Azaltilmis calisma | mevcut gevirici moddillerin sayisina
modu parametresi degeriyle karsilik geldigini kontrol edin. Mevcut
uyusmuyor. modullerin DC barasindan gug aldigini

ve BCU kontrol tnitesine fiber optik
kablolarla baglandigini kontrol edin.
Cevirici Gnitenin tum modulleri
kullanilabilir durumdaysa (6r. bakim isi
tamamlandiysa), 95.13 parametresinin O
olarak ayarlandigini (dusiik ¢calisma
fonksiyonu devre disi) kontrol edin.

5696 | PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip

bildirimi

geri bildirimi kontrol sinyalleri
ile uyusmuyor.

yardimci kodu soyleyin.
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

5697 | Sarj geri bildirimi Yanlis parametre ayarl. 95.09 Sigorta anahtar kontrolt
parametresinin ayarini kontrol edin.
Parametre yalnizca bir xSFC sarj kontrol
cihazi takildiginda etkinlestiriimelidir.

Sarj anahtari ve DC anahtari Normal gli¢ verme sirasi sudur:
sirayla galistirilir veya_[}nite 1. Sarj anahtarini kapatin.
hazir olmadan 6nce bir start | 2 - saj bittikten sonra (sarj TAMAM
komutu verilir. lambasi yanar), DC anahtarini
kapatin.
3. Sarj anahtarini agin.
Sarj devresi hatasi. Sarj devresini kontrol edin.
Kasa R6i/R7i ¢evirici modulunde,
yardimci kod "FA" sarj kontaktdr durum
geribildiriminin kontrol sinyaliyle
eslesmedigini gosterir.
Paralel bagli kasa R8i modiillerinde,
yardimci kod (XX00 formatr) "XX"
etkilenen BCU kontrol tnitesi kanalini
belirtir.
5698 | Bilinmeyen gii¢ Unitesi | Tanimlanamayan gii¢ Unitesi Gi¢ Unitesi lojigi ve donanim
hatasi lojik hatasi. uyumlulugunu kontrol edin.
Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

6000 | Dahili SW hatasi Dabhili hata. Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegip
yardimci kodu soyleyin.

6181 | FPGA surimi uyumlu | Yazihm ve gi¢ tnitesindeki Kontrol Ginitesini yeniden baslatin (96.08

degil FGPA dosya surimi uyumlu Denetleme panosu yikleme
degil. parametresini kullanarak veya gii¢
cevrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

6200 | Saglama toplami Hesaplanan parametre Bkz. A686 Saglama toplami uyusmazhgi

uyusmazligi saglama toplami herhangi bir | (sayfa 482).
Programlanabilir hata: etkinlestiriimis referans

96.54 Saglama toplami saglama toplamiyla

eylemi eslesmiyor.

6306 | FBA A esleme dosyasi | Fieldbus adaptorii A esleme Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

dosyasi okuma hatasi.

6307 | FBA B esleme dosyasi | Fieldbus adaptorii B esleme Lokal ABB ile temasa gegin.

dosyas!| okuma hatasi.

6481 | Gorev asiri yiku Dabhili hata. Kontrol Unitesini yeniden baslatin (96.08
Denetleme panosu yikleme
parametresini kullanarak veya gl¢
cevrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

6487 | Yigin asiri akisi Dahili hata. Kontrol Gnitesini yeniden baglatin (96.08
Denetleme panosu yiikleme
parametresini kullanarak veya gli¢
cevrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

64A1 | Dahili dosya yikleme | Dosya okuma hatasi. Kontrol Uinitesini yeniden baslatin (96.08

Denetleme panosu yiukleme
parametresini kullanarak veya gii¢
cevrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
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hata.

Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
64A2 | Dahili kayit yukleme Dahili kayit yikleme hatasi. Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
64A3 | Uygulama yukleme Uygulama dosyas! uyumlu Yardimci kodu kontrol edin. Her kod igin
degil veya bozuk. asagida verilmis olan eylemlere bakin.
8006 | Uygulama igin yeterli bellek
yok.
8007 | Uygulama yanlig kutuphane
sirimina igeriyor.
800A | Uygulama bilinmeyen bir hedef
(sistem) kituiphane fonksiyonu
iceriyor.
64A5 | Lisans hatasi Kontrol programini ¢alistirma, | Tum etkin lisans hatalarinin yardimci
kisitlayici bir lisans oldugu kodlarini kaydedin ve daha fazla talimat
veya gerekli bir lisans eksik icin, rtin saticiniz ile irtibata gegin.
oldugu igin dnlendi.
64A6 | Adaptif program Adaptif programi ¢alistirmada | Yardimci kodu kontrol edin (XXXX YYYY

formatr). “XXXX" fonksiyon blogunun
sayisini belirtir (0000 = genel hata).
“YYYY” sorunu gosterir (her bir kod igin
asagidaki eylemlere bakin).

000A

Program bozuk veya blok
mevcut degil.

Sablon programi geri yukleyin veya
surticiye programi indirin.

0ooC

Gereken blok girisi eksik.

Blogun girislerini kontrol edin.

000E

Program bozuk veya blok
mevcut degil.

Sablon programi geri yukleyin veya
surtictye programi indirin.

0011

Program cok buyuk.

Hata durana dek bloklari kaldirin.

0012

Program bos.

Programi duzeltin ve suriictiye indirin.

001C

Programda var olmayan bir
parametre veya blok kullanildi.

Parametre referansini duzeltmek igin
programi diizenleyin veya var olan bir
blogu kullanin.

001D

Parametre segilen pim igin
gecerli degil.

Parametre referansini diizeltmek igin
programi diizenleyin.

001E

Parametre yazma korumali
oldugu igin parametre cikisi
basarisiz oldu.

Programdaki parametre referansini
kontrol edin.

Hedef parametreyi etkileyen diger
kaynaklari kontrol edin.

0023

Program dosyasi mevcut
yazilim sirimayle uyumlu

Programi mevcut blok kiitiphanesine ve
yazilim siriimiine adapte edin.

00241 Gegil.

002A | Cok fazla blok. Bloklarin sayisini azaltmak icin programi
dizenleyin.

Diger | — Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip

yardimci kodu soyleyin.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tili)
64B0 | Bellek tnitesi ayrildi Kontrol Uinitesine guig Kontrol {initesinin gtictni kesin ve bellek
verildiginde, bellek Unitesi Unitesini tekrar takin.
ayrildi. Hata olugtugunda bellek tnitesinin
gercekten ¢gikmamasi durumunda, bellek
Unitesinin konektorune duzgun
yerlestirildigini ve montaj vidasinin siki
oldugunu kontrol edin. Kontrol Unitesini
yeniden baslatin (96.08 Denetleme
panosu yukleme parametresini
kullanarak veya gu¢ ¢evrimi yaparak).
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
64B1 | Dahili SSW hatasi Dahili hata. Kontrol Gnitesini yeniden baglatin (96.08
Denetleme panosu yikleme
parametresini kullanarak veya gli¢
¢evrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
64B2 | Kullanici grubu hatasi | Kullanici parametre grubu Gegerli bir kullanici parametre grubu
yukleme iglemi agagidaki bulundugundan emin olun. Belirli degilse,
nedenlerden dolay! basarisiz: | yeniden yikleyin.
« talep edilen grup mevcut
degil
« grup kontrol programi ile
uyumlu degil
« sirucl yukleme sirasinda
kapandi.
64E1 | Kernel asin yiku isletim sistemi hatasi. Kontrol Uinitesini yeniden baslatin (96.08
Denetleme panosu yiikleme
parametresini kullanarak veya gl¢
cevrimi yaparak). Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
6581 | Parametre sistemi Parametre yikleme veya kayit | 96.07 Manuel olarak parametre kaydi
islemi basarisiz. parametresini kullanarak bir kayit islemi
zorlamayi deneyin. Tekrar deneyin.
65A1 | FBA A parametresi Surticu, PLC tarafindan PLC programlamay!i kontrol edin.
cakismasi istenen bir islevsellige sahip | 50 Fieldbus adaptorii (FBA) ve 51 FBA A
degil veya istenen iglevsellik ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimedi. kontrol edin.
65A2 | FBA B parametresi Sdrict, PLC tarafindan PLC programlamay! kontrol edin.
cakismasi istenen bir islevsellige sahip 50 Fieldbus adaptérii (FBA) ve 54 FBA B
degil veya istenen iglevsellik ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimedi. kontrol edin.
65B1 | Referans kaynagdi Bir referans kaynagi ayni anda | Bkz. A6DA Referans kaynagi
parametreleri birden ¢ok parametreyle farkli | parametreleri (sayfa 484).
Unitelere baglidir.
6681 | EFB iletisim kaybi Dahili fieldbus (EFB) Fieldbus master durumunu
Programlanabilir hata: iletisiminde iletigim kesintisi. (cevrimigi/gevrimdisi/hata vb.) kontrol
58.14 fletisim kaybi eylemi edin.
Kontrol birimindeki XD2D konektoriine
olan baglantilari kontrol edin.
6682 | EFB konfig. dosyasi Dabhili fieldbus (EFB) Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gecin.

konfiglirasyon dosyasi
okunamiyor.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
6683 | EFB gecersiz Dabhili fieldbus (EFB) 58 Dahili fieldbus parametre grubundaki
parametrelendirme parametre ayarlari tutarsiz ayarlari kontrol edin.
veya segilen protokolle uyumiu
degil.
6684 | EFB ylkleme hatasi Dabhili fieldbus (EFB) protokol | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
yazilimi yiklenemiyor.
EFB protokol yazilimiyla
surucl yazihmi arasinda
surim uyumsuzlugu.
6881 | Metin datasi asirl akigl | Dahili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
lokal ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6882 | Metin 32 bit tablosu Dabhili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asiri akigl lokal ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6883 | Metin 64 bit tablosu Dabhili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asirn akisl lokal ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6885 | Metin dosyasi asiri Dabhili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
akisl lokal ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
7080 | Secenek modulu Sirtcu ile bir segenek modili | Bkz. A798 Enkoder secenegi hab kaybi
iletisim kaybi arasindaki iletisim kaybedildi. | (sayfa 486).
7081 | Kontrol paneli kaybi Kontrol paneli (veya bilgisayar | PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
Programlanabilir hata: araci) haberlesmeyi birakti. kontrol edin.
49.05 fletisim kaybi eylemi Kumanda paneli konektoriinii kontrol
edin.
Kumanda panelinin baglantisini sokiin ve
tekrar baglayin.
Yardimci kodu kontrol edin. Kod
kullanilan G/C portunu asagidaki sekilde
tanimlar: 0: Panel, 1: Fieldbus arabirimi
A, 2: Fieldbus arabirimi B, 3: Ethernet, 4:
D2D/EFB portu).
7082 | Gen G/C iltsm kaybi Parametreler ile belirlenen GC | Yardimci kodu kontrol edin (XXYY

llave modulu tipleri tespit
edilen yapilandirmaya uygun
degil.

YYYYformati). “XX” G/C genigletme
modulinuin sayisini belirler (01:
parametre grubu 14 G/C genigletme
moduli 1, 02: 15 G/C genisletme moduld
2, 03: 16 G/C genisletme moduli 3). “YY
YYYY” sorunu gosterir (her bir kod icin
asagidaki eylemlere bakin).

00 0001 | Modulle iletisim basarisiz oldu. | Modulin yuvaya uygun sekilde takildigini
kontrol edin.
Moduliin veya yuva konektériniin hasar
gérmemis oldugundan emin olun.
Moduli bagka bir yuvaya monte etmeyi
deneyin.

00 0002 | Modul bulunamadi. Modullerin tipini ve konum ayarlarini

— — kontrol edin (parametreler 14.01/14.02,

000003 g"%i‘;'lts‘lnzkoolgﬂf*“rasy"”” 15.01/15.02 veya 16.01/16.02).
Moduliin yuvaya uygun sekilde takildigini

00 0004 | Modulin konfiglrasyonu kontrol edin.

basarisiz oldu.

Modulin veya yuva konektérinin hasar
gérmemis oldugundan emin olun.
Modull baska bir yuvaya monte etmeyi
deneyin.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
7083 | Panel referansi Coklu kontrol modlarinda Kontrol paneli referansi bir kerede
catismasi kaydedilmis kontrol paneli yalnizca bir referans tipi icin
referansinin kullanimi denendi. | kaydedilebilir. Kaydedilmis referans
yerine kopyalanmis bir referansi
kullanma olasiligini dikkate alin (bkz.
referans sec¢imi parametresi).
7084 | Panel/PC araci surim | Kontrol panelinin ve/veya PC Kontrol panelini veya PC aracini
catismasi aracinin mevcut surima bir glncelleyin. Gerekirse yerel ABB
fonksiyonu desteklemiyor. temsilcinizle baglantiya gegin.
(Ornegin, daha eski panel
strdmleri harici referans
kaynagdi olarak kullanilamaz.)
7085 | Uyumsuz segenek Secenek moduli Yardimci kodu kontrol edin. Kod
modulu desteklenmiyor. (Ornegin, desteklenmeyen moduliin baglandigi
Fxxx-xx-M tipi fieldbus adaptor | arabirimi belirtir: 1: Fieldbus arabirimi A,
modiuilleri desteklenmez.) 2: Fieldbus arabirimi B
Modull desteklenen bir tiple degistirin.
7121 | Motor sikismasi Motor, 6rnegin agiri yik veya | Motor ylkini ve structinin nominal
Programlanabilir hata: yetersiz motor gucii sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma fonk durma bélgesinde caligiyor. Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
edin.
7181 | Fren direnci Fren direnci arizali veya bagh | Bir fren direnci bagli oldugunu kontrol
degil. edin.
Fren direncinin durumunu kontrol edin.
Fren direncinin boyutlandiriimasini
kontrol edin.
7183 | BR asir sicakhgi Fren direnci sicakhgr, 43.11 Sdrucuyl durdurun. Direncin sogumasini
Fren direnci ariza limiti bekleyin.
parametresi ile tanimlanan Direng asir yiik koruma fonksiyonu
hata limitini ast. ayarlarini kontrol edin (parametre grubu
43 Fren kiyicr).
Hata limiti ayarini kontrol edin, 43.11
Fren direnci ariza limiti parametresi.
Fren dongusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.
7184 | Fren direnci kablolari | Fren direncinde kisa devre Fren kiyici ve fren direnci baglantisini
veya fren kiyici kontrol hatasi. | kontrol edin.
Fren direncinin hasarsiz oldugundan
emin olun. Hatanin nedenini giderdikten
sonra, kontrol tnitesini yeniden baslatin
(96.08Denetleme panosu ylkleme
parametresini kullanarak veya gii¢
gevrimi yaparak).
7191 | BC kisa devresi Fren kiyici IGBT'de kisa devre. | Fren direncinin bagli ve hasarsiz

oldugundan emin olun.

Fren direncinin elektriksel ézelliklerini
Donanim el kitabi'na gore kontrol edin.
Fren kiyiciyi (degistirilebiliyorsa)
degistirin. Hatanin nedenini giderdikten
sonra, kontrol Unitesini yeniden baglatin
(96.08 Denetleme panosu yikleme
parametresini kullanarak veya gl¢
cevrimi yaparak).
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
7192 | BC IGBT asiri sicakligi | Fren kiyici IGBT sicakhigi dahili | Kiyiclyl sogumaya birakin.
hata limitini agtr. Ortam sicakliginin agiri olup olmadigini
kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
Direnc asiri ylik koruma fonksiyonu
ayarlarini kontrol edin (parametre grubu
43 Fren kiyici).
Fren dongusiinin izin verilen limitler
icinde oldugunu kontrol edin.
Siricu besleme AC geriliminin limitlerin
Gizerinde olmadigini kontrol edin.
71A2 | Mekanik fren kapatma | Mekanik fren kontroll hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
basarisiz Orn. fren kapatma sirasinda 44 Mekanik fren kontrolii parametre
Programlanabilir hata: fren onayinin beklenen sekilde | grubundaki mekanik fren ayarlarini
44.17 Fren hata olmamasi durumunda kontrol edin.
fonksiyonu etkinlestirilir. Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.
71A3 | Mekanik fren agma Mekanik fren kontroll hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
basarisiz Orn. fren agma sirasinda fren | 44 Mekanik fren kontrolii parametre
Programlanabilir hata: onayinin beklenen sekilde grubundaki mekanik fren ayarlarini
44.17 Fren hata olmamasi durumunda kontrol edin.
fonksiyonu etkinlestirilir. Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.
71A5 | Mekanik fren agma Mekanik fren agma kosullari 44 Mekanik fren kontroli parametre
izni yok kargilanamiyor (6rnegin, 44.11 | grubundaki mekanik fren ayarlarini
Programlanabilir hata: Freni kapall tutma parametresi | (6zellikle 44.11 Freni kapall tutma)
44.17 Fren hata tarafindan frenin aciimasi kontrol edin.
fonksiyonu engellenmis durumda). Onay sinyalinin (mevcut ise) gercek fren
durumuna uygun oldugunu kontrol edin.
Enkoder olmayan bir 44.12 Fren kapatma talebi parametresi
uygulamada, fren 5 saniyeden | tarafindan segilen kaynak sinyalini
fazla modulasyon yapan bir kontrol edin.
stiriictye karsi fren kapama FSO-xx giivenlik fonksiyonlari modiiline
talebiyle (ya 44.12 Fren baglanan guvenlik devrelerini kontrol
kapatma talebi edin.
parametresinden ya da bir
FSO-xx guvenlik fonksiyonlari
modilunden gelen) kapall
durur.
71B1 | Motor fani Harici fandan geribildirim Motor fan kontroli ile harici fani (veya
Programlanabilir hata: alinmadi. kontrol edilen diger ekipmani) kontrol
35.106 DOL starter olay edin.
tard 35.100...35.106 parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin.
7301 | Motor hizi geri bildirimi | Motor hizi geri bildirimi Bkz. A7B0 Motor hizi geri bildirimi (sayfa
Programlanabilir hata: alinmadi. 488).
90.45 Motor geribildirim
arizasi
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(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

til)

7310 | Asiri hiz Yanls ayarlanmis Minimum/maksimum hiz ayarlarini
minimum/maksimum hiz, kontrol edin, 30.11 Minimum hiz ve 30.12
yetersiz fren torku veya tork Maksimum hiz parametreleri.
referansini kullanirken yikteki | Motor frenleme torku igin yeterliligi
degisimler sebebiyle motor, kontrol edin.
izin verilen hizdan daha hizll | Tork kontroliintin kullanilirigini kontrol
doniyor. edin.

Fren kiyici veya direnglere gerek olup
olmadigini kontrol edin.
Yanlig tahmin edilen hiz. Motor akimi élgimiinin durumunu
kontrol edin.
Ornegin, bir Normal veya Gelismis ID run
yerine bir Gelismis Beklemede,
Azaltilmis veya Sabit ID run
gerceklestirin. Bkz. parametre grubu
99.13 ID run talep edildi (sayfa 412).
7380 | Enkoder dabhili Dahili hata. Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
7381 | Enkoder Enkoder geri besleme hatasi. | Bkz. A7E1 Enkoder (sayfa 490).
Programlanabilir hata:
90.45 Motor geribildirim
arizasi
73A0 | Hiz geri bildirim Hiz geri bildirim Bkz. A797 Hiz geri bildirim
konfiglrasyonu konfiglirasyonu yanlis. konfiglirasyonu (sayfa 485).
73A1 | Yuk geri bildirimi Yk geri bildirimi alinmad. Yardimci kodu kontrol edin (XXYY 2ZZZ
Programlanabilir hata: formatr). “XX” enkoder arabirim
90.55 Yk geri bildirim moddlundn sayisini belirler (01:
arizasl 91.11/91.12, 02: 91.13/91.14), “YY”
enkoderi belirler (01: 92 Enkoder 1
konfiglirasyonu, 02: 93 Enkoder 2
konfiglirasyonu). “ZZZZ” sorunu gosterir
(her bir kod icin asagidaki eylemlere
bakin).
0001 | Yuk digli tanimi gegersiz veya | Yuk digli ayarlarini kontrol edin (90.53 ve
limitlerin disinda. 90.54).
0002 | Besleme sabiti tanimi gegersiz | Besleme sabiti ayarlarini kontrol edin
veya limitlerin diginda. (90.63 ve 90.64).
0003 | Motor/yuk digli tanimi gegersiz | Motor/yUk digli ayarlarini kontrol edin
veya limitlerin diginda. (90.61 ve 90.62).
0004 | Enkoder konfigire edilmemis. | Enkoder ayarlarini kontrol edin (92
Enkoder 1 konfiglrasyonu veya 93
Enkoder 2 konfiglrasyonu).
Ayarlardaki her turli degisikligi gecerli
kilmak 91.10 Enkoder parametre
yenileme parametresini kullanin.
0005 | Enkoder calismay! birakti. Enkoder durumunu kontrol edin.
73B0 | Acil rampa basarisiz Acil stop beklenen sire icinde | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil

tamamlanmadi.

rampa denetimi gecikmesi
parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
Onceden tanimlanan rampa siirelerini
kontrol edin (Off1 modu igin
23.11...23.19, Off3 modu icin 23.23).
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

73B1 | Stop basarisiz oldu Rampa stop beklenen siire 31.37 Rampa stop denetimi ve 31.38

icinde tamamlanmadi. Rampa stop denetimi gecikmesi
parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
23 Hiz referansi rampasi parametre
grubundaki 6nceden tanimlanan rampa
surelerini kontrol edin.

7510 | FBA A iletisimi Sdrdcu ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir hata: modilu A veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.02 FBA Adiletisim kaybi | adaptdr modili A arasindaki belgelerine bakin.
fonksiyonu dongusel iletisim kayboldu. 50 Fieldbus adaptdrii (FBA), 51 FBA A

ayarlari, 52 FBA A veri girisi ve 53 FBA A
veri ¢ikigl parametre gruplarinin
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

lletisim master cihazinin iletigim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

7520 | FBA B iletisimi Sdirtcu ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir hata: modilu B veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.32 FBA B iletisim kaybi | adaptér modiilii B arasindaki belgelerine bakin.
fonksiyonu dongusel iletisim kaybolmus. | 50 Fieldbus adaptérii (FBA) parametre

grubu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

lletisim master cihazinin iletigim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

7580 | INU-LSU hab kaybi Donusturuciler arasindaki Diger donusturuciniin durumunu kontrol
Programlanabilir hata: (6rnegin, gevirici unite ve edin (06.36 ve 06.39 parametreleri).
60.79 INU-LSU iletisim besleme unitesi) DDCS (fiber | 60 DDCS iletisimi parametre grubu
kaybr fonksiyonu optik) iletigsimi kay1p. ayarlarini kontrol edin. Diger

donustaricunin kontrol programinda
karsilik gelen ayarlari kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

7581 | DDCS kontrol cihazi Sirticu ve harici kontrol cihazi | Kontrol cihazinin durumunu kontrol edin.
iletisim kaybi arasindaki DDCS (fiber optik) | Kontrol cihazinin kullanici belgelerine
Programlanabilir hata: iletisimi kayp. bakin.

60.59 DDCS kontrol cihazi 60 DDCS iletisimi parametre grubu
iletisim kaybi fonksiyonu ayarlarini kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

7582 | MF iletisim kaybi Master/follower iletisimi kayip. | Bkz. A7CB MF iletisim kaybi (sayfa 489).
Programlanabilir hata:

60.09 M/F iletisim kaybi
fonksiyonu

7583 | Hat tarafindaki tnite Cevirici Unitesine bagli olan Besleme unitesinin (veya diger
arizall besleme unitesi (veya diger donisturicindn) hata durumunu kontrol

doéndsturici) bir hata edin.
olusturdu. Besleme (initesinin yazilim el kitabina
bakin.

7584 | LSU sarji basarisiz Besleme Unitesi beklenen siire | 94.10 LSU maks sarj suresi
oldu icinde hazir degildir (6r. ana parametresinin ayarini kontrol edin.

kontaktor/kirici kapatilamadi). | Besleme nitesinin etkinlestirildigini,
starta izin verildigini ve gevirici Unite
tarafindan kontrol edilebildigini (6r. lokal
kontrol modunda olmayan) kontrol edin.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tili)
8001 | ULC dusuk yik hatasi | Segilen sinyal kullanici disuk | Bkz. ABBF ULC dusik yiuk uyarisi (sayfa
Programlanabilir hata: yuk egrisinin altina indi. 492).
37.04 ULC duistk yiik
islemleri
8002 | ULC asiri yuk hatasi Segcilen sinyal kullanici agir Bkz. ABBE ULC asiri yuk uyarisi (sayfa
Programlanabilir hata: yuk egrisini agti. 492).
37.03 ULC agiri yuk
islemleri
80A0 | Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Yardimci kodu kontrol edin (XXXX XYZZ
Programlanabilir hata: icin belirtilen limitlerin diginda. | formatr). “Y” girigin konumunu belirtir (O:
12.03 Al denetim Kontrol Unitesi, 1: G/C genisletme
fonksiyonu modulil 1, 2: G/C genigletme modulu 2,
3: G/C genigletme modulu 3). “ZZ” limiti
tanimlar (01: Al1 minimumun altinda, 02:
Al1l maksimumun Gzerinde, 03: Al2
minimumun altinda, 04: Al2
maksimumun Uzerinde).
Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
edin.
Girise bagli kablolari kontrol edin.
12 Standart Al parametre grubundaki
giris minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.
80BO | Sinyal denetimi Sinyal denetim 1 fonksiyonu Arizanin kaynagdini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. (parametre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.06 Denetim 1 eylemi
80B1 | Sinyal denetimi 2 Sinyal denetim 2 fonksiyonu Arizanin kaynagdini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. (parametre 32.17 Denetim 2 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.16 Denetim 2 eylemi
80B2 | Sinyal denetimi 3 Sinyal denetim 3 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin
(Duizenlenebilir mesaj tarafindan olusturulan ariza. (parametre 32.27 Denetim 3 sinyali).
metni)
Programlanabilir hata:
32.26 Denetim 3 eylemi
9081 | Harici hata 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tipi
9082 | Harici hata 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.

(Duzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir hata:
31.03 Harici olay 2
kaynagi

31.04 Harici olay 2 tipi

31.03 Harici olay 2 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
9083 | Harici hata 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dtizenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tipi
9084 | Harici hata 4 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tipi
9085 | Harici hata 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duzenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi
metni) B parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tipi
FA81 | Gilivenli moment Givenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma 1 kaybi etkin, yani STO devresi 1 edin. Daha fazla bilgi icin, ilgili stirtict
kesilmis durumda. donanim el kitabina ve 31.22 STO
FA82 | Giivenli moment Givenli moment kapatma gostergte (;a_ll_§t|rmak/|durdurma 260
kapatma 2 kaybi etkin, yani STO devresi 2 g:rk?rrpe resinin agiklamasina (sayfa )
kesilmis durumda. Yardimci kodu kontrol edin, kod 6zellikle
paralel bagli gevirici modullerde konum
bilgileri igerir. Kodun bitleri, 32 bitlik iki
saylya donustirildugunde asagidakileri
gosterir:
31...28: Hatall ¢evirici modulun sayisi
(0...11 ondalik). 1111: Kontrol Unitesinin
STO_ACT durumlari ve gevirici moddller
cakisiyor
27: Cevirici modullerin STO_ACT
durumu
26: Kontrol Unitesinin STO_ACT durumu
25: Kontrol Unitesinde STO1
24: Kontrol Uinitesinde STO2
23...12: Gevirici modiiller 12...1'in STO1'i
(Var olmayan modadillerin bitleri 1'e
ayarland).
11...0: Cevirici moddller 12...1'in STO2'si
(Var olmayan modllerin bitleri 1'e
ayarland).
FB11 | Bellek uinitesi eksik Kontrol Unitesine bellek tnitesi | Kontrol Unitesinin gliciint kapatin.
takili degil. Bellek tinitesinin kontrol tinitesine
dizgiin sekilde yerlestirildigini kontrol
edin.
Kontrol tnitesine takilmis olan | Kontrol tinitesinin giiciinii kapatin.
bellek Unitesi bos. Kontrol Gnitesine bir bellek tnitesi (uygun
yazilimli) takin.
FB12 | Bellek Unitesi Kontrol tnitesine takilmis olan | Kontrol nitesinin gliciinii kapatin.
uyumsuz bellek tnitesi uyumlu degil. Uyumlu bir bellek tinitesi takin.
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Kod

(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

tilr)

FB13 | Bellek unitesi FW Takil bellek Unitesindeki Kontrol Unitesinin gicuni kapatin.
uyumsuz ya%l_llm surtcuyle uyumlu Uyumlu yazilima sahip olan bir bellek

degil. Unitesi takin.

FB14 | Bellek unitesi FW'yi Takil bellek Unitesindeki Kontrol Unitesinin glicunu kapatin.
ylkleme basarisiz yazilim strtictiye Bellek tinitesinin kontrol tnitesine
oldu yuklenemiyor. diizgiin sekilde yerlestirildigini kontrol

edin.
Sorun devam ederse, bellek tnitesini
degistirin.

FF61 | ID run Motor ID run islemi basariyla 99 Motor verileri parametre grubundaki

tamamlanmadi.

nominal motor degerlerini kontrol edin.
Sdrucuye harici kontrol sistemi bagh
olmadigini kontrol edin.

Sdrucuye (ve ayri olarak gl¢
saglaniyorsa kontrol Unitesine) gugc
gevrimi yapin.

Motor saftinin kilitli olmadigini kontrol
edin.

Yardimci kodu kontrol edin. Kodun ikinci
numarasi sorunu goésterir (her bir kod icin
asagidaki eylemlere bakin).

0001

Maksimum akim limiti cok
dusik.

99.06 Motor nominal akimi ve 30.17
Maksimum akim parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin. 30.17 > 99.06
oldugundan emin olun.

Sdrtucunun, motora gore dogru sekilde
boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol
edin.

0002

Maksimum hiz limiti veya
hesaplanan alan zayiflama
noktasi ¢ok dusuk.

Parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

¢ 30.11 Minimum hiz

e 30.12 Maksimum hiz

e 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)

e 30.11<0,ve

* besleme gerilimi > (0,66 x 99.07).

0003

Maksimum moment limiti cok
dusuk.

99.12 Nominal motor momenti
parametresinin ayarlarini ve 30 Limitler
grubundaki moment limitlerini kontrol
edin.

Gegerli maksimum moment limitinin
%100'den buyiik oldugundan emin olun.

0004

Gegerli 6l¢im kalibrasyonu
makul bir sure icinde
tamamlanmadi.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

0005...0008

Dahili hata.

Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

0009

(Yalnizca asenkron motorlar)
Hizlanma makul bir stire iginde
tamamlanmadi.

Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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Kod
(onal- | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
tilr)
000A | (Yalnizca asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yavaglama makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
000B | (Yalnizca asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Tanimlama ¢alismasi sirasinda
hiz sifira dustu.
000C | (Yalnizca sabit miknatisl Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar) llk hizlanma makul
bir siire icinde tamamlanmadi.
000D | (Yalnizca sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar) Ikinci hizlanma
makul bir sure icinde
tamamlanmadi.
000E...0010 | Dahili hata. Lokal ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
FF7E | Follower Follower surucisu agildi. Yardimci kodu kontrol edin. Hatali
siriictiniin nod adresini bulmak igin koda
2'yi ekleyin.
Follower suruciisundeki hatay diizeltin.
FF81 | FB A zorlamali agma Fieldbus adaptori A yoluyla bir | PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol
hata agma komutu alindi. edin.
FF82 | FB B zorlamali agma | Fieldbus adaptoru B yoluyla bir | PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol
hata agma komutu alindi. edin.
FF8E | EFB zorlamall hata Dabhili fieldbus arabirimi yoluyla | Modbus kontrol cihazindan saglanan

bir hata komutu alind.

hata bilgilerini kontrol edin.
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Dahili fieldbus arabirimi
(EFB) araciligiyla fieldbus
kontrol

Bu bolimin igindekiler

Bu boélimde dahili fieldbus arabirimi ile strtctnin iletisim agi (fieldbus) zerinden
harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegdi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bakig

Sirucu, bir fieldbus adaptori veya dabhili fieldbus arabirimini kullanarak iletisim
baglantisi Uizerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir.

Dahili fieldbus arabirimi Modbus RTU protokolini desteklemektedir. Strtct kontrol
programi 10 milisaniye siire seviyesinde 10 Modbus kaydini halledebilir. Ornegin,
suriicti 20 kaydi okumak icin bir talep alirsa, yanitini talebi aldiktan sonraki 22 ms
icinde verir - 20 ms talebi isleme ve 2 ms bus halletmek i¢in ge¢en siredir. Gergek
yanit suresi, iletisim hizi (surtctdeki bir parametre ayari) gibi diger fakttrlere de
baghdir.

Surucu tim kontrol bilgilerini fieldbus arabiriminden almak tzere ayarlanabilir veya
kontrol, dahili fieldbus arabirimi ve dijital ve analog girisler gibi diger mevcut kaynaklar
arasinda dagitilabilir.
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Fieldbus kontrol cihazi I

Fieldbus

Veri akigl
«— Kontrol Word'a (CW) ——
«@——— Referanslar
Durum Word't (SW) —p=
Gercek degerler ——

Parametre R/W
talep/yanit

Islem G/C (déngiisel)

Servis mesajlari (déngusel
- olmayan)

XD2D XD2D XD2D
Kontrol dnitesi Kontrol unitesi Kontrol dnitesi
Sonlandirma Sonlandirma Sonlandirma

KAPALI KAPALI e ACIK
ACS880 ACS880 ACS880

Fieldbus'i stricuye baglama

Fieldbus'i siiriciniin kontrol tinitesindeki XD2D terminaline baglayin. Baglanti,
zincirler ve baglantinin sonlandiriimasi hakkinda daha fazla bilgi i¢in uygun Donanim
El Kitabi'na bagvurun.

Not: XD2D konektort, dahili fieldbus arabirimi i¢in ayrilmigsa (58.01 Protokol
etkinlestir parametresi Modbus RTU olarak ayarlanmis), siiriicu-siriict baglanti
islevselligi otomatik olarak devre digi birakilir.
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Dahili fieldbus arabirimini ayarlama

Dabhili fieldbus iletisimi icin asagidaki tabloda gdsterilen parametrelerle siriiclyi
ayarlayin. Fieldbus kontrolii ayari sttunu kullanilacak degeri veya varsayilan degeri
verir. Fonksiyon/Bilgi sutunu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre

Fieldbus kontrolu
ayarl

Fonksiyon/Bilgi

HABERLESME BASLATM

A

58.01

Protokol
etkinlestir

Modbus RTU

Daihili fieldbus iletigimini baslatir. Striicu-
suriict baglanti islemi otomatik olarak devre
disi birakilir.

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03 Nod adresi 1 (varsayilan) Nod adresi. Ayni ¢evrimici 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 8CIFT1 Pariteyi ve stop biti ayarini secer. Master

(varsayilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.

58.14 lletisim kaybi Hata (varsayilan) | Bir iletisim kaybi tespit edildiginde
eylemi gerceklestirilecek eylemi tanimlar.

58.15 lletisim kaybi Cw/Refl /Ref2 |lletisim kaybi gériintilemesini
modu (varsayilan) etkinlestirir/devre disi birakir ve iletisim kaybi

gecikme sayacini resetlemek igin yéntemleri
tanimlar.

58.16 lletisim kayb 3,0 s (varsayilan) | lletisim gorintilemesi icin zaman asimi
suresi sinirini tanimlar.

58.17 Gonderim 0 ms (varsayilan) | Suriicu tepki gecikmesini tanimlar.
gecikme

58.25  Kontrol profili ABB Siructleri Suruci tarafindan kullanilan kontrol profilini

(varsayilan), Seffaf | secer. Bkz. bolim Dabhili fieldbus arabiriminin
temelleri (sayfa 521).

58.26 EFB refl tipi Oto, Seffaf, Genel, | Referans ve gercek deger turlerini secer. Oto

Moment, Hiz, ayarl ile tip, etkin olan ¢alisma moduna gore

58.29 EFB act? tipi Frekans otomatik olarak segilir.

58.30 EFB durum Diger 58.25 Kontrol profili = Seffaf oldugunda
word'l geffaf durum word'unun kaynagini tanimlar.
kaynagi

58.31 EFB actl seffaf |Diger 58.28 EFB actl tipi = Seffaf veya Genel
kaynagi oldugunda gercek deger 1'in kaynagini

tanimlar.

58.32 EFB act2 seffaf | Diger 58.29 EFB act? tipi = Seffaf veya Genel
kaynagi oldugunda gergek deger 2'nin kaynagini

tanimlar.

58.33  Adresleme or. Mod 0 Parametreler ile 400001...465536
modu (varsayilan) (100...65535) Modbus kayit araligindaki

tutma kayitlari arasindaki eslemeyi tanimlar.
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Parametre

Fieldbus kontroli
ayarl

Fonksiyon/Bilgi

58.34 Word sirasl

LO-HI (varsayilan)

Modbus mesaj ¢cercevesindeki veri
word'lerinin sirasini tanimlar.

58.101 Data G/C 1

58.124 Data G/C 24

Ornegin,
varsayllan ayarlar
(1...6 GIC, kontrol
word'Unu, durum
word'tnd, iki
referansi ve iki
gercek degeri
icerir)

Modbus master'in, Modbus Girig/Cikis
parametrelerine ait kayit adresinden
okudugunda veya bu adrese yazdiginda
eristigi slriict parametresinin adresini
tanimlar. Modbus G/C word'leri arasindan
okumak veya yazmak istediginiz
parametreleri segin.

RO/DIO kontrol
word'li, AO1 veri
depolama, AO2
veri depolama,
Geribildirim verileri
depolama,
Geribildirim verileri
depolama

Bu ayarlar gelen verileri 10.99 RO/DIO
kontrol word'li, 13.91 AO1 veri depolama,
13.92 AO2 veri depolama, 40.91 Geri bildirim
verileri depolama veya 40.92 Geri bildirim
verileri depolama depolama parametrelerine
yazar.

58.06

fletisim kontrolii

Ayarlar tazele

Konfiglrasyon parametrelerinin ayarlarini
dogrular.

Yeni ayarlar, siiriicliye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 58.06 fletisim kontrolil
parametresi tarafindan onaylandiklarinda gegerli olur.

Surucu kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili fieldbus arabirimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan surticu
kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Fieldbus kontrol ayari situnu,
dahili fieldbus sinyali séz konusu surticti kontrol sinyali icin istenen kaynak veya
hedef oldugunda kullanilacak degeri veya degerleri verir. Fonksiyon/Bilgi sttunu
parametrenin acgiklamasini verir.

Parametre

Fieldbus kontroli
ayarl

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUTU KAYNAK SECIMI

20.01 Ext1 komutlari | Dahili fieldbus HARZ1 aktif kontrol konumu olarak
secildiginde, baslatma ve durdurma komutlari
icin fieldbus'l kaynak olarak seger.

20.02 Ext2 komutlari | Dahili fieldbus EXT2 aktif kontrol konumu olarak secilmisken
fieldbus'i start ve stop komutlari igin kaynak
olarak secer.

HIZ REFERANSI SECIMI

22.11 Hiz refl
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Dahili fieldbus arabirimi Gzerinden alinan bir
referansi hiz referansi 1 olarak seger.

22.12 Hiz ref2
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Dabhili fieldbus arabirimi Gizerinden alinan bir
referansi hiz referansi 2 olarak seger.




Dabhili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla fieldbus kontroli 519

Parametre

Fieldbus kontroli
ayarl

Fonksiyon/Bilgi

MOMENT REFERANS

| SECIMI

26.11 Moment refl
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Daihili fieldbus arabirimi Gizerinden alinan bir
referansi moment referansi 1 olarak seger.

26.12 Moment ref2
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Dabhili fieldbus arabirimi Gzerinden alinan bir
referansi moment referansi 2 olarak secer.

FREKANS REFERANS SECIMI

28.11 Frekans refl
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Dabhili fieldbus arabirimi Gizerinden alinan bir
referansi frekans referansi 1 olarak seger.

28.12 Frekans ref2
kaynagi

EFB refl veya EFB
ref2

Daihili fieldbus arabirimi Gizerinden alinan bir
referansi frekans referansi 2 olarak secer.

DIGER SECIMLER

EFB referanslari, 6nce Diger 6gesi, sonra ya 03.09 EFB referansi 1 ya da 03.10 EFB referansi
2 parametresi secilerek neredeyse herhangi bir sinyal segici parametresinde kaynak olarak

segcilebilir.

ROLE CIKISLARININ, ANALOG CIKISLARIN VE DIJITAL GIRIS/CIKISLARIN KONTROLU

10.24 RO1 kaynagi

RO/DIO kontrol
word'l bit0

10.99 RO/DIO kontrol word'ii depolama
parametresinin 0. bitini RO1 role ¢ikisina
baglar.

10.27 RO2 kaynagi

RO/DIO kontrol
word'l bitl

10.99 RO/DIO kontrol word'i depolama
parametresinin 1. bitini RO2 réle ¢ikisina
baglar.

10.30 RO3 kaynagi

RO/DIO kontrol
word'l bit2

10.99 RO/DIO kontrol word'i depolama
parametresinin 2. bitini RO3 role cikisina
baglar.

11.05 DIO1 Cikig (varsayilan) Dijital giris/cikisi ¢ikis moduna ayarlar.
fonksiyonu

11.09 DIO2

fonksiyonu

11.06 DIO1 ¢ikis RO/DIO kontrol 10.99 RO/DIO kontrol word'i depolama
kaynagi word'l bit8 parametresinin 8. bitini DIO1 dijital giris/cikisa

baglar.

11.10 DIO2 ¢ikis
kaynagi

RO/DIO kontrol
word'l bit9

10.99 RO/DIO kontrol word'ii depolama
parametresinin 9. bitini DIO2 dijital giris/gikisa
baglar.

13.12 AO1 kaynagi

AO1 veri depolama

13.91 AO1 veri depolama depolama
parametresini AO1 analog ¢ikisa baglar.

13.22 AO2 kaynagi

AO2 veri depolama

13.92 AO2 veri depolama depolama
parametresini AO2 analog ¢ikisa baglar.
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Parametre

Fieldbus kontroli
ayarl

Fonksiyon/Bilgi

PROSES PID GERIBILDIRIM VE AYAR NOKTASI

40.08 Set 1
geribildirim 1 kaynagi

Geribildirim verileri
depolama

40.16 Set 1 ayar
noktasi 1 kaynagi

Geribildirim verileri
depolama

Depolama parametresinin (10.99 RO/DIO
kontrol word'll) bitlerini sturtctndin dijital
giris/cikiglarina baglayin.

SISTEM KONTROL Gi

RISLERI

96.07 Manuel olarak
parametre kaydi

Kaydet (Tamam
ogesine geri doner)

Parametre deger degisimlerini (fieldbus
kontrolui ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
kaydeder.
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Dahili fieldbus arabiriminin temelleri

Fieldbus sistemiyle sirilicli arasindaki dongusel iletisim 16 bit veri word'lerinden veya

32 bit veri word'lerinden (seffaf kontrol profilleriyle birlikte) olusmaktadir.

Asagidaki sema dahili fieldbus arabiriminin ¢alismasini géstermektedir. Dongusel
iletisimde aktarilan sinyaller semanin altinda aciklanmistir.

Fieldbus agi

Dongtisel iletisim

SEC
cw 0
rer 0
REF2 _2°|
|
SW 0 |
ACTL :l—.i_“\<
ACT2 H 2
58.25
Veri G/IC
segimi
GIC1
GIC 2
GIC3 ||= >
GIC 24
58.101
58.124

Dongusel olmayan iletisim

Par. 01.01...255.255

1)
EFB profili EXT1/2
Start komutlari
H EFBCW Y C\
03.09 EFB referansi 1
03.10 EFB referansi 2 20.01
r 20.06
EFB SW 3
Gergek 19 Referans segimi
I Gergek 29

S

Gruplar
22/26/28/40 vb.

Referans segimi

S

Gruplar
22/26/28/40 vb.

1. Fieldbus tizerinden kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.
2. 58.25 Kontrol profili parametresi ABB Siiriiculeri olarak ayarlanmigsa veri donustirme. Bkz. bélim
Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 524).
3. Parametre 58.25 Kontrol profili Seffaf olarak ayarlanirsa,
durum word'iniin ve gergek degerlerin kaynaklari 58.30...58.32 parametreleriyle belirlenir (aksi halde
gercek degerler 1 ve 2, referans tipine gore otomatik olarak secilir) ve
kontrol word'i 06.05 EFB seffaf kontrol word'l tarafindan gorintulenir.

Parametre
tablosu
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Kontrol word’d ve Durum word’i

Kontrol Word'li (CW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Strtictyt bir
fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW fieldbus kontrol cihaziyla
surlcliye gonderilir. Stiriict parametrelerinde, kullanict EFB CW'yi slirlict kontrol
komutlarinin (start/stop, acil stop, harici kontrol konumlari 1/2 arasinda sec¢im veya
hata resetleme gibi) kaynagi olarak secer. Surticti, CW'de yer alan bit kodlu
talimatlara gére durumlari arasinda gegis yapar.

Fieldbus CW, siiricuye ya oldugu gibi yazilir (bkz. parametre 06.05 EFB geffaf
kontrol word'l) ya da veri donustirdlir. Bkz. bélum Kontrol profilleri hakkinda (sayfa
524).

Fieldbus Durum Word'ti (SW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Suriiciden
fieldbus kontrol cihazina durum bilgisi icerir. Strtict SW, fieldbus SW'sine ya oldugu
gibi yazilir ya da veri dondstiralir. Bkz. bolim Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 524).

Referanslar

EFB referanslari 1 ve 2, 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsayilardir. Her bir referans
word'unln icerigi hiz, frekans, moment veya proses referansi gibi neredeyse
herhangi bir sinyalin kaynagi olarak kullanilabilir. Dahili fieldbus iletisiminde, referans
1 ve referans 2 sirasiyla 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametreleri ile géruntilenir. Referanslarin dlgeklendirilip 6lgeklendiriimemesi 58.26
EFB refl tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametrelerinin ayarlarina baghdir. Bkz. bolim
Kontrol profilleri hakkinda (sayfa 524).

Gercgek degerler

Fieldbus gercek sinyalleri (GERC1 ve GERC2) 16 bit veya 32 bit isaretlenmis
tamsayilardir. Secilen suriicli parametre degerlerini stirliciden master'a tasirlar.
Gercgek degerlerin 6lgeklendirilip dlgeklendiriimemesi 58.28 EFB actl tipi ve 58.29
EFB act2 tipi parametrelerinin ayarlarina baglidir. Bkz. bélim Kontrol profilleri
hakkinda (sayfa 524).

Veri girig/gikiglari

Veri giris/cikislar (G/C) secilmis suruict parametre degerlerini iceren 16 bit veya 32
bit word'lerdir. 58.101 Data G/C 1 ... 58.124 Data G/C 24 parametreleri master'in veri
okudugdu (girig) veya veri yazdigi (¢ikig) adresleri tanimlar.

EFB Uzerinden suricu ¢ikiglarinin kontroli

Veri giris/¢ikislarinin adres secim parametreleri, verilerin sirictideki bir depolama
parametresine yazilabilecegi bir ayara sahiptir. Bu depolama parametreleri, surtict
ctkislarinin sinyal kaynaklari olarak kolaylikla segilebilir.

Roéle c¢ikislarinin (RO) ve dijital giris/cikiglarin (DIO) istenen degerleri, sonra bu
cikislarin kaynagi olarak secilecek olan 10.99 RO/DIO kontrol word'll parametresine
16 bit word olarak yazilabilir. Strtictiniin analog ¢ikislarinin (AO) her biri, 13.91 AO1
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veri depolama ve 13.92 AO2 veri depolama kaynak se¢im parametrelerinde bulunan
ayriimis bir depolama parametresine (13.12 AO1 kaynagi ve 13.22 AO2 kaynagi)
sahiptir.

EFB Uzerinden proses PID geribildirim ve ayar noktasi degerlerini gdnderme

Sirlcunin ayrica gelen PID proses geribildiriminin (40.91 Geri bildirim verileri
depolama) yani sira bir proses PID ayar noktasi (40.92 Geri bildirim verileri
depolama) icin de depolama parametreleri vardir. Geribildirim depolama parametresi
40.08 Set 1 geribildirim 1 kaynagi ve 40.09 Set 1 geribildirim 2 kaynag kaynak se¢im
parametrelerinde segilebilir.

Proses PID kontrol grubu 2'de (41 Proses PID grubu 2 grubu) karsilik gelen
parametrelerin ayni secenekleri vardir.

Kayit adresleme

Tutma kayitlarina erisim icin Modbus taleplerinin adres alani 16 bittir. Bu, Modbus
protokoliiniin 65536 tutma kaydinin adreslenmesini destekler.

Eskiden, Modbus master cihazlar tutma kayit adreslerini géstermek igin 40001 ila
49999 arasinda 5 haneli ondalik adresler kullanirdi. 5 haneli ondalik adreslemede
adreslenebilir tutma kayitlarinin sayisi 9999 ile sinirliydi.

Modern Modbus master cihazlari tipik olarak 65536 Modbus tutma kaydinin
tamamina erigimi saglamaktadir. Bu yontemlerden biri, 400001 ila 465536 arasinda 6
haneli ondalik adresler kullanmaktir. Bu el kitabl, tutma kayit adreslerini géstermek
icin 6 haneli ondalik adresleme kullanmaktadir.

5 haneli ondalik adreslemeyle sinirli olan Modbus master cihazlari, 400001 ila
409999 arasindaki kayitlara hala 40001 ila 49999 arasindaki 5 haneli ondalik
adresleri kullanarak erigebilmektedir. Bu master'lar 410000 ila 465536 arasindaki
kayitlara erigemez.

Not: 32 bit parametrelerin kayit adreslerine, 5 haneli kayit sayilari kullanilarak
erisilemez.
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Kontrol profilleri hakkinda

iletigim profili siiriicti ve fieldbus master arasindaki veri aktarimi icin kurallari tanimlar,
ornegin:

» birlesik boolean word'leri dénustirtlmus mi ve nasil donustirdimus?
 fieldbus master igin surtict kayit adresleri nasil eglenmis?

Sdrlciyu ABB Surucileri profiline veya Seffaf profile uygun olarak mesaj alip
gondermesi i¢in konfiglre edebilirsiniz: ABB Surtculeri profili ile, surticinin dahili
fieldbus arabirimi kontrol word'inii ve durum word'tind suriicide kullanilan lokal
verilere veya lokal verilerden fieldbus verilerine dondsttrir. Seffaf Profil veri
donustirme icermez. Asagidaki sekilde profil seciminin etkisi gosterilmektedir.

Profil segimi

Gercek degerlerin SEC

ve referanslarin
Olceklendiriimesi

<> Veri dénustirme - >
Fieldbus - ‘0\4——> Suriici

-t =02

58.26...58.29

58.25

58.25 Kontrol profili parametresi ile kontrol profili segimi:

» (0) ABB Surucidileri
o (2) Seffaf

Referanslarin ve gercek degerlerin dlgeklendirilmesinin profil se¢iminden bagimsiz
olarak 58.26...58.29 parametresiyle secilebildigini unutmayin.
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ABB Sdrucduleri profili

Kontrol Word'i

Asagidaki tabloda ABB Suruculeri kontrol profili i¢in fieldbus Kontrol Word'tnlin
icerigi gosterilmektedir. Dahili fieldbus arabirimi bu word't strtcude kullanildig
bicime dénusturdr. Buyuk ve kalin harfli yazilar Durum gecis semasi kisminda (sayfa
528) gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Aciklama
0 OFF1_ 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
KONTROL

Aktif yavaslama rampasiyla dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle;
diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO
SWITCH ONa ilerle.

1 OFF2_ 1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).

KONTROL Acil OFF, serbest durus.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
2 OFF3_ 1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).
RONTROL 0 Acil stop, slriic parametresi ile tanimlanan stirede durur.
OFF3 ACTIVE ‘e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.
Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve caligtirilan
makinenin durdurulabileceginden emin olun.
3 INHIBIT_ 1 OPERATION ENABLEDa ilerle.
OPERATION Not: Calisma izni sinyali aktif olmalidir; bkz. striict
belgeleri. Suricu fieldbus'tan Calisma izni sinyalini almak
Uzere ayarlanmissa, bu bit sinyali etkinlestirir.
0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.
4 RAMP_OUT_ 1 Normal calisma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
ZERO OUTPUT ENABLED'a ilerle.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratér gikisini sifira zorla. Surici
rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.

RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED'a ilerle.

0 Rampay!1 durdur (Rampa Fonksiyon Jenerattriine ait ¢ikis

tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 Normal calisma. OPERATING e ilerle.
ZERO Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi stiriici parametreleri
tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak ayarlanmigsa
etkilidir.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratorine ait girigi sifira zorla.
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Bit

Adi

Deger

DURUM/A¢iklama

RESET

0=>1

Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi siiriicii parametreleri
tarafindan bu sinyal i¢in kaynak olarak ayarlanmigsa
etkilidir.

Normal ¢alismaya devam et.

JOGGING_1

Joglama 1 referansina hizlanir.

Notlar:

¢ 4...6 bitleri 0 olmahdir.

¢ Ayrica bkz. bélim Joglama, (sayfa 57).

Joglama 1 devre dis!.

JOGGING_2

Joglama 2 referansina hizlanir.
Bit 8'deki notlara bakin.

Joglama 2 devre dis!.

10

REMOTE_
CMD

Fieldbus kontroli devrede.

Kontrol Word' <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol
Word'l ve Referansi tut.

Kontrol Word'li = 0 ve Referans = 0: Fieldbus kontroll
devrede. Referans ve yavaslama/hizlanma rampalari
kilitlendi.

11

EXT_CTRL_
LoC

Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
fieldbus'tan secilmek tzere parametrelenmigse etkindir.

Harici Kontrol Konumu EXT1'i seger. Kontrol konumu
fieldbus'tan secilmek tizere parametrelenmigse etkindir.

12...15

Rezerve
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Durum word'l

Asagidaki tabloda ABB Suruculeri kontrol profili igin fieldbus Durum Word'l
gosterilmektedir. Dahili fieldbus arabirimi, fieldbus icin strtct Durum Word'Uni bu
forma donustirdr. Buyik ve kalin harfli yazilar Durum gegis semasi sayfa 528'de
gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Aciklama
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.
INHIB 0 —
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.
8 AT 1 OPERATING. Gercek deger Referansa esittir = tolerans

SETPOINT limitleri dahilinde, 6rn. hiz kontroliinde, hiz hatasi nominal
motor hizinin maks. %210'udur.

0 Gercgek deger Referans'tan farkhidir = tolerans limitleri

digindadir.
9 REMOTE 1 Sirucl kontrol yeri: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
Siruci kontrol yeri: LOCAL.
10 ABOVE_ 1 Gercek frekans veya hiz, denetim limitine (strtct
LIMIT parametresi ile ayarlanan) esit veya limitin Gzerinde. Her

iki ddnme ydninde de gecerlidir.

0 Gercek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.
11 |USER.O S

12 EXT_RUN
ENABLE

Harici Calisma izni sinyali alinmistir.

0 Alinan Calisma izni sinyali yok.

13...15 | Rezerve
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Durum gecig semasi

Asagidaki sema, slriicti ABB Suruculeri profilini kullanirken ve dahili Fieldbus

arabiriminden gelen kontrol word'iiniin komutlarini izlemek tzere yapilandiriimigken,
surlicideki durum gegcislerini gdstermektedir. Blyik harfli yazilar, fieldbus Kontrol ve
Durum sdzcuklerini gésteren tablolarda kullanilan durumlara aittir. Bkz. bélim Kontrol
Word'li sayfa 525 ve Durum word'l sayfa 527.

MAINS OFF

1
<

SWITCH-ON
INHIBITED (SW Bit6=1)

profili
Gug ACIK -+ (CW Bit0=0)
>
NOTREADY TO —
AB CoD SWITCH ON (SW Bit0=0) CW = Kontrol Word'ui
SW = Durum Word'l
n=Hz
1= (CW=xxxx X1xx xxxx x110) :?'::GG T%Aklml
- (CW Bit3=0) Campa
( Fonksiyonu
READY TO Jeneratori
OPERATION SWITCH ON (SW Bit0=1) f = Frekans
INHIBITED (SW Bit2=0)
| herhangi bir durumdan
-+ gi Ii??:n gi 1 (CW=xxxX XIXX XXXX X111)
g = Hata
READY TO FAULT
herhangi bir durumdan OPERATE (SW Bit1=1) (SW Bit3=1)
—+ OFF1 (CW Bit0=0) J_ -+ (CW Bit7=1)
T (CW=xxxx Xx1xx xxxx 1111
OFF1 ve SW Bit12=1) >
ACTIVE l» SW Bit1=0
( I ) herhangi bir durumdan  herhangi bir durumdan
-+ n(H=0/1=0 \vi _| Acil Stop _| Acil OFF A
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)
ve
B CD SW Bit12=1) OFF3 OFF2
\vj ACTIVE |- (SW Bit5=0) | ACTIVE |- (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) — n(f)=0/1=0
>
CcD

ABB suruciuleri

OPERATION
ENABLED (SW Bit2=1)
A

+
(CW Bit5=0) 1 (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
D RFG: OUTPUT
ENABLED
B——<+—
(CW Bit6=0) — (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

C—<—

D

1 (CW=xxxx x1xx x111 1111)

OPERATION )
(SW Bit8=1)

STATE

+ kosul
I bitin
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Referanslar

ABB stuructleri profili EFB referansi 1 ve EFB referansi 2'nin kullanimini destekler.
Referanslar her biri bir isaret biti ve 15 bit tam say! i¢ceren 16 bit uzunlukta
sOzcuklerdir. Negatif bir referans buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olugturulur.

Referanslar, 6lceklendirmesi 46.01 46.07 ve 58.26 EFB ref1 tipi ayarina gére
kullanima alinan 58.27...EFB ref2 tipi parametreleri ile tanimlanan sekilde
Olgeklendirilir (bkz. sayfa 341).

Fieldbus P Sirlcl

46.01 (hiz referansi ile)

20000 == 46 02 (frekans referansi ile)

10000 | 46.03 (mpment refer§n3| ile)
46.04 (gug referansi ile)

0 (moment veya gl¢ referansi ile)
0 —1— £(46.06) (hi1z referansi ile)
+(46.07) (frekans referansi ile)

-(46.03) (moment referansi ile)
10000 | ¢
0000 -(46.04) (guc referansi ile)

-(46.01) (hiz referansi ile)

-20000 —— -(46.02) (frekans referansi ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2
parametreleri ile gosterilir.
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Gercek degerler

ABB Sdruculeri profili, iki fieldbus gercek degerinin (ACT1 ve ACT2) kullanimini
destekler. Gergek degerler her biri bir isaret biti ve 15 bit tam say! iceren 16 bit
uzunlukta sdzcuklerdir. Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Gergek degerler, 6lgeklendirmesi 46.01 46.04 ve 58.28 EFB actl tipi ayarina gore
kullanima alinan 58.29...EFB act2 tipi parametreleri ile tanimlanan sekilde
Olgeklendirilir (bkz. sayfa 342).

Fieldbus g Surici
46.01 (hiz referansi ile)
20000 == 45 02 (frekans referansi ile)
10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
46.04 (guc referansi ile)
0—0
-(46.03) (moment referansi ile)
-10000 —— -(46.04) (gug referansi ile)
20000 — -(46.01) (hiz referansi ile)

~ -(46.02) (frekans referansi ile)
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Modbus tutma kayit adresleri

Asagidaki tabloda, suriicii verisi i¢in varsayilan Modbus tutma kayit adresleri
gOsterilmektedir. Bu profil verilere donlstlrilmis 16-bit erisim saglar.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit word'ler)
400001 Kontrol word't. Bkz. bdlim Kontrol Word'l (sayfa 525).

Bu segim 58.101 Data G/C 1 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400002 Referans 1 (REF1).

Bu se¢im 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400003 Referans 2 (REF2).

Bu se¢im 58.103 Data G/C 3 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400004 Durum Word't (SW) Bkz. b6élim Durum word'li (sayfa 527).

Bu se¢im 58.104 Data G/C 4 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400005 Gercek deger 1 (ACT1).

Bu se¢im 58.105 Data G/C 5 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400006 Gercek deger 2 (ACT2).

Bu se¢im 58.106 Data G/C 6 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400007...400024 Veri girig/cikis 7...24.
58.107 Data G/C 7 ... 58.124 Data G/C 24 parametreleri ile segilir.

400025...400089 Kullaniimiyor

400090...400100 Hata kodu erigimi. Bkz. bolim Hata kodu kayitlari (tutma kayitlari
400090...400100) (sayfa 538).
400101...465536 Parametre okumal/yazma.

Parametreler kayit adreslerine 58.33 Adresleme modu parametresine
gore eslenir.
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Seffaf profil

Seffaf profil surticiye 6zellestirilebilir bir erisim saglar.

Kontrol word'lnun igeri@i kullanici tarafindan tanimlanir. Fieldbus'tan alinan kontrol
word'll 06.05 EFB seffaf kontrol word'l parametresinde gorulebilir ve isaretleyici
parametreleri ve/veya uygulama programlamasi kullanarak surticiyt kontrol etmede
kullanilabilir.

Fieldbus kontrol cihazina gonderilecek durum word'tl 58.30 EFB durum word'i seffaf
kaynagi parametresi tarafindan segilir. Bu, 6rnegin 06.50 Kullanici durum word'i 1
parametresinde kullanici tarafindan yapilandirilabilen durum word'l olabilir.

Seffaf profil, kontroliin veya durum word'tintin veri doniisimini icermez.
Referanslarin veya gercek degerlerin dlgeklendirilebilir olmasi 58.26...58.29
parametrelerinin ayarina baghdir. Fieldbus'tan alinan referanslar 03.09 EFB referansi
1 ve 03.10 EFB referansi 2 parametrelerinde gorulur.

Seffaf profil icin kayit adreslerini tutan Modbus, ABB Suriiculeri profiliyle aynidir (bkz.
sayfa 531).
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Modbus fonksiyon kodlari

Asagidaki tabloda dabhili fieldbus arabirimi tarafindan desteklenen Modbus fonksiyon
kodlari gosterilmektedir.

Kod

Fonksiyon ismi

Aciklama

01lh

Sarmallari Oku

Sarmallarin 0/1 durumunu (0X referanslari) okur.

02h

Ayrik Girigleri Oku

Ayrik girislerin 0/1 durumunu (1X referanslari) okur.

03h

Tutma Kayitlarini Oku

Tutma kayitlarinin ikili iceriklerini (4X referanslari)
okur.

05h

Tekli Sarmal Yaz

Tek bir sarmali (OX referansi) 0'dan 1'e zorlar.

06h

Tekli Kayit Yaz

Tek bir tutma kaydi (4X referansi) yazar.

08h

Teshis

Haberlegsmenin veya cesitli dahili hata durumlarinin
kontrol edilmesi i¢in kullanilan bir dizi test saglar.

Desteklenen alt kodlar:
» 00h Sorgu Verilerini Geri Ver: Eko/geri dongu testi.

* 01h Haberlesme Segenegini Yeniden Baslat:
Yeniden baslatir ve EFB'yi baslatir, haberlesme
olay sayaclarini temizler.

* 04h Yalnizca Dinleme Modunu Zorla

* 0Ah Sayaglari ve Teshis Kaydini Temizle

« 0Bh Bara Mesajl Sayacini Geri Dondur

+ OCh Bara lletisim Hatasi Sayacini Geri Dondiir

+ 0Dh Bara Ozel Durum Hatasi Sayacini Geri
Dondur

« OEh Slave Mesaj Sayacini Geri Dondur
« OFh Slave Yanit Yok Sayacini Geri Déndur

» 10h Slave NAK (negatif onay) Sayacini Geri
Dondur

« 11h Slave Mesgul Sayacini Geri Dondur

» 12h Bara Karakteri Seviyesi Asim Sayacini Geri
Dondur

« 14h Seviye Asim Sayacini ve isaretini Temizle

0Bh

iletisim Olay Sayacini
Getir

Durum word'UnU ve olay sayisini geri gonderir.

OFh

Coklu Sarmal Yaz

Bir dizi sarmali (OX referansi) O'dan 1'e zorlar.

10h

Coklu Kayitlar Yaz

Tutma kayitlarini (4X referanslari) iceren komsu
blogun igerigini yazar.

16h

Kayit Yazmayi Maskele

4X kaydin icerigini bir VE maskesi, bir VEYA maskesi
ve kaydin mevcut i¢eriginin bir bilesimini kullanarak
degistirir.

17h

Coklu Kayitlari Oku/Yaz

4X kayitlarinin komsu blogunun igerigini yazar,
ardindan sunucu cihazinda baska bir kayit grubunun
(yazili olanlarla ayni veya onlardan farkli) igerigini
okur.
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Kod

Fonksiyon ismi

Aciklama

2Bh / OEh

Kapsullenmig Arabirim
Tasima

Desteklenen alt kodlar:

¢ OEh Cihaz Tanimlamasini Oku: Tanimlamay! ve
diger bilgileri okumay saglar.

Desteklenen kimlik kodlari (erigim turd):

* 00h: Temel cihaz tanimlamasini almak icin istek
(akig erigimi)

¢ 04h: Belli bir tanimlama nesnesini almak icin istek
(tek tek erigim)

Desteklenen Nesne Kimlikleri:

¢ 00h: Satici Adi (“ABB”)

« 01h: Uriin Kodu (6rnegin, “AINFX”)

* 02h: Buyik Kugiik Revizyon (07.05 Yazilim surimu
ve 58.02 Protokol kimligi parametrelerinin igeriginin
bilesimi).

¢ 03h: Satici URL'i ("www.abb.com™)

« 04h: Uriin Adi (6rnegin, “ACS880”)

Ozel durum kodlari

Asagidaki tabloda dahili fieldbus 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 GEQER_SiZ VERI Sorguda alinan veri adresi sunucu icin izin verilen bir
ADRESI adres degil.
03h GE(;ERSiZ VERI Talep edilen Kayitlarin Sayisi siriciinin basa
DEGERI ¢tkabileceginden buyuk.
Not: Bu hata, slriici parametresine yazilan bir
degerin gecerli araligin diginda oldugu anlamina
gelmez.
04h SLAVE CIHAZ HATASI Sdrlcl parametresine yazilan deger, gecerli degerin
disinda. Bkz. bélim Hata kodu kayitlari (tutma
kayitlar1 400090...400100), sayfa 538.
06h SLAVE CIHAZ MESGUL | Sunucu uzun sireli bir program komutunu isliyor.
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Sarmallar (Oxxxx referans ayart)

Sarmallar 1 bitlik okuma/yazma degerleridir. Kontrol Word't bitleri bu veri tiri ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus sarmallarini (Oxxxx referans ayari) 6zetler.

Referans | ABB surucduleri profili Seffaf profil
00001 |OFF1_CONTROL Kontrol Word'l bit O
00002 | OFF2_CONTROL Kontrol Word'l bit 1
00003 | OFF3_CONTROL Kontrol Word'l bit 2
00004 INHIBIT_OPERATION Kontrol Word'li bit 3
00005 RAMP_OUT_ZERO Kontrol Word'u bit 4
00006 RAMP_HOLD Kontrol Word'l bit 5
00007 RAMP_IN_ZERO Kontrol Word'l bit 6
00008 RESET Kontrol Word'l bit 7
00009 |JOGGING_1 Kontrol Word'li bit 8
00010 |JOGGING_2 Kontrol Word'l bit 9
00011 REMOTE_CMD Kontrol Word'l bit 10
00012 EXT_CTRL_LOC Kontrol Word'l bit 11
00013 Kullanici tarafindan Kontrol Word'u bit 12
tanimlanan (0)
00014 Kullanici tarafindan Kontrol Word'l bit 13
tanimlanan (1)
00015 Kullanici tarafindan Kontrol Word'l bit 14
tanimlanan (2)
00016 Kullanici tarafindan Kontrol Word'u bit 15
tanimlanan (3)
00017 Rezerve Kontrol Word'l bit 16
00018 Rezerve Kontrol Word'u bit 17
00019 Rezerve Kontrol Word'u bit 18
00020 Rezerve Kontrol Word'u bit 19
00021 Rezerve Kontrol Word'li bit 20
00022 Rezerve Kontrol Word'l bit 21
00023 Rezerve Kontrol Word'l bit 22
00024 Rezerve Kontrol Word'u bit 23
00025 Rezerve Kontrol Word'u bit 24
00026 Rezerve Kontrol Word'u bit 25
00027 Rezerve Kontrol Word'l bit 26
00028 Rezerve Kontrol Word'l bit 27
00029 Rezerve Kontrol Word'l bit 28
00030 Rezerve Kontrol Word'u bit 29
00031 Rezerve Kontrol Word'u bit 30
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Referans | ABB suricdleri profili Seffaf profil

00032 Rezerve Kontrol Word'li bit 31

00033 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'u, bit 0
00034 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word', bit 1
00035 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'd, bit 2
00036 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'l, bit 3
00037 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'l, bit 4
00038 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'u, bit 5
00039 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'u, bit 6
00040 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word', bit 7
00041 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'l, bit 8
00042 Rezerve 10.99 RO/DIO kontrol word'l, bit 9

Ayrik Girigler (1xxxx referans ayari)

Ayrik Girigler 1 bitlik salt okunur degerlerdir. Durum Word'l bitleri bu veri tird ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus ayrik girislerini (1xxxx referans ayari) 6zetler.

Referans | ABB suricdleri profili Seffaf profil

10001 RDY_ON Durum Word'll bit 0

10002 RDY_RUN Durum Word't bit 1

10003 RDY_REF Durum Word't bit 2

10004 | TRIPPED Durum Word'u bit 3

10005 OFF_2_STA Durum Word'l bit 4

10006 OFF_3_STA Durum Word'l bit 5

10007 SWC_ON_INHIB Durum Word't bit 6

10008 ALARM Durum Word'l bit 7

10009 | AT_SETPOINT Durum Word't bit 8

10010 REMOTE Durum Word't bit 9

10011 ABOVE_LIMIT Durum Word't bit 10

10012 Kullanici tarafindan Durum Word'l bit 11
tanimlanan (0)

10013 Kullanici tarafindan Durum Word'u bit 12
tanimlanan (1)

10014 Kullanici tarafindan Durum Word'l bit 13
tanimlanan (2)

10015 Kullanici tarafindan Durum Word'll bit 14
tanimlanan (3)

10016 Rezerve Durum Word'l bit 15

10017 Rezerve Durum Word'l bit 16

10018 Rezerve Durum Word'u bit 17

10019 Rezerve Durum Word'u bit 18
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Referans | ABB suricduleri profili Seffaf profil

10020 Rezerve Durum Word'l bit 19

10021 Rezerve Durum Word'l bit 20

10022 Rezerve Durum Word'l bit 21

10023 Rezerve Durum Word'l bit 22

10024 Rezerve Durum Word'l bit 23

10025 Rezerve Durum Word'l bit 24

10026 Rezerve Durum Word'l bit 25

10027 Rezerve Durum Word'l bit 26

10028 Rezerve Durum Word' bit 27

10029 Rezerve Durum Word'l bit 28

10030 Rezerve Durum Word'l bit 29

10031 Rezerve Durum Word'l bit 30

10032 Rezerve Durum Word'l bit 31

10033 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 0
10034 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 1
10035 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 2
10036 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 3
10037 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 4
10038 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 5
10039 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 6
10040 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 7
10041 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 8
10042 Rezerve 10.02 DI gecikmig durumu, bit 9
10043 Rezerve 10.02 DI gecikmig durumu, bit 10
10044 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 11
10045 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 12
10046 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 13
10047 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 14
10048 Rezerve 10.02 DI gecikmis durumu, bit 15
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Hata kodu kayitlari (tutma kayitlari 400090...400100)

Bu kayitlar son sorgu hakkindaki bilgileri igerir. Bir sorgu basariyla bitince hata kaydi
silinir.

Referans | Adi Aciklama

89 Hata Kayitlarini Sifirla 1 = Dabhili hata kayitlarini sifirla (91...95).

90 Hata islev Kodu Basarisiz sorgunun islev kodu

91 Hata Kodu Harici kod 04h olusturuldugunda ayarlanir (yukaridaki
tabloya bakin).

¢ 00h Hata yok
« 02h Al/Ust limit asild

« 03h Hatali Dizin: Bir dizi parametresinin
kullanilamayan dizini

« 05h Yanlis Veri Tipi: Deger parametrenin veri tipine
uymuyor

« 65h Genel Hata: Sorguyu islerken tanimsiz hata

92 Basarisiz Kayit Okunamayan veya yazilamayan son kayit (ayrik giris,
sarmal veya tutma kayd).
93 Basariyla Yazilan Son Basariyla yazilmis olan son kayit.
Kayit
94 Basariyla Okunan Son Basariyla okunmus olan son kayit.

Kayit
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10

Bir fieldbus adaptort ile
fieldbus kontrol

Bu bolimin igindekiler

Bu bolimde opsiyonel fieldbus adaptdr modili ile strtctinin bir iletisim agi (fieldbus)
Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegi anlatiimaktadir.

Once siriiciiniin fieldbus kontrol arabirimi, ardindan bir konfigiirasyon érnegi
aciklanmaktadir.

Sisteme genel bakig

Sirucu, suricunun kontrol Unitesi Uzerine monte edilmis olan opsiyonel bir fieldbus
adaptori Uzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir. Aslinda surticiide
fieldbus baglantisi icin, "fieldbus adaptori A" (FBA A) ve "fieldbus adaptérii B" (FBA
B) olarak adlandirilan iki bagimsiz arabirim bulunur. Striici tim kontrol bilgilerini
fieldbus arabiriminden/arabirimlerinden almak Uzere ayarlanabilir veya kontrol,
fieldbus arabirimi/arabirimleri ve diger mevcut kaynaklar, EXT1 ve EXT2 kontrol
konumlarinin yapilandirmasina bagh olarak orn. dijital ve analog girisler arasinda
dagtilabilir.

Not: Bu bolimdeki metin ve drneklerde, bir fieldbus adaptoriinin (FBA A)
50.01...50.21 parametreleri ve 51...53 parametre gruplari ile yapilandiriimasi
aciklanmaktadir. Mevcutsa, ikinci adaptor (FBA B) 50.31...50.51 parametreleri ve
54...56 parametre gruplari ile benzer sekilde yapilandirilir. FBA B arabiriminin
yalnizca izleme i¢in kullaniimasi tavsiye edilir.
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Asagidakiler gibi ¢esitli iletisim sistemleri ve protokolleri igin fieldbus adaptorleri
bulunmaktadir:

« CANopen (FCAN-01 adaptorii)

» ControlNet (FCNA-01 adaptori)

» DeviceNet (FDNA-01 adaptérii)

e EtherCAT® (FECA-01 adaptori).

» EtherNet/IP™ (FENA-11 veya FENA-21 adaptori)
e Modbus/RTU (FSCA-01 adaptori)

* Modbus/TCP (FENA-11 veya FENA-21 adaptori)
 POWERLINK (FEPL-02 adaptori)

« PROFIBUS DP (FPBA-01 adaptérii)

« PROFINET IO (FENA-11 veya FENA-21 adaptori).

Not: "M" ekli fieldbus adaptorleri (6r. FPBA-01-M) desteklenmez.

Sdrucu

[ | I I Fieldbus kontrol
[ | cihazi

| Fieldbus

Diger
cihazlar

Sdruci kontrol Unitesi
Uzerinde baglh olan
Fxxx tip fieldbus
adaptord (yuva 1, 2
veya 3)

Data Akisi

-—— Kontrol word'ii (CW)

- Referanslar
Proses G/C (dongusel)

Durum word't (SW) —— =
Gergek degerler ——p
-

Parametre R/W talepleriftepkileri Proses G/C (dongUsel)
> veya Servis mesajlari

(dongusel olmayan)
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Fieldbus kontrol arabiriminin temelleri

Fieldbus sistemi ve siirlici arasindaki surekli iletisim 16 veya 32 bit giris ve gikis veri
word'lerinden olugmaktadir. Stirtic, her bir yénde en fazla 12 veri word'iniin (16 bit)
kullanimini destekleyebilir.

Sirlcuden fieldbus kontrol cihazina aktarilan veriler 52.01 FBA A veri girisil ... 52.12
FBA A veri girigil2 parametreleri ile tanimlanir. Fieldbus kontrol cihazindan siriclye
aktarilan veriler53.01 FBA A veri ¢ikigil ... 53.12 FBA A veri ¢ikisi12 parametreleri
tarafindan tanimlanir.

Fieldbus agi
1)
Fieldbus adaptori FBA Profili
; EXT1/2 Start
fonksiyonu
| | DATA Profil
out? i
secimi
| 2 ) FBA MAIN CW AN
| 1 FBA REF1
| DATA OUT FBA REF2 2001
secimi 20.06
1S
= ! 3)
s | Hiz/Tork
kS 2 ' —{[Par. 10.01...99.99 H— REF1 seg.
g
@ | DATA | N\
3 | IN 2 Prqﬂl_ Grup 53
] secimi
25 FBA MAIN SW 22.11/26.111
5) FBA ACT1 26.12
[t DATA IN FBA ACT2
| 2 secimi Hiz/Tork
REF2 sec.
| 3)
[T 12 | [Par.01.01..99.99 h—{ L | AN
I
Doéngusel iletigim G 5 22.12/26.11/
rup 26.12
Dongusel olmayan iletigsim
Fieldbus adaptér modulunin el Parametre
kitabina bakin. tablosu

1) Fieldbus ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan veri word'lerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

3) Profil/olay secim parametreleri. Fieldbus moduliine 6zel parametreler. Daha fazla
bilgi igin, ilgili fieldbus adaptdr moddliinin Kullanim El Kitabi'na bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol parcasi dogrudan aktarilr.

5) DeviceNet ile, gercek deger pargasi dogrudan aktarilir.
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Kontrol word’d ve Durum word’i

Kontrol word'0 suriicuyt bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Fieldbus master istasyonu tarafindan adaptdér moduli yoluyla sirticiye goénderilir.
Sdrici, Kontrol word'inde yer alan bit kodlu talimatlara gére durumlari arasinda
gecis yapar ve durum bilgilerini Durum word'indeki master'a geri génderir.

ABB Siiriiculeri haberlesme profili icin Kontrol word'ti ve Durum word't igerikleri
siraslyla 545. ve 546. sayfalarda ayrintil olarak verilmistir. Striici durumlari durum
semasinda (sayfa 547) gosterilmektedir.

Seffaf bir haberlesme profili drnegdin 51 FBA A ayarlari parametre grubu tarafindan
secildiginde, PLC'den alinan kontrol word'ti 06.03 FBA A seffaf kontrol word'l
parametresinde mevcuttur. Word'n bitleri daha sonra surtict kontroli igin bit
isaretleyici parametreleri araciligiyla kullanilabilir. Durum word'iniin kaynagi
(6rnegin, 06.50 Kullanici durum word't 1) 50.09 FBA A SW seffaf kaynagi
parametresinde segilebilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizl olarak ayarlanirsa, fieldbus'tan
alinan Kontrol word'll 50.13 FBA A kontrol word'(i parametresi ile gdsterilir ve Durum
word'l 50.16 FBA A durum word'l ile fieldbus agina aktarilir. Bu "ham" veri, fieldbus
agini kontrol etmeden 6nce, fieldbus master'in dogru veriyi aktarip aktarmadigini
kontrol etmek i¢in oldukga kullanighdir.

Referanslar

Referanslar bir isaret biti ve 15 bit tamsayi iceren 16 bit word'lerdir. Negatif bir
referans (tersine donuis yonuni isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olugturulur.

ABB sirlculer analog ve dijital girigler, suriicti kontrol paneli ve bir fieldbus adaptor
moduliiniin bulundugu birden fazla kaynaktan kontrol bilgisi alabilir. Suriictiniin
fieldbus tzerinden kontrol edilmesini saglamak icin, modiil referans gibi kontrol bilgisi
kaynag! olarak tanimlanmalidir. Bu, 22 Hiz referansi se¢imi, 26 Moment referans
zinciri ve 28 Frekans referans zinciri gruplarindaki kaynak secimi parametreleri
kullanilarak gergeklestirilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, fieldbus'tan
alinan referanslar 50.14 FBA A referansi 1 ve 50.15 FBA A referansi 2 ile gosterilir.

Referanslarin skalalandiriimasi

Not: Asagida anlatilan dlgeklendirmeler ABB Sirlculeri haberlegsme profili igindir.
Fieldbus'a 6zel haberlesme profilleri farkli 6lgeklendirmeler kullanabilir. Daha fazla
bilgi icin, fieldbus adaptoru el kitabina bakin.
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Referanslar, dlgeklendirmesi 46.01 46.07 ve 50.04 FBA A refl tipi ayarina gore
kullanima alinan 50.05...FBA A ref2 tipi parametreleri ile tanimlanan sekilde
olceklendirilir.

Fieldbus P Sirlcl

46.01 (hiz referansi ile)

20000 —— 46.02 (frekans referansi ile)

10000 —— 46.03 (mpment refer§n5| ile)
46.04 (guc referansi ile)

0 (moment veya gl¢ referansiyla)
0 —— £(46.06) (hiz referansiyla)
+(46.07) (frekans referansiyla)

| (46.03) (moment referansi ile)

-10000 —
(46.04) (guc referansi ile)

(46.01) (hiz referansi ile)
"~ (46.02) (frekans referansi ile)

-20000 —

Olgeklendirilen referanslar 03.05 FB A referansi 1 ve 03.06 FB A referansi 2
parametreleri ile gosterilir.

Gercek degerler

Gercek degerler siiriiciiniin calismasi ile ilgili bilgi iceren 16 bit word'leridir. izlenen
sinyallerin tipleri 50.07 FBA A gercek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercek 2 tipi parametreleri
ile secilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizl olarak ayarlanirsa, fieldbus'a
gonderilen gercek degerler 50.17 FBA A gercek degeri 1 ve 50.18 FBA A gercek
degderi 2 ile géruntilenir.

Gercek degerlerin skalalandiriimasi

Not: Asagida anlatilan dlgeklendirmeler ABB Surtculeri haberlesme profili icindir.
Fieldbus'a 6zel haberlesme profilleri farkli dlgeklendirmeler kullanabilir. Daha fazla
bilgi icin, fieldbus adaptori el kitabina bakin.
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Gergek degerler, 6lgeklendirmesi 46.01 46.04 ve 50.07 FBA A gercek 1 tipi
parametrelerinin ayarina gore kullanima alinan 50.08...FBA A gercek 2 tipi
parametreleri ile tanimlanan sekilde 6lgeklendirilir.

Fieldbus g Sirtct

46.01 (hiz referansi ile)

20000 == 46 02 (frekans referansi ile)
46.03 (moment referansi ile)
10000 == 46 04 (gug referansi ile)
0——0
(46.03) (moment referansi ile)
-10000 —— (46.04) (glic referansi ile)
20000 — (46.01) (hiz referansi ile)

~ (46.02) (frekans referansi ile)
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Fieldbus Kontrol word'l i¢erikleri (ABB Surtculeri profili)

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda (sayfa 547) gdsterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger |IDURUM/A¢iklama

0 Off1 kontroli 1 READY TO OPERATE'e ilerle.

0 Etkin olan yavaglama rampasinda durur. OFF1 ACTIVE'e ilerle; diger
kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO SWITCH ON'a ilerle.

1 Off2 kontrolu 1 Calismaya devam eder (OFF2 pasif).

0 Acil durum OFF, serbest durugta.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.

2 Off3 kontrolu 1 Calismaya devam eder (OFF3 pasif).

0 Acil stop, surlici parametresi ile tanimlanan sirede durur. OFF3
ACTIVE ‘e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED a ilerle.
UYARI: Bu stop modunu kullanarak motor ve calistirilan
makinenin stop edilebileceginden emin olun.

3 Run 1 OPERATION ENABLED'a ilerle.

Not: Calisma izni sinyali etkin olmalidir. Struct fieldbus'tan Calisma
izni sinyalini almak Gizere ayarlanmigsa, bu bit sinyali etkinlestirir.
0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.

4 Rampa cikisi sifir |1 Normal ¢alisma. RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT
ENABLED.

0 Rampa fonksiyon jenerator cikisini sifira zorlar. Strict hemen sifir
hiza yavaslayacaktir (tork limitlerini dikkate alarak).

5 Rampa tutuldu 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirir.

RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Rampay! durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratorune ait ¢ikis tutuldu)

6 Rampa girigi sifir |1 Normal calisma. OPERATING e ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi surticti parametreleri tarafindan
bu sinyal i¢in kaynak olarak ayarlanmigsa etkilidir.
0 Rampa fonksiyon jeneratoriine ait girigi sifira zorlar.

7 Reset 0=>1 |Etkin bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON INHIBITEDa ilerle.
Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi surucli parametreleri tarafindan
reset sinyali igin kaynak olarak ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal calismaya devam eder.

8 Palsliyol verme 1 |1 Palsli yol verme (joglama) ayar noktasi 1'e hizlanir.

Notlar:

* 4...6 bitleri 0 olmalidir.

« Ayrica bkz. bélim Joglama, (sayfa 57).
0 Palsli yol verme (joglama) 1 devre digl.

9 Palsli yol verme 2 |1 Palsli yol verme (joglama) ayar noktasi 2'ye hizlanr.
Bit 8'deki notlara bakin.

0 Palsli yol verme (joglama) 2 devre disgl.

10 Uzaktan komut 1 Fieldbus kontroli devrede.

0 Kontrol word'li ve referans, 0...2 bitleri hari¢ slriciden ge¢miyor.

11 Harici kontrol lojigi |1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol yeri fieldbus'tan
secilmek Uzere parametrelenmigse etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT1'i seger. Kontrol yeri fieldbus'tan

secilmek Gzere parametrelenmisse etkindir.

12-15

Rezerve.
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Fieldbus Durum word'l igerikleri (ABB Siruculeri profili)

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda (sayfa 547) gdsterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger [DURUM/Agiklama
0 Ready to switch 1 READY TO SWITCH ON.
ON 0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 Calismaya hazir (1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 Hazir ref 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 Tripped 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 Off 2 inactive 1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 Off 3 inactive 1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 Switch-on inhibited |1 SWITCH-ON INHIBITED.
0 —
7 Uyari 1 Uyar etkin.
0 Uyar etkin degil.
8 Ayar noktasinda 1 OPERATING. Gercek degerler, tolerans limitlerindeki referansa esittir
(bkz. parametreler 46.21...46.23).
0 Gercgek deger referanstan farklidir = tolerans limitleri digindadir.
9 Uzak 1 Sdirucu kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Sirucu kontrol konumu: LOCAL.
10 Limitin Gzerinde - Bkz. parametre 06.29 MSW bit 10 seg.
11 Kullanici 0. bit - Bkz. parametre 06.30 MSW bit 11 seg.
12 Kullanici 1. bit - Bkz. parametre 06.31 MSW bit 12 seg.
13 Kullanici 2. bit - Bkz. parametre 06.32 MSW bit 13 sec.
14 Kullanici 3. bit - Bkz. parametre 06.33 MSW bit 14 seg.
15 Rezerve
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<1

herhangi bir

SWITCH-ON
durumdan
MAINS OFF INHIBITED [—SW b6=1
Hat
-|- Giig AGIK -|- CW b0=0 + ata
= |
NOT READY TO FAULTL o\ b3=1
ABCD SWITCHON |~ SW b0=0
I CW b7=1
CW=xXXX X1xX XXXX X110
CW b3=0
A\ READY TO N A
OPERATION SWITCH ON |— sw bo=1 herhangi bir
INHIBITED |— SW b2=0 durumdan
calisma _ Acil stop
+ yasag CW=xxXX XXX XXXX X111 + OFF2 (CW b1=0)
herhangi bir READY TO OFF2
durumdan OPERATE |—sw b1=1 ACTIVE [~ SW b4=0
OFF1 (CW b0=0) ~
EE C\W=xxXX XIxx xxxx 1111 =
OFF1 herhangi bir A
ACTIVE = SW b1=0 durumdan
nf=0/1=0 Acil stop
\) OFF3 (CW b2=0)
BCD OFF3
ACTIVE [ SW b5=0
CW b4=0
nf)=0/1=0
OPERATION
cD ENABLED |—sw b2=1
A
CW b5=0 CW=xxxx X1xx xxx1 1111
STATE
RFG: OUTPUT
D ENABLED + kosul
B
CW b6=0 CW=xxxx X1xx xx11 1111 _I— bit ylikselen
y.kenar
CW = Kontrol word RFG: ACCELERATOR
SW = Durum word ENABLED
bx = bit x
n =Hiz c
| = Girig AKimi CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG = Rampa Fonksiyon
Jeneratoru
f = Frekans OPERATION]| SW bs=1
D—<—




548 Bir fieldbus adaptoru ile fieldbus kontrol

Suruciunun fieldbus kontrol icin ayarlanmasi

1.

10.

11.

Fieldbus adaptér modilind, ilgili modilin Kullanic el kitabi'nda yer alan
talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edin.

Sirucuye glg verin.

Siruct ve fieldbus adaptér modull arasindaki iletisimi, 50.01 FBA A devrede
parametresi ile etkinlestirin.

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu ile, stirticiiniin bir fieldbus iletisim
kesintisine nasil yanit verecegini segin.

Not: Bu fonksiyon hem fieldbus master ile adaptdér modilu arasindaki iletigimi,
hem de adaptér modulu ile suriict arasindaki iletigimi izler.

50.03 FBA A iletisim kaybi zmn asimi ile, iletisim kesintisinin tespit edilmesi ile
secilen eylem arasindaki siireyi tanimlayin.

50 Fieldbus adaptoru (FBA)'ten baslayarak, 50.04 grubundaki geri kalan
parametreler icin uygulamaya 6zel degerleri secgin. Uygun deger 6rnekleri
asagidaki tablolarda gosterilmigtir.

51 FBA A ayarlari grubundaki fieldbus adaptér modull konfiglirasyon
parametrelerini ayarlayin. En azindan, gerekli nod adreslerini ve kontrol profilini
ayarlayin.

52 FBA A veri girigi ve 53 FBA A veri ¢ikigl parametre gruplarinda siriicliye ve
surliciden aktarilan proses verilerini tanimlayin.

Not: Kullanilan iletisim protokoliine ve profiline bagl olarak, Kontrol word'i ve
Durum word'U iletisim sistemi tarafindan gonderilmek/alinmak Gizere
yapilandiriimis olabilir.

96.07 Manuel olarak parametre kaydi parametresini Kaydet olarak ayarlayarak
gecerli parametre degerlerini kalici bellege kaydedin.

51.27 FBA A par tazele parametresini Tazele olarak ayarlayarak 51, 52 ve 53
parametre gruplarinda gerceklestirilen ayarlari gecerli kilin.

Fieldbus'tan kontrol ve referans sinyallerinin gelmesine olanak saglamak igin,
EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarini yapilandirin. Uygun degerli 6rnekler asagidaki
tablolarda gosterilmistir.
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Ornek parametre ayari: FPBA (PROFIBUS DP)

Bu drnekte, PPO Tip 2'li PROFIdrive iletisim profilinin kullanildigi bir temel hiz kontrol
uygulamasinin yapilandirilmasi gosterilmektedir. Start/stop komutlari ve referans
PROFIdrive profili, hiz kontrol moduna uygundur.

Fieldbus Uzerinden gdnderilen referans degerlerin, istenen etkiye sahip olmalari igin
surtciide skalalandiriimalari gerekir. Referans degeri +16384 (4000h) 46.01 Hiz
skalalama parametresindeki hiz ayari araligina (hem ileri hem de geri yonde) karsilik
gelir. Ornegin, 46.01 480 rpm olarak ayarlanirsa, fieldbus tizerinden génderilen
4000h, 480 rpm talep edecektir.

Yoén PZD1 PzZD2 PzZD3 | PzZD4 |PZD5 | PZD6
Cikis Kontrol word'u Hiz referansi Hiz. siresi 1 Yav. suresi 1
Girig Durum word't Gergek hiz degeri | Motor akimi DC gerilimi

Asagidaki tabloda tavsiye edilen surlici parametresi ayarlari verilmektedir.

Suricl parametresi

ACS880 suruci
ayarlari

Aciklama

50.01 FBA A devrede 1...3 =[yuva Siruct ile fieldbus adaptér moduli

numarasi] arasindaki iletisimi etkinlestirir.

50.04 FBA A refl tipi 4=Hz Fieldbus A referansi 1 tipini ve
skalalandirmay! secer.

50.07 FBA A gercek 1 tipi |0 = Oto Etkin olan kontrol moduna (19.01
parametresi ile goruntilenen) gore
gercek deger tipini/kaynagini ve
Olceklendirmeyi secer.

51.01 FBA A tipi 1=FPBAYD Fieldbus adaptdér modduli tipini gérantuler.

51.02 Nod adresi 32 Fieldbus adaptér modiliinin PROFIBUS
nod adresini tanimlar.

51.03 Haberlesme hizi 120007 PROFIBUS aginda mevcut haberlesme
hizini kbit/s cinsinden goéruntuler.

51.04 MSG tip 1=pPpPO1Y PLC konfiglrasyon araci ile segilen
telegram tipini gorintuler.

51.05 Profil 0 = PROFIdrive PROFIdrive profiline (hiz kontrol modu)
gore Kontrol word'linii seger.

51.07 RPBA modu 0 = Devre disi RPBA emilasyon modunu devre disi
birakir.

52.01 FBA data inl 4 = Sw 16bitV Durum word'l

52.02 FBA data in2 5 = Actl 16bit Gergek deger 1

52.03 FBA data in3 01,072 Motor akimi

52.05 FBA data in5 01,119 DC gerilimi

53.01 FBA data outl 1=Cw 16bitD Kontrol word'ti

53.02 FBA data out2 2 = Refl 16bit Referans 1 (hiz)
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Sirucu parametresi ACS880 siricl Aciklama
ayarlari

53.03 FBA data out3 23,122 Hizlanma stiresi 1

53.05 FBA data out5 23,132 Yavaslama siresi 1

51.27 FBA A par tazele 1 = Tazele Konfiglirasyon parametresi ayarlarini
gegerli kilar.

19.12 Ext1 kontrol modu 2=Hiz EXT1 harici kontrol konumu igin kontrol
modu 1 olarak hiz kontrolini seger.

20.01 Ext1 komutlari 12 = Fieldbus A EXT1 harici kontrol konumu igin start ve
stop komutlarinin kaynagi olarak fieldbus
adaptord A'yi secer.

20.02 Ext1 start tetikleyici 1 = Seviye EXT1 harici kontrol konumu icin bir kalici
start sinyali secer.

22.11 Hiz refl kaynagi 4 =FB Arefl Hiz referansi 1 icin kaynak olarak
fieldbus A referansi 1'i seger.

1) salt okunur veya otomatik olarak algilanir/ayarlanir
2) Ornek

Yukaridaki parametre drnegi start siralamasi asagida verilmistir.
Kontrol word'0:

e 477h (1143 ondalik) —> READY TO SWITCH ON

* 47Fh (1151 ondalik) —> OPERATING (Hiz modu)
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11

Kontrol zinciri gemalari

Bu bolimin igindekiler

Bu bdlimde suriclnin referans zinciri anlatilmaktadir. Kontrol zinciri semalari,
suriicti parametre sisteminde parametrelerin nerede etkili olacagini ve nasil etkilesim

saglayacagini izlemek icin kullanilabilir.
Daha genel bir sema igin, bkz. bdlim Sirici ¢alisma modlari (sayfa 22).
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Urain ile ilgili her turlt sorunuzu, s6z konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte lokal ABB temsilcinize y6neltin. ABB satis, destek ve servis noktalarina su
adresten ulasilabilir: www.abb.com/searchchannels.

Uruin egitimi
ABB urtin egitimi hakkinda bilgi almak igin, new.abb.com/service/training adresine
gidin.

ABB Siruculeri el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

El kitaplarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. Su adresi ziyaret edin:
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

internet'teki Belge Kiitiphanesi

El kitaplarini ve diger triin belgelerini Internet'te su adreste PDF formatinda
bulabilirsiniz: www.abb.com/drives/documents.



http://www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

Bizimle iletisim kurun

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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