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ACS550 ve ACHS50 igin kondansatér yenileme kilavuzu
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Guvenlik

Bu bolumun igindekiler

Bu bolum, surtcuyl ¢ahistirirken, kurulum ve servis iglemlerini yaparken izlemeniz
gereken guvenlik talimatlarini igerir. Bu talimatlara uyulmamasi, fiziksel
yaralanmalara veya olumlere yol agabilir ya da surtcl, motor veya tahrik edilen
ekipman hasar gorebilir. Surtcu Uzerinde galismadan once guvenlik talimatlarini
okuyun.

Uyarilarin kullanimi

Uyarilar, ciddi yaralanma veya 6lum ve/veya ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilecek durumlari gosterir ve tehlikeleri nasil onleyebileceginiz konusunda
tavsiyeler saglar. Bu kilavuzda agagidaki uyari simgeleri kullaniimaktadir.

Elektrik uyarisi fiziksel yaralanmalara veya hasara yol agabilen elektrikten
kaynaklanan tehlikeler konusunda kullanilir.

Genel uyari, elektriksel olmayan yollardan olusabilecek yaralanma ve/veya
hasar durumlarinda kullantlir.
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Kurulum ve bakim guvenligi

Bu uyarilar, surtcu, motor kablosu ve motor Uzerinde ¢alisma yapan Kisiler igindir.

B Elektrik gluvenligi

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya dlumlere
yol acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Surucunun bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan yapilmalidir!

Besleme gerilimi verildiginde surlcu, motor kablosu ve motor lUzerinde islem
yapmayin. Besleme gerilimini kestikten sonra surucu, motor kablosu veya motor
uzerinde iglem yapmadan once ara devre kondansatorlerinin yuku bosaltmalari
icin 5 dakika bekleyin.

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

1. sdracu U1, V1 ve W1 ile toprak hatti giris fazlari arasinda gerilim olmadigini
2. BRK+ ve BRK- ile toprak hatti arasinda gerilim olmadigini.

Surlcu veya harici kontrol devrelerine enerji verilirken kontrol kablolari Gzerinde
islem yapmayin. Harici olarak saglanan kontrol devreleri, suriici besleme gerilimi
kesilmis olsa bile tehlikeli gerilim tasiyabilir.

Sarucl Gzerinde yalitim veya gerilim dayanim testleri yapmayin.

Bir IT sistemine (topraklamasiz gug sistemi veya yuksek direng topraklamali

[30 ohm Uzerinde] gug¢ sistemi) surtcu takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatorleri yoluyla toprak potansiyeline
baglanir. Bu, tehlikeye veya surtcude hasara neden olabilir. Bkz. sayfa 48. Not:
Dahili EMC filtresi sokuldugunde, harici bir filtre olmadan stricti EMC uyumlu
olmayacakiir.

Kosede topraklamali TN sistemine suruct takarken dahili EMC filtresinin
baglantisini kesin, aksi halde surucu hasar gorecektir. Bkz. sayfa 48. Not: Dahili
EMC filtresi sdkuldugunde, harici bir filtre olmadan stricti EMC uyumlu
olmayacaktir.

Surlcuye bagli olan tim ELV (asiri dusuk gerilim) devreleri esit potansiyele sahip
bir bolgede, yani, ayni anda erisilebilen tiUm iletken parcalarin aralarinda olusan
tehlikeli gerilimleri engellemek igin elektriksel olarak birbirlerine bagli olduklari bir
bdlgede kullaniimalidir. Bu, uygun fabrika topraklamasi sayesinde gergeklesir.

Not:

Motor durmus olsa dahi, U1, V1, W1 ve U2, V2, W2 Glg¢ Devresi terminallerinde
ve kasa boyutuna bagli olarak UDC+ ve UDC- veya BRK+ ve BRK-
terminallerinde tehlikeli duzeyde gerilim bulunur.
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Sabit miknatisli motor suruciileri

Bunlar, sabit miknatisli motor suruculeriyle ilgili ek uyarilardir. Bu talimatlara
uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya élumlere yol agabilir ya da ekipman hasar
gorehbilir.

UYARI! Sabit miknatisli motor dénerken suricl tGzerinde galismayin. Ayrica,
sebeke kapaliyken ve inverter durduruldugunda doner bir sabit miknatish motor
surlcunun ara devresine gug saglar ve besleme baglantilarinda gerilim olusur.

Surucu uzerinde kurulum ve bakim ¢aligsmalari yapmadan once:
* Motoru durdurun.

+ Adim 1 veya 2'ye gore ya da eger mumkunse her iki adima gore surucu gug¢
terminallerinde gerilim olmadigindan emin olun.

1. Bir glvenlik anahtari veya diger yontemleri kullanarak motorun surucuyle
baglantisini kesin. Surucu giris veya ¢ikis terminallerinde gerilim
bulunmadigindan emin olun (U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+, BRK-).

2. Motorun, ¢alisma sirasinda donemeyeceginden emin olun. Hidrolik sirunme
suruculeri gibi higbir sistemin dogrudan veya kege, tirnak, ip, vb gibi herhangi
bir mekanik baglanti yoluyla motoru donduremeyeceginden emin olun. Surucu
giris veya ¢ikis terminallerinde gerilim bulunmadigindan emin olun (U1, V1,
W1, U2, V2, W2, BRK+, BRK-). Surtcu ¢ikis terminallerini birbirlerine ve
PE'ye baglayarak gecici olarak topraklayin.

B Genel guvenlik

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya élimlere
yol acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

« Sdrucu sahada tamir edilemez. Arizali bir cihazi onarma girisiminde bulunmayin;
degistirme icin fabrikaya veya yerel Yetkili Servis Merkezine basvurun.

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

* Yeterli sogutma saglayin.
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Guvenli devreye alma ve calistirma

Bu uyarilar, ¢alistirma islemini planlayan, surticiyu galistiran veya kullanan kisiler
igindir.

B Elektrik guvenligi

Sabit miknatisli motor suruciileri

Bu uyarilar, sabit miknatisli motor suruculeriyle ilgilidir. Bu talimatlara uyulmamasi,
fiziksel yaralanmalar veya 6lumlere yol agabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

UYARI! Sabit miknatisli motoru nominal devrinin 1,2 katindan fazla galistirmak
tavsiye edilmemektedir. Motor agir1 hizi, agiri gerilime neden olabilir ve bu da
surucuye kalici zarar verebilir.

B Genel guvenlik

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya élimlere
yol acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

« Sdrucuyu ayarlamadan ve hizmete almadan 6nce, motor ve tahrik edilen tim

ekipmanin surtcunun tum hiz araliklarinda galismaya uygun oldugundan emin
olun. Surtcl, motorun dogrudan elektrik hattina baglanmasiyla, saglanan hizlarin
altinda ve Ustlnde calismasi icin ayarlanabilir.

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

* Motoru AC kontaktoru veya kesme cihaziyla kontrol etmeyin (kesme yontemleri);
bunun yerine kontrol panelindeki start ve stop tuslarini ve veya harici
komutlari kullanin (1/0O veya fieldbus). DC kondansatorlerin izin verilen maksimum
sarj dongusu (gug vererek calistirma) dakika da ikidir ve maksimum toplam sarj
sayisi 15 000'dir.

Not:

» Start komutu igin harici bir besleme segilirse ve ON konumundaysa, surucu 3
kablolu (darbe) start/stop igin konfiglre edilmediyse, giris geriliminin kesilmesi
veya arizanin resetlenmesinden sonra derhal ¢aligsacaktir.

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

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde kilavuzun uyumlulugu, hedefledigi kesim ve amaci hakkinda bilgi verir.
Bu kilavuzun igerigini anlatir ve daha faz la bilgi icin ilgili kilavuzlar listesine referans
verir. Bolumde ayrica surtcunin teslimati, kurulumu ve devreye alinmasini kontrol
etmek icin gerekli adimlardan olusan bir akis semasi da bulunmaktadir. Akis semasi,
bu kilavuzdaki bolumler/kisimlara referans vermektedir.

Gecgerlilik

Bu kilavuz, ACS355 surlcu yazilminin 5.02b veya Uzeri versiyonlar igin gegerlidir.
Bkz. 3301 YAZILIM VERSIYON parametresi, sayfa 250.

Hedef kitle

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

Bu kilavuz dunyanin dort bir yanindaki okuyucular igin hazirlanmistir. Hem Sl hem de
ingiliz 6l¢ birimleri kullanilmaktadir. Amerika'daki tesisler i¢in 6zel ABD talimatlari
saglanmaktadir.

Kilavuz amaci

Bu kilavuz, surucunun kurulumu, devreye alinmasi, kullanimi ve servisi icin gereken
bilgileri saglamaktadir.
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Kilavuz igerigi

Kilavuz asagidaki bolumlerden olusur:

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

Kilavuza giris (bu boélum, sayfa 27), bu kilavuzun uyumlulugu, hedef kitlesi, amaci
ve igerigini agiklar. Ayrica bir hizli kurulum ve devreye alma akis semasi da igerir.

Calistirma ilkeleri ve donanim aciklamalari (sayfa 25), calisma ilkelerini, dizeni,
gug baglantilarini ve kontrol arabirimlerini, tip etiketini ve tip isareti bilgilerini
kisaca aciklamaktadir.

Mekanik kurulum (sayfa37), kurulum tesisinin nasil kontrol edilecegini, teslimatin
ambalajindan nasil ¢ikarilacagini ve kontrol edilecegini ve suricunin mekanik
olarak nasil kurulacagini anlatir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi (sayfa 37), motor ve sirtct uyumlulugunun
nasil kontrol edilecegini, kablolar, koruma ve kablo yolunun nasil segilecegini
anlatir.

Elektrik kurulumu (sayfa 47), tertibatin yalitiminin ve IT (topraklamasiz) ve kose
topraklamali TN sistemleri ) ile uyumlulugunun nasil kontrol edilecedini ve gug¢
kablolari ve kontrol kablolarinin nasil baglanacagini anlatir.

Kurulum kontrol listesi (sayfa 57), siricinin mekanik ve elektriksel donaniminin
nasil kurulacagi hakkinda bir kontrol listesi igerir.

Devreye alma, I/O ve ID run ile kontrol (sayfa 59), strGcunin nasil devreye
alinacagini, motor ddnmesinin nasil devreye alinacagi, durdurulacagi ve yonundn
degistirilecegdini ve 1/0O arayuzu uzerinden motor devrinin nasil ayarlanacagini
anlatir.

Kontrol panelleri (sayfa 73), kontrol paneli tuslarini, LED gdstergelerini ve ekran
alanlarini agiklar ve ayarlarin kontrolu, izlenmesi ve degistiriimesi i¢in panelin
nasil kullanilacagini anlatir.

Uygulama makrolari (sayfa 109), her bir uygulama makrosu hakkinda kisa bir
aciklama ve varsayilan kontrol baglantilarini gosteren bir kablo baglanti semasi
aciklar. Ayni zamanda bir makronun nasil saklanip geri ¢gagrilacagini anlatir.

Program o6zellikleri (sayfa 121), ilgili kullanici ayarlarinin, gercek sinyallerin ve
hata ve alarm mesajlarinin listeleriyle program ozelliklerini agiklar.

Gercgek sinyal ve parametreler (sayfa 175), gercek sinyalleri ve parametreleri
aciklar. Ayrica, farkl makrolarin varsayilan degerleri de listeler.

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii (sayfa 301), dahili fieldbus ile strtcundn bir
haberlesme agi Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegini anlatir.

Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii (sayfa 325), fieldbus adaptori kullanarak
surdcunun bir haberlesme agi Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol
edilebilecegini anlatir.
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* Hata izleme (sayfa 335), hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmisinin nasil
goOrintilenecegini anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim
alarm ve hata mesajlarini igerir.

* Bakim ve donanim diagnostigi (sayfa 353), dnleyici bakim talimatlari ve LED
gOstergesi aciklamalarini igerir.

» Teknik veriler (sayfa 357), de@erler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi strtcu

teknik 6zelliklerini ve CE ve diger isaretlerin gereksinimlerinin karsilanmasi igin
gerekli sartlari igerir.

* Boyut semalari (sayfa 379), surtcunun boyut gizimlerini gosterir.

* Ek: Direng frenleme (sayfa 389), fren direncinin nasil secilecegini gosterir.

* Ek: Uzatma modtilleri (sayfa 393), MPOW-01 yardimci gli¢ uzantisit modulini
aciklar. MREL-01 rdle ¢ikis uzantisi modula ve MTAC-01 puls enkoder arayuzu

modulunu kisaca ele alir ve kullanicilar igin ilgili kullanim kilavuzlari referans
verilir.

» Ek: Givenli moment kapatma (STO) (sayfa 399), STO 6zellikleri, kurulum ve
teknik verilerini agiklar.

» Daha fazla bilgi (arka kapak igin, sayfa 405), Grin ve servis sorgularinin nasil
yapilacagini, Urtn egitimi hakkinda nasil bilgi alinacagini, ABB Suaruculeri
kilavuzlari hakkinda nasil geri bildirim saglanacagini ve Internette nasil belge
bulunacagini anlatir.

llgili belgeler

Bkz. llgili kilavuzlar listesi sayfa 2 (6n kapagdin i¢ kismi).

Kasa tipine gore kategoriler

ACS355, R0...R4 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini
ilgilendiren bazi talimatlar ve diger bilgiler s6z konusu kasa tipinin isaretiyle (RO...R4)
isaretlenmistir. Surdcunuzun kasa tipini 6grenmek i¢in bolum Degerler, sayfa 358'da
yer alan tabloya basvurun.
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Hizli kurulum ve devreye alma akis diyagrami

Gorev

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

Y

Kurulumun planlanmasi: Kablo sec¢imi, vb.

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

Y

Sirucuyl paketten gikarin ve kontrol edin.

Y

Surlcu, IT (topraklamasiz) veya kosede
topraklamali sisteme baglanacaksa dabhili
EMC filtresinin bagl olmadigindan emin olun.

Y

Surlcuyd bir duvara veya bir panoya monte

edin.
Y

Kablolari yénlendirin.

Y

Giris kablosu, motor ve motor kablosunun
yalitimini kontrol edin.

Y

Gug kablolarini baglayin.

Y

Kontrol kablolarini baglayin.

Y

Montaji kontrol edin.

Y

Sdrucuyl devreye alin.

Bkz.

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari:
Tip isareti tusu sayfa 29
Teknik veriler. Degerler sayfa 358

Elektrik kurulumunun planlanmasi sayfa 37
Teknik veriler sayfa 357

Mekanik kurulum: Ambalajin agilmasi sayfa
33

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari:
Tip isareti tusu sayfa 29

Elektrik kurulumu: IT (topraklamasiz) ve kbse
topraklamali TN sistemleriyle uyumlulugun
kontrol edilmesi sayfa 48

Mekanik kurulum sayfa 31

Elektrik kurulumunun planlanmasi: Kablolarin
yb6nlendirilmesi sayfa 41

Elektrik kurulumu: Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi sayfa 47

Elektrik kurulumu: Glg kablolarinin
baglanmasi sayfa 49

Elektrik kurulumu: Kontrol kablolarinin
baglanmasi sayfa 51

Kurulum kontrol listesi sayfa 57

Devreye alma, I/O ve ID run ile kontrol sayfa
59
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Calistirmailkeleri ve donanim
aciklamalari

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde calistirma ilkeleri, dizen, tip etiketi ve tip igareti bilgileri kisaca
aciklanmaktadir. Ayrica gug¢ baglantilari ve kontrol arayuzlerinin genel semasini
gOsterir.

Calisma ilkesi

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

Asagidaki sekilde, surucunun basitlestiriimis ana devre semasini gosterilmektedir.
Dogrultucu, Ug fazli AC gerilimini DC gerilimine donusturur. Ara devrenin kondansator
banki, DC gerilimini sabitler. inverter, DC gerilimini AC motor icin tekrar AC gerilimine
donustarur. Fren kiyici, devredeki gerilim maksimum siniri astiginda harici fren
rezistorunu ara DC devresine baglar.

| Dogrultucu  Kondansatoér inverter |
U1 banki u2
9 ~ / — i
AC V1 | V2 AC motor
beslemesi T —_1
W1 .| | | ~o w2

>
\ Fren kiyicisi J<
|

|
|
Lo D D
BRK- BRK+ /Ortak DC terminalleri
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Uriin genel bilgileri

B Diizen

Surucu duzeni agsagida gosterilmektedir. Farkli RO...R4 kasa tiplerinin yapisi belirli bir
seviyeye kadar degisiklik gosterebilir.

Kapaklar agik (RO ve R1) Kapaklar kapali (RO ve R1)

I

7

|

SLOS(E
S8
1 |Ust kapak tzerinden sogutma cikigi 10 | EMC filtre topraklama vidasi (EMC). Not:
Montaj delikleri R4 kasa tipinde vida 6n taraftadir.
3 |Panel kapagi (a) / temel kontrol paneli (b) | |11 |Varistor topraklama vidasi (VAR)
/ gelismis kontrol paneli (c) 12 |Fieldbus adaptoru (seri iletisim)
4 |Terminal kapagi (veya opsiyonel baglantisi
potansiyometre Unitesi MPOT-01) 13 [1/O baglantilar
5 |Panel baglantisi 14 |Besleme gerilimi baglantisi (U1, V1, W1),
6 |Opsiyonel baglanti fren direnci baglantisi (BRK+, BRK-) ve
7 |STO (Guvenli moment kapatma) motor baglantis1 (U2, V2, W2).
baglantisi 15 |1/0O kelepce plakasi
8 |FlashDrop baglantisi 16 | Kelepcge plakasi
9 |Gug Tamam ve Hata LED'leri. Bkz. bolum | |17 |Kelepgeler
LED sayfa 356.
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B Giug baglantilari ve kontrol arabirimleri

Semada bagdlantilar hakkinda genel bilgiler verilmektedir. 1/0O baglantilari param. ile
degistirilebilir. Diger makrolarda 1/0O baglantilari i¢in, bkz. bolum Uygulama makrolari,
sayfa 109, genel kurulum bilgileri i¢in bkz. bolum Elektrik kurulumu, sayfa 47.

8 ,
7 Kontrol paneli (RJ- ||
i 45
—/
Ekran 10SCR z\{l?osdt%%sz)RTU
Analog giris 1 Al Analog ¢ikis
0...10V GND ,a 0...20 mA

Referans gerilimi
+10 V DC, maks. 10 mA

2

3

4
Analog giris 2 SOAI2

6

9

0

PROGRAMLANABILIR
ROLE VE DIJITAL

— CIKISLAR
GND

3 B +24 \/ Rdle cikigi

Yedek gerilim gikigl 250 VAC/30VDC/6A
+24 V DC, maks. 200 mA 100 GND
[ 110 DCOM }
Dijital/frekans ¢ikisi,
120 DI1 §Z+ PNP transistor tipi

30V DC, maks. 100 mA

PROGRAMLANABILIR | 13¢DI2
DIJITAL GIRISLER

140DI3 X1C:STO
150DI4 OUT1
DI5 ayrica bir frekans
girisi olarak da kullanilabilir | 167 D15 OUT2
‘ IN1
6
FlashDrop —/—mm IN20
6 Uzatma moddilleri
MPOW-01
.~ MREL-01
Fioldb danté 10 B MTAC-01 :
eidbuis adaptor EMC EMC filtre topraklama
vidasi
VAR Varistor topraklama vidasi
PE PE )
L1—Ne=+& — & uq OrakbC %4

veya
L2 —i\E—clj v O—O0 ~_ o—b\q  fren kiyicist vy &

CI@ AC motor
bobini

3fazligic  Girig EMC
kaynagi, bobini filtresi
200...480

VAC

' Fren direnci
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Tip etiketi

Tip etiketi, strlictiiniin sol tarafindadir. Ornek etiket ve etiket iceriginin agiklamasi
asagida gosterilmektedir.

l"‘\==== ACS355-03E-08A8-4 (1)

IP20 / UL Opentype (2)  IIINNIIANIINNNI
UL Type 1 with MUL1 option  S/N MYYWWRXXXX

4kw (5 HP) (LR LR
3~380...480 V 3AUA0000058189

|1 @ :Z 66A3 Hz RoHS LISTED 1PD8

uz 3~0..U1V r °@“s

12 8.8A(150% 1/10 min) —~ - Mo-cowmEa

f2  0..600 Hz

1 |Tip isareti, bkz. bélim Tip isareti tusu, sayfa 29

2 |Muhafazayla koruma seviyesi (IP ve UL/NEMA)

3 |Nominal deg@erleri, bkz. bolim Degerler, sayfa 358

4 [MYYWWRXXXX formatindaki seri numarada, asagidaki kisaltmalarin anlamlari su
sekildedir.
M: Uretici
YY: 2009, 2010, 2011, ... icin 09, 10, 11, ...
WW: hafta 1, hafta 2, hafta 3 icin ...01, 02, 03 ...
R: artin revizyon numarasi igin A, B, C, ...

XXXX: Her hafta 0001 degerinden baslayan tamsayi

Surdcunin ABB MRP kodu

&)

6 |CE isareti ve C-Tick, C-UL US, RoHS ve TUV NORD isaretleri (strtictiniiziin etiketi gegerli
isaretleri gosterir)
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Tip igsareti tusu

Tip isareti, strlicunin spesifikasyonlari ve konfiglirasyonu hakkinda bilgiler igerir. Tip
isaretini, Urin Uzerindeki tip etiketinde bulabilirsiniz. Soldaki ilk basamaklar temel
konfiglrasyonu belirtir; 6rnegin, ACS355-03E-09A7-4. Opsiyonel secgimler bundan
sonra verilir ve + isaretleriyle ayrilir, 6rnegin, +J404. Tip isareti segimlerine dair
acgiklamalar, asagida belirtilmigtir.

ACS355-03E-09A7-4+J404+...

ACS355 urun serileri | —‘7

1 fazli/3 fazl

01
03

1 fazl girig
3 fazli giris

Konfiglrasyon

E = EMC filtresi bagli, 50 Hz frekans
U = EMC filtresi bagl degil, 60 Hz frekans

Cikis akim degerleri
xxAy formatinda, xx tam sayi degerini, y ise kesirli bolimu belirtir;
ornegin, 09A7, 9,7 A anlamina gelir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. bolum Degerler sayfa 358.

Girig gerilimi araligi

2 = 200...240 VAC
4 = 380...480 VAC
Opsiyonlar

B063 = IP66/IP67/UL Tip 4x muhafaza (irin K452 = FLON-01 LonWorks

varyanti) K469 = FECA-01 EtherCAT
J400 = ACS-CP-A gelismis kontrol paneli 1) H376 = Kablo kovani seti (IP66/IP67/UL Tip
J404 = ACS-CP-C temel kontrol paneli 4x)
J402 = MPOT-01 potansiyometre F278 = Girig anahtari seti
K451 = FDNA-01 DeviceNet C169 = Basing kompanzasyonu valfi
K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP
K457 = FCAN-01 CANopen Uzatma modiilleri
K458 = FMBA-01 Modbus RTU G406 = MPOW-01yedek gli¢ modulu
K466 = FENA-01 EtherNet/IP / Modbus TCP/ L502 = MTAC-01 puls enkoder modulu
IP L511 = MREL-01 réle ¢ikis modulu

1) ACS355, asagidaki panel revizyonlari ve panel yazilim sarimlerine sahip panellerle
uyumludur. Panelinizin revizyon ve yazilim sirimudnd 6grenmek igin, bkz. sayfa 74.

Panel turu Tip kodu Panel revizyonu Panel yazilim
stirumii
Temel kontrol paneli ACS-CP-C | M veya daha yeni 1.13 veya Uzeri
Gelismis kontrol paneli ACS-CP-A | F veya daha yeni 2.04 veya Uzeri
Geligsmis Kontrol Paneli (Asya) ACS-CP-D | Q veya daha yeni 2.04 veya Uzeri

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

Bu bolumun igindekiler

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

Montaj sahasinin kontroli

Surlcu duvara veya kabine monte edilebilir. Duvara montajda NEMA 1 seceneginin
kullaniimasi icin muhafaza gereksinimlerini kontrol edin (bkz. bolum Teknik veriler,
sayfa 357).

Surlcu, kasa tipine bagli olarak ug¢ farkh sekilde monte edilebilir:
a) arkaya montaj (tum kasa tipleri)

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

c) DIN rayina montaj (tUm kasa tipleri).

Suirucu dik olarak kurulmalidir.

Kurulum sahasini asagidaki gereksinimlere gore kontrol edin. Kasa ayrintilari igin,
bkz. bolum Boyut semalari, sayfa 379.

B Kurulum sahasi igin gereksinimler

Calistirma kosullari

Surdcunun onaylanan galisma kosullari igin, bkz. bélum Teknik veriler, sayfa 357.

Duvar

Duvar olabildigince edimsiz ve purtzsuz, yanmayan materyalden ve strtcinin
agirhigini tasiyabilecek kadar dayanikl olmalidir.
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Zemin

Kurulumun tzerinde bulundugu zemin/materyal yanmaz nitelikte olmahdir.

Surlicui gevresindeki bos alan

Sogutma igin surtcundn alt ve Ust kisminda 75 mm (3 ing) bos alan bulunmalidir.
Surucunun yanlarinda bog alan bulunmasi gerekmedigi i¢in yan yana monte
edilebilirler.

Gerekli aletler

Surdcu kurulumu igin asagidaki aletler gereklidir:

tornavidalar (kullanilan montaj donanimina uygun olarak)
kablo siyirici

serit metre

matkap (surtcl vida/civatayla monte edilecekse)

montaj donanimi: vidalar ve civatalar (sUrtcl vida/civatayla monte edilecekse).
Vida/civata sayisi igin, bkz. Vidalar ile, sayfa 34.
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Ambalajin aciimasi

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

* kelepge plakasi (R3 ve R4 kasa tipinde I/O kablolari igin de kullanilir), 1/0 kelepge
plakasi (RO...R2 kasa tipleri icin), fieldbus seg¢enegi topraklama plakasi,
kelepcgeler ve vidalari iceren plastik ¢anta (2)

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

* Mevcut segenekler (fieldbus, potansiyometre, uzanti modulu, timu talimatlarla,
temel kontrol paneli ve gelismis kontrol paneli).

Teslimat kontrolu

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

Kuruluma ve galistirmaya baslamadan once, surucu tipinin dogru oldugunu kontrol
etmek igin tip etiketi bilgilerini kontrol edin. Bkz. bolum Tip etiketi sayfa 28.
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Kurulum

Bu kilavuzdaki talimatlar, IP20 koruma derecesine sahip suruculer igin gegerlidir.
NEMA 1'le uyumluluk i¢in ¢ok dilli kurulum talimatlariyla (SAFE68642868,
3AFEG68643147 veya 3AUA0000025916) birlikte saglanan MUL1-R1, MUL1-R3 veya
MUL1-R4 secenek kitini kullanin.

B Sdriicu kurulumu
Sdrucuyu vidalarla veya bir DIN rayi Uzerine monte edin.

Not: Delme igleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda surtucunun
icine kagmamasini saglayin.

Vidalar ile

1. Ornegin pakette bulunan montaj sablonu parcasini kullanarak deliklerin yerlerini
isaretleyin. Deliklerin yerleri, bolum Boyut semalari, sayfa 379'da yer alan
cizimlerde goOsterilmektedir. Kullanilan deliklerin sayisi ve yerleri suriucunun nasil
monte edildigine baghdir:

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

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

2. Vida veya civatalari igaretli konumlara sabitleyin.
3. Sdurlcuyu duvardaki vidalara yerlestirin.
4. Duvardaki vidalari iyice sikin.

DIN rayinda

1. Sdrlclyu raya oturtun:
Surlcuyl sokmek igin, cihazin Gzerindeki kola basin (1b).
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B Kelepcge levhalarini sabitleyin

Not: Gug ve kontrol kablolarinin ve ayrica fieldbus segeneginin uygun sekilde
topraklanmasi amaciyla gerektikleri igin kelepge levhalarini atmayin.

1.
2.

B Opsiyonel fieldbus modilliini baglayin
3.

Kelepge levhasini (A), verilen vidalarla sUricunun altindaki levhaya sabitleyin.

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

Gug¢ ve kontrol kablolarini bolum Elektrik kurulumu, sayfa 47'da anlatildigi gibi
baglayin.

Fieldbus modulinu, opsiyonel topraklama plakasina (C) yerlestirin ve fieldbus
modulunun sol kosesindeki topraklama vidasini sikin. Bu, modulun opsiyonel
topraklama plakasina sabitlenmesini saglayacaktir.

Terminal kapag! ¢ikariimamigsa kapaktaki girintiye basin ve ayni anda kapagi
kasadan kaydirarak gikarin.

Opsiyonel topraklama plakasina bagh fieldbus modulind, strici én kismindaki
baglantiya takilacak ve opsiyonel topraklama plakasi Gzerindeki vida delikleri ve I/
O kelepge plakasi hizalanacak sekilde yerlestirin.

Opsiyonel topraklama plakasini saglanan vidalari kullanarak 1/0O kelepge
plakasina sabitleyin.

Terminal kapagini kaydirarak geri takin.
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Elektrik kurulumunun
planlanmasi

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde motor ve surdcunun uyumlulugunu kontrol ederken, kablolari,
korumalari, kablo yolunu ve surtcunun g¢alistirilma yontemini segerken uymaniz
gereken talimatlar verilmektedir.

Not: Kurulum her zaman yururlukteki yerel yasa veya duzenlemelere uygun olarak
gerceklestiriimelidir. ABB, yerel yasalar ve/veya diger dizenlemeleri ihlal eden
kurulumlar igin higbir sekilde sorumluluk kabul etmemektedir.ABB tarafindan verilen
talimatlar izlenmezse, cihazda garanti kapsami diginda kalan sorunlar meydana
gelebilir.

AC besleme gerilim baglantisinin uygulanmasi

Gereksinimler i¢in bkz. bolum Elektrik sebekesi 6zellikleri, sayfa 367. AC besleme
gerilim hattina giden sabit baglanti kullanin.

UYARI! Cihazin sizinti akimi genelde 3.5 mA degerini gectidi igin, IEC 61800-
5-1'e uygun sabit kurulum gereklidir.

Besleme tarafindaki (kesme araci) yuk ayiricinin segilmesi

AC gug kaynagi ve surucu arasina manuel olarak galistirilan (kesme yontemleri)
besleme kesme cihazi takin. Kurulum ve bakim ¢aligmalari igin, kesme cihazi agik
konumda kilitlenebilecek tipte olmalidir.


http://www.efesotomasyon.com/html/Abb_drive_inverter/ABB_DRIVE_INVERTER.html
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B Avrupa Birligi

Avrupa Birligi Yonergeleriyle uyumluluk igin, EN 60204-1 Makine Guvenligi
standardina uygun olarak, kesme cihazinin tipi asagidakilerden biri olmalidir:
+ AC-23B (EN 60947-3) kullanim kategorisinden bir anahtar ayirici

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

« EN60947-2 ile uyumlu yaltim i¢in uygun bir devre kesici.

B Diger bolgeler

Kesme cihazi yururlukteki guvenlik duzenlemeleriyle uyumlu olmalidir.

Motor ve surucunun uyumlulugunun kontrol edilmesi

3 fazli AC endiksiyon motoru ve surtct bdlim Degerler, sayfa 358'daki deger
tablosuna gore uyumludur. Tablo, her surucu tipi i¢in tipik motor gucunu listeler.

inverter ¢ikisina yalnizca bir kalici miknatish senkronize motor baglanabilir.

Gug kablolarinin segilmesi

B Genel kurallar

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

+ Girig gucu ve motor kablolari kargilik gelen yuk akimlarini tagiyabilmelidir.
Nominal akim degerleri igin bkz. bélim Degerler sayfa 358.

« Sdurekli kullanimda, kablo iletken igin izin verilen maksimum 70°C sicakliga uygun
degerde olmalidir. ABD ig¢in, bkz. bdlim Ek ABD gereksinimleri sayfa 40.

* PE iletkeninin iletkenlik seviyesi, faz iletkeninin iletkenlik seviyesine esit olmahdir
(ayni kesit alant).
+ 600V AC kablosu 500 V AC deg@erine kadar uygundur.

* EMC gereksinimleri icin bkz. bolum Teknik veriler, sayfa 357.

CE ve C-tick isaretlerinin EMC gereksinimlerini kargilamak i¢in simetrik ekranli motor
kablosu (bkz. agagidaki sekil) kullaniimahdir.

Giris kablosu icin dort iletkenli bir sisteme izin verilmektedir ancak ekranli simetrik
kablo tavsiye edilmektedir.

Dort iletkenli bir sistemle karsilastirildiginda simetrik ekranli kablo kullaniimasi tim
surucu sistemindeki elektromanyetik emisyon ve bunun yani sira motor rulman
akimlari ve asinmayi da azaltir.
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Surdcu ile birlikte kullanilabilen gu¢ kablosu tipleri agagida verilmektedir.

Motor kablolar
(giris kablolari icin de tavsiye edilmektedir)
Simetrik ekranli kablo: Gg fazli iletkenler, bir

esmerkezli veya simetrik yapili PE iletkeni
ve bir ekran

PE iletkeni
ve ekran

Ekran

PE

Not: Kablo ekraninin iletkenligi yetersizse
ayri bir PE iletkeni gerekir.

Ekran

e PE

Giris kablosu olarak kullanilabilir

Dért iletkenli sistem: U¢ fazli iletkenler ve
koruyucu iletken

‘ Ekran
PE i PE

B Motor kablosu ekrani

Koruyucu bir iletken olarak gorev gormesi i¢in ekranin kesit alani ayni metalden
yapildiklarinda faz iletkenleriyle ayni olmalidir.

Yayimlanan ve iletilen radyo frekansi emisyonlarini etkin sekilde dnlemek igin ekran
iletkenligi, faz iletkeninin iletkenliginin en az 1/10'u olmalidir. S6z konusu
gereksinimler, bakir veya aliminyum ekranla kolay bir sekilde karsilanir. Sirdcinin
motor kablosu ekrani igin minimum gereksinim asagida verilmektedir. Bakir tellerden
esmerkezli bir katmandan olusur. Ekran ne kadar iyi ve sikiysa emisyon seviyesi ve

yatak akimlari da o kadar dusuktar.

Dis yalitim

Bakir tel ekran

lletkenler
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B Ek ABD gereksinimleri

Metal kanal kullaniimiyorsa motor kablosu i¢in simetrik topraklamali MC tipi surekli
oluklu aliminyum koruma kablosu veya ekranli gug kablosu tavsiye edilmektedir.

Guc kablolar1 75°C (167°F) gore Uretilmis olmahdir.

Kanal

Kanallarin birbirine baglanmasi gereken yerlerde mafsalin her bir tarafindaki kanala
bagli toprak iletkeniyle mafsalinda kdpru olusturun. Strict muhafazasina gelen
kanallari da baglayin. Giris glcl, motor, fren direncgleri ve kontrol kablo baglantisi icin
ayri kanallar kullanin. Ayni kaynak tzerinde birden fazla surtciden motor kablo
baglantisi gekmeyin.

Korumali kablo / ekranli gui¢ kablosu

Simetrik topraklamali, alti iletkenli (lg¢ faz ve g toprak) MC tipi strekli oluklu
aliuminyum korumali kablo agsagidaki saglayicilardan temin edilebilir (ticari adlar
parantez icindedir):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)
» BICC General Corp (Philsheath)
* Rockbestos Co. (Gardex)

» Oaknite (CLX).

Ekranli gug¢ kablosu agsagidaki saglayicilardan temin edilebilir:

* Belden
« LAPPKABEL (OLFLEX)
* Pirelli.

Kontrol kablosu se¢imi

B Genel kurallar
Tam analog kontrol kablolari ve frekans girisi igin kullanilan kablo ekranli olmalidir.

Analog sinyaller icin ¢ift ekranli bukimla ¢ift kablo kullanin (Sekil a, 6rnegin, Draka
NK Cables firmasinin JAMAK urandnu). Her bir sinyal i¢in ayri ekranh bir ¢ift kullanin.
Farkli analog sinyaller igin ortak donug kullanmayin.



http://www.efesotomasyon.com/html/Abb_drive_inverter/ABB_DRIVE_INVERTER.html
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Algak gerilim dijital sinyalleri igin ¢ift ekranh kablo en uygun alternatiftir ancak tek
ekranli veya ekransiz bukimlu ¢ok ¢iftli kablo da (Sekil b) kullanilabilir. Bununla
birlikte, frekans girisi igin mutlaka ekranli bir kablo kullaniimahdir.

b
——— G
— S e —

Cift ekranli bukimlu Tek ekranli bakimlu
cok ciftli kablo cok ciftli kablo

Analog ve dijital sinyaller i¢in ayri kablolar ¢cekilmelidir.

Gerilimleri 48 V degerini agsmamasi kosuluyla role tarafindan kontrol edilen sinyaller,
dijital giris sinyalleriyle ayni kablolar i¢cinde kullanilabilir. Role tarafindan kontrol edilen
sinyallerin bukimlu ¢ift olarak kullaniimasi tavsiye edilir.

24 V DC ve 115/230 V AC sinyalleri asla ayni kabloda taginmamalidir.

B Role kablosu

Orme metalik ekranh kablo tipi (6rnegin, LAPPKABEL'in OLFLEX (rini) ABB
tarafindan test edilmis ve onaylanmigtir.

B Kontrol paneli kablosu

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

Kablolarin yonlendirilmesi

Motor kablosunu diger kablo yollarindan ayri olarak yonlendirin. Birgok surtcunun
motor kablolari birbirlerinin yaninda paralel olarak kurulabilir. Motor kablosu, giris
besleme kablosu ve kontrol kablolarinin farkl tepsilerde kurulmasi tavsiye
edilmektedir. Surticl ¢ikis geriliminde aniden olusan degisikliklerin neden oldugu
elektromanyetik parazitleri azaltmak amaciyla motor kablolarinin diger kablolarla
birlikte ¢gok uzun bir sekilde paralel olarak dosememeye 6zen gosterin.

Kontrol kablolarinin gug kablolariyla kesigsmesi gereken yerlerde, bunlari mumkuin
oldugunca 90 derecelik agiyla yerlestirin.

Kablo tepsileri birbirleri ve topraklama elektrotlari ile dizgun bir elektrik baglantisina
sahip olmalidir. Potansiyelin lokal olarak esitlemek igin aluminyum tepsiler
kullanilabilir.
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Kablo yollarinin semasi asagida gosterilmektedir.

Giris besleme kablosu

Siricu

Motor kablosu

Giic kablosu ¢ min. 300 mm (12 ing)

Motor kablosu

tmin. 200 mm (8 ing) 90°[_

tmin. 500 mm (20 ing)

Kontrol kablolari

B Kontrol kablosu oluklari

N
Y

/

X

4

N

24V 230V

N(|2

“

N

24 V kablosu 230 V i¢in yalitimamigsa
veya 230 V igin bir yalitim mangonuyla
yalitiilmamigsa yasaktir.

24V 230V

Pano iginde farkli oluklarda 24 V ve 230 V
kursun kontrol kablolari.
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Surucu, giris guc¢ kablosu, motor ve motor kablosunun kisa
devre ve termik asiri yuke kargi korunmasi

B Sdurucu ve giris gu¢ kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

Korumay asagidaki kilavuzlara gore duzenleyin.

Devre semasi Kisa devre korumasi
Dagitim Giris kablosu Siriici Surict ve giris kablosunu,
panosu | sigortalarla ya da bir devre
kesici ile koruyun. Bkz. 1)
) 1) | — ve 2) numaral dipnotlar.
|_—= , s
~

A |
£

|
2) '
oA * e

@
@

R Sigortalarin boyutlarini bdlim Teknik veriler, 357. sayfada verilen talimatlara gore belirleyin.
Sigortalar kisa devre durumunda giris kablosunu koruyacak, sturtcunun zarar gérmesini
engelleyecek ve kisa devrenin surlcude gergeklesmesi durumunda bitigik ekipmanlarin zarar
goérmesini dnleyecektir.

2) ABB tarafindan test edilen devre kesiciler ACS350 ile kullanilabilir. Sigortalar, bagka devre

kesicilerle kullaniimalidir. Onaylanan kesici tipi ve besleme sebekesi 6zellikleri igin yerel ABB
temsilcinizle irtibat kurun.

UYARI! Devre kesicilerin i¢sel ¢alisma prensibi ve yapisi nedeniyle, ureticiden

badimsiz olarak, kisa devre durumunda devre kesici muhafazasindan sicak,
iyonlasmig gaz cikabilir. GUvenli kullanim saglamak amaciyla devre kesicilerin
kurulumu ve yerlestiriimesi sirasinda 6zel 6zen gosteriimelidir. Uretici tarafindan
saglanan talimatlara uygun hareket edin.

B Motor ve motor kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

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

B Surucu, motor kablosu ve giris gu¢ kablosunun termik asin yuke
karsi korunmasi

Kablo boyutlari suracunin nominal akimina uygun oldugunda, surtcu kendisini, girigi
ve motor kablolarini termik asiri yuke kargi korur. Ek termik koruma cihazlari
kullanmak gerekli degildir.
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UYARI! Suricu birden fazla motora bagliysa, her kablo ve motorun korunmasi
igin ayri termik asir1 yuk rolesi veya devre kesici kullanilmalhidir. Bu cihazlar,
kisa devre akimini kesmek igin ayri bir sigorta kullanilmasini gerektirebilir.

B Motorun termik asir yuke karsi korunmasi

Duzenlemelere gore motor termik agiri yuke karsi korunmali ve asiri yuk
algilandiginda akim kesilmelidir. Strtcude, motoru koruyan ve gerektiginde akimi
kesen bir termik koruma fonksiyonu bulunmaktadir. Surtcuye bir motor sicakligi
OlcimU de baglanabilir. Kullanici, termik modeli ve sicaklik dlgim fonksiyonunu,
parametreleri kullanarak daha da ayrintili ayarlayabilir.

En yaygin sicaklik sensorleri:

+ |EC180...225 motor boyutlari: termik anahtar (6rn. Klixon)

* [IEC200...250 ve daha buyuk motor boyutlari: PTC veya Pt100.

Termik model hakkinda daha fazla bilgi almak i¢in bkz. Motor termik koruma bélimda,

sayfa 145. Sicaklik 6lgumu hakkinda daha fazla bilgi almak igin bkz. Standart I/O
tzerinden motor sicaklik 6lgtimi bélumu, sayfa 755.

Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonunun
uygulanmasi

Bkz. Ek: Givenli moment kapatma (STO), sayfa 399.

Surucuyle birlikte kagak akim cihazlar (RCD) kullanma

ACS355-01x suruculeri Tip A kacak akim cihazlariyla ve ACS355-03x suruculeri Tip
B kagak akim cihazlariyla kullanim igin uygundur. ACS355-03x suruculeri igin,
dogrudan veya dolayl kontak durumunda ¢ift veya takviyeli yalitimla ortadan ayirma
veya bir transformator tarafindan besleme sisteminden izolasyon gibi bagka 6nlemler
de alinabilir.

Surucu ve motor arasinda bir glivenlik anahtari kullanma

Kalici miknatisli motor ile strlcu ¢ikisi arasina bir guvenlik anahtari monte edilmesi
onerilir. Bu, surucu bakim faaliyetleri sirasinda motorun surdcuden yalitimi igin
gerekmektedir.

Baypas baglantisi uygulama

UYARI! Sebeke elektrigini surtcu ¢ikis terminallerine baglamayin: U2, V2 ve
W2. Cikista kullanilan glg hat gerilimi surtctye kalici zarar verebilir.
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Sik sik baypas gerekiyorsa motor terminallerinin ayni anda AC gug¢ hattina ve surtcu
cikis terminallerine baglanmadigindan emin olmak i¢in mekanik baglanan anahtarlar
veya kontaktorler kullanin.

Role ¢ikiglarinin korunmasi

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

Kapanma durumunda EMC emisyonunu minimuma indirmek igin enduktor yukleri,
gurulta azaltici devrelerle donatin (varistorler, RC filtreleri [AC] veya diyotlar [DC])).
Engellenmemeleri durumunda kesintiler, kapasitif veya enduktif olarak kontrol
kablosundaki diger iletkenlerle baglanti kurabilir ve sistemin diger pargalarinda ariza
riski olusturabilirler.

Koruyucu parg¢ayi, mumkun oldugu kadar enduktif yuke yakin monte edin. Koruyucu
parcgalari I/O terminal bloguna monte etmeyin.
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Elektrik kurulumu

Bu bolumun igindekiler

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

UYARI! Bu bolumde anlatilan ¢caligmalar sadece yetkili bir elektrik teknisyeni

tarafindan gercgeklestiriimelidir. Bolum Gdivenlik, 17. sayfadaki talimatlara
uygun hareket edin. Guvenlik talimatlarini dikkate almamak yaralanma veya olum ile
sonugclanabilir.

Kurulum sirasinda siirticuniin besleme glicuyle baglantisinin kesilmis
oldugundan emin olun. Siiricu zaten giris glicline bagliysa giris gucu
baglantisini kestikten sonra 5 dakika boyunca bekleyin.

Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi

B Siriuci

Test iglemleri sUrucuye zarar verebileceginden suricunun herhangi bir parcasi
Uzerinde gerilim toleransi veya yalitim direnci testleri (6rnegin, hi-pot veya megger)
gerceklestirmeyin. Her surlcu, fabrikada ana devre ve sasi arasindaki yalitim
acisindan test edilmistir. Ayrica, surucu iginde test gerilimini otomatik olarak kesen
gerilim sinirlama devreleri bulunmaktadir.

B Girig besleme kablosu

Surlcuye baglamadan 6nce yerel yasalara uygun olarak giris gic¢ kablosunun
yalitimini kontrol edin.
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B Motor ve motor kablosu

Motor ve motor kablosu yalitimini asagidaki sekilde kontrol edin:

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

2. 500V DC olgum gerilimi kullanarak her bir faz iletkeni ile
motor Koruyucu Toprak iletkeni arasindaki yalitim direncini
Olgctn. ABB motorunun yalitim direnci 100 Mohm'u
gecmelidir (referans deger 25 °C veya 77°F'da). Diger
motorlarin yalitim direnci i¢in lUtfen Ureticinin talimatlarina
bakin. Not: Motor muhafazasi igindeki nem yalitim
direncini dugurecektir. Eger nemden suphe edilirse motoru kurulayin ve dlgimu
tekrarlayin.

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

UYARI! Bir IT sistemine (topraklamasiz gug¢ sistemi veya yuksek direng

topraklamali [30 ohm Uzerinde] gug¢ sistemi) stricu takarken dahili EMC
filtresinin baglantisini kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatorleri yoluyla
toprak potansiyeline baglanir. Bu, tehlikeye veya surtuclude hasara neden olabilir.

Kdsede topraklamali TN sistemine surtict takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde surticu hasar gorecektir

Not: Dahili EMC filtresi sokulduigunde, harici bir filtre olmadan surtict EMC uyumlu
olmayacaktir.

sokerek dahili EMC filtresini ¢ikarin. 3 fazli U tipi surtcuilerde (tip isareti ACS355-
03U-), EMC vidasi fabrikada 6énceden cikariimis ve yerine plastik bir vida
yerlestirilmigtir.

. 1. IT (topraklamasiz) veya késede topraklamali TN sisteminiz varsa, EMC vidasini

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

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

B Baglanti semasi

Suruci
GIRIS CIKIS
PE [UT][VI[W1] @)[BRK+BRK-] [U2]V2]W2] @)
I I
- 2)
O\{L _ b d i | “T

1)

Alternatifler igin, |

bkz. bolim o
: . PE { )
Besleme tarafindaki v ¢ \U + —1
(kesme araci) yiik | [L|:|_|:|
ay:rf:c:g/?n segiimes] 8_: | H H [ Opsiyoﬁel fren
(o)
sayia 37 \l- = —'3] - ﬁj— \ij direnci veya
Ortak DC 3)
L1 L2 L3

D Dagitim panosunda PE iletkeninin diger ucunu topraklayin.

2) Kablo ekraninin iletkenligi yetersiz ise (faz iletkeninin iletkenliginden daha azsa) ve
kabloda simetrik olarak olusturulmus topraklama iletkeni yoksa ayri bir topraklama kablosu
kullanin. Bkz. bolum Gli¢ kablolarinin secilmesi sayfa 38.

3) Ortak DC hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. ACS355 Ortak DC uygulama kilavuzu
(3AUA0000070130 [ENY).

Not:

Asimetrik olarak olusturulmus motor kablosu kullanmayin.

iletken ekran disinda motor kablosunda simetrik olarak olusturulmus topraklama iletkeni
varsa topraklama iletkenini surucu ve motor uglarindaki topraklama terminaline baglayin.

Motor kablosu, giris guclu kablosu ve kontrol kablolarini ayri déseyin. Daha fazla bilgi igin,
bkz. bolum Kablolarin yénlendiriimesi sayfa 41.

Motor kablo ekraninin motor ucunda topraklanmasi

Minimum radyo frekansi paraziti igin:

* kabloyu, ekrani asagidaki gibi bukerek topraklayin:
yassilagsmis genislik > 1/5 - uzunluk

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

1.

Topraklama kelepgesi altindaki giris gucu kablosunun topraklama iletkenini (PE)
baglayin. Faz iletkenlerini U1, V1 ve W1 terminallerine baglayin. RO...R2 kasa
tipleri icin 0,8 N-m (7 Ibf in¢), R3 i¢in 1,7 N-m (15 Ibf in¢), R4 igin ise 2,5 N-m

(22 Ibf ing) sikma momenti kullanin.

Motor kablosunu soyun ve kisa bir sa¢ 6rgusu olusturacak sekilde ekrani bukun.
BuUkulu olan ekrani topraklama kelepcgesi altina sabitleyin. Faz iletkenlerini U2, V2
ve W2 terminallerine baglayin. RO...R2 kasa tipleri i¢in 0,8 N-m (7 Ibf ing), R3 igin
1,7 N-m (15 Ibf in¢), R4 icin ise 2,5 N-m (22 Ibf in¢) sitkma momenti kullanin.

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

Surtcunun diginda yer alan kablolari mekanik olarak sabitleyin.
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Kontrol kablolarinin baglanmasi

B |/O terminalleri

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

X1C:STO

X1A: X1B:
123 4+ 1: SCR 17: ROCOM
2: Al 18: RONC
0000 3: GND 19: RONO
4: +10V 20: DOSRC
@ 5. Al2 21: DOOUT
cbzz 6: GND 22: DOGND
00 7: AO
j! 8: GND X1C:STO
9: +24V 1: OUT1
= 10: GND 2: OUT2
| 11: DCOM 3: IN1
Warning] S 12: DI 4: IN2
Dangerous voltage i © 13: DI2
S 14: DI3
© 15: DI4
16: DI5 dijital veya frekans girigi

S1: Analog Al1 ve Al2 girisleri igin
sinyal turu olarak gerilim veya
akimi secer.

Analog girisler i¢in gerilim ve akim se¢imi

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

Ust konum: (ON): | (0 [4]...20 mA, AI2 igin varsayilan; veya -20...20 mA)
Alt konum (OFF): U (0 [2]...10 V, Al1 igin varsayilan; veya -10...10 V)

S1

Al1[~[Hg
N B
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Analog girigler i¢in gerilim ve akim baglantisi

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

130.
Tek kutuplu gerilim iki kutuplu gerilim Tek kutuplu/iki kutuplu akim
1...10 kohm ] SXIR s SX,'R s SEIR
I g I
C—/—|GND I/ Hano D
v 7 arici glc kaynagi
o 10V GND -10 V Harici gug kaynag
+ -
kullanin.

Dijital girisler icin PNP ve NPN konfigurasyonu

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

PNP baglanti (kaynak) NPN baglanti (sogutma blogu)
X1 9 |+24V X1 9 (+24V
|:10 GND Em GND

11 |DCOM 11 |DCOM

——"——12 |DI1 ——12 |DI1

——"—13 |DI2 ——113 |DI2

—"——14 |DI3 — —14 |DI3

——15 |DI4 — —15 |DI4

116 |DI5 ——16 |DI5

Dijital girisler i¢in harici gli¢ kaynag

Dijital girisler igin harici bir +24 V besleme kullanmak icin asagidaki sekle basvurun.

PNP baglanti (kaynak) NPN baglanti (sogutma blogu)
X1 X1
9 |+24V 9 |+24V
° 10 |GND + ° 10 |GND
+240\>/DDCE,: 11 |DCOM 23 x Bg 11 |DCOM
—|12 |DI1 —112 |DI1
—13 |DI2 —113 |DI2
—|14 |DI3 —|14 |DI3
—|15 |Dl4 —115 |DI4
—16 |DI5 —16 |DI5

Frekans girisi

Frekans girisi olarak DI5 kullanilirsa parametrelerin nasil ayarlanacagi hakkinda bilgi
icin bkz. bolum Frekans girisi sayfa 133.
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iki kablolu ve ii¢ kablolu sensor baglanti 6rnekleri

Man/Oto, PID kontroli ve moment kontroll makrolari (bkz. sirasiyla bolum Uygulama
makrolari, sayfa 116 ve bdlim 117, sayfa 118) analog giris 2'yi (Al2) kullanmaktadir.
Bu sayfalardaki baglanti semalarinda harici beslemeli bir sensor kullanilir (baglanti
gOsterilmez). Asagidaki sekiller, surtict yardimci gerilim ¢ikisi ile beslenen iki kablolu
veya Ug¢ kablolu sensor/verici kullanan baglantilara érnektir.

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

iki kablolu sensor/verici

X1A

Proses gergek deger dlgimu veya referans,
L+ ‘—6 GND [0(4)...20 mA, R, = 100 ohm

9 +24V |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz,
|— 10 |GND [+24 V DC, maks. 200 mA

Not: Sensor beslemesi, akim ¢ikigi yoluyla yapilir ve surlrl besleme gerilimini (+24
V) besler. Bu yuzden ¢ikis sinyali 4...20 mA, olmali, 0...20 mA olmamalhdir.

Ug kablolu sensdr/verici

X1A
P OUT (0)4...20 mAZ Al2  |Proses gergek deger dlgumu veya referans,

| 6 |GND |0(4)...20 mA, R;, = 100 ohm
+

9 +24V |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz,
L1110 |GND |+24 V DC, maks. 200 mA
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B Varsayilan /O baglanti semasi

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

Varsayilan makro, ABB standart makrosudur. Ug sabit hizla genel amagl bir 1/0
konfigurasyonu saglar. Parametre degerleri, bolum Farkli makrolara sahip hazir
degerler sayfa 176 icinde verilen hazir degerlerdir. Diger makrolar hakkinda ayrintili
bilgi icin, bkz. bolum Uygulama makrolari, sayfa 109.

ABB standart makrosu icin varsayilan 1/0O baglantilari asagidaki sekilde
gOsterilmektedir.

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
110 kohmd : _ﬁ’ 2 |A1 Cikis frekansi referansi: 0...10 V )
/” A i 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
F— | 4 (+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
max. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
% /” T | 7 |AO Cikis frekansi degeri: 0...20 mA
+Y—<—27 18 |GND Analog cikis devresi ortak ucu
—4 9 [+24V Yardimci gerilim ¢ikigi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
L 11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu
112 [Di Stop (0) / Start (1)
— 13 [DI2 ileri (0) / Geri (1)
" T14(Di3 Sabit hiz segimi 2
115 |Dia Sabit hiz segimi 2
T 16 |DI5 Hizlanma ve yavaslama segimi 3)
X1B
17 |ROCOM Réle ¢ikigi 1
18 |RONC Q Hata yok [Hata (-1)]
®—19|RONO [
20 |DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
®—21 [DOOUT 3?&; Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
X1C:STO
1 |OUT1 STO (Guvenli moment kapatma) baglantisi
I_ 2 |OUT2
|— 3 |[IN1
4 |IN2
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1) Vektdr modunun secilmis olmasi halinde hiz 30= rampa zamani 2202 ve 2203

referansi olarak Al1 kullanilir. parametrelerine gore.
2) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 1 =rampa zamani 2205 ve 2206
DI3 |DI4 |Calisma (parametre) parametrelerine gore.
0 (0 |Al1 Gzerinden hiz ayari 4) Kelepce altinda 360 derece topraklama.

1 |0 |Hiz1(7202) Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.
0 1 Hiz 2 (1203)
1 1

Hiz 3 (1204)



http://www.efesotomasyon.com/html/Abb_drive_inverter/ABB_DRIVE_INVERTER.html

56 Elektrik kurulumu

B Baglanti proseduru

1.

Ayni anda kasadaki girintiye basarak ve kapagi kaydirarak terminal kapagini
cikarin.

Analog sinyaller. Analog sinyal kablosunun dis yalitimini 360 derece soyun ve
ciplak ekrani kelepge altinda topraklayin.

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

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

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

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

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

Surtcunun dig kismindaki tim kablolari mekanik olarak sabitleyin.

Opsiyonel fieldbus modulini baglamaniz gerekmiyorsa (bkz. bolim Opsiyonel
fieldbus modtilini baglayin, sayfa 35), terminal kapagini geri koyun.

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

sitkma momenti kullanin.
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Kurulum kontrol listesi

Tesisat kontrolu

Devreye almadan 6nce surucuntn mekanik ve elektrik tesisatini kontrol edin. Kontrol
listesini bagka biriyle birlikte gézden gegirin. Surtcu Uzerinde ¢alismaya baslamadan
once bu kilavuzun 17. sayfasindaki Givenlik bolumunu okuyun.

[d Ortam galisma kosullari uygun. (Bkz. Mekanik kurulum: Mekanik kurulum sayfa 31,
Teknik veriler: Kayiplar, sogutma verileri ve girtiltii sayfa 364 ve Ortam kosullari sayfa
371.)Montaj sahasinin kontrolii

[J SdricU; diiz, dikey ve yanmayan bir duvara dizgiin bir sekilde monte edilmis. (Bkz.
Mekanik kurulum sayfa 31.)

[ Sogutma havasi serbest sekilde akiyor. (Bkz. Mekanik kurulum: Siiriicl ¢cevresindeki bos
alan sayfa 32.)

[ Motor ve ylk galistirmaya hazir. (Bkz. Elektrik kurulumunun planlanmasi: Motor ve
sdrdctniin uyumlulugunun kontrol edilmesi sayfa 38 ve Teknik veriler: Motor baglanti
verileri sayfa 367.)

Topraklamasiz ve kdsede topraklamali sistemler icin: Dahili EMC filtresi ¢ikariimig
(EMC vidasi sokadltr).

Sdruci bir yihin Gzerinde bir sure boyunca saklandiysa kondansatoérler yenilenmis.

Sirucd uygun bigimde topraklanmis.
Giris besleme geriliminin, strtcunidn nominal giris gerilimine uyuyor.

OO0oO0nO0 O

U1, V1 ve W1'deki girig gucu baglantilari duzgundur ve dogru moment degerinde
sikilmis.
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Uygun giris gucu sigortalari ve ayirici takilimis.

U2, V2 ve W2 motor baglantilari dizgin ve dogru moment degerinde sikiimis.
Motor kablosu, giris guicl kablosu ve kontrol kablolarini ayri désenir.

Harici kontrol (1/0) baglantilari dizgun.

Guvenli moment kapali (STO) baglantilari, galisma ve reaksiyon tamam.

Giris besleme gerilimi strtcinin ¢ikigina uygulanamaz (bypass baglantisiyla).

OO0O00000

Terminal kapagi ve NEMA 1 icin baglik ve baglanti kutusu yerinde.
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Devreye alma, I1/O ve ID run
ile kontrol

Bu bolumun igindekiler

Bu bolum agagidakilerin nasil yapilacagini agiklar:

* devreye alma

» start, stop, motor donlus yonunu degistirme ve I/O araylzu ile motorun hiz ayari.
* surucu igin bir tanimlama c¢aligstirmasi gercgeklestirme.

Bu gorevlerin gergeklestiriimesi igin kontrol paneli kullanimi, bu bolimde kisaca

aciklanmaktadir. Kontrol paneli kullanimi hakkinda daha ayrintili bilgi almak igin bkz.
bolum 73, sayfa Kontrol panelleri.

Suricunun devreye alinmasi

UYARI! Devreye alma sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan
L ‘ \ / l \ gerceklestirilebilir.

Devreye alma prosedirl boyunca bolim Glivenlik, sayfa 17'te verilen guvenlik
talimatlari uygulanmalidir.

Harici calistirma komutunun agik olmasi ve surtucunun uzaktan kontrol modunda
olmasi durumunda surucu, gug kaynagi saglandiginda otomatik olarak devreye girer.

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

» surlcu devreye alma esnasinda bir ID Run gerceklestiriimesi gerekiyorsa. ID run
sadece maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.
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* Montaji kontrol edin. Bkz. sayfa 57, Kurulum kontrol listesi bolimundeki kontrol
listesi.

Surlcuyd nasil devreye alacaginiz, eger varsa, sahip oldugunuz kontrol paneline
baglidir.

» Eger kontrol paneliniz yoksa, bkz. talimatlar, bolim Sdirtictiniin kontrol paneli
olmadan devreye alinmasi, sayfa 60.

» Eger temel kontrol paneliniz varsa (ACS-CP-C), bkz. talimatlar, bolum Manuel
devreye almanin gerceklestiriimesi, sayfa 61.

* Eger gelismis kontrol paneliniz varsa (ACS-CP-A, ACS-CP-D), Devreye Alma
asistanini (bkz. bélim Yénlendirmeli devreye almanin gergeklestiriimesi, sayfa
66) calistirabilir ya da manuel devreye alma gergeklestirebilirsiniz (bkz. bélim
Manuel devreye almanin gergeklestiriimesi, sayfa 617).

Yalnizca gelismis kontrol panelinde bulunan Devreye Alma asistani, yapiimasi
gereken tum ayarlar konusunda size rehberlik eder. Manuel devreye alma
sirasinda surucu sizi herhangi bir sekilde yonlendirmez; bolum Manuel devreye
almanin gergeklestiriimesi, sayfa 61'daki talimatlara gore en temel ayarlari
yapabilirsiniz.

B Sidrucunin kontrol paneli oimadan devreye alinmasi

Girig besleme gerilimini uygulayin ve bir sure bekleyin.

Kirmizi LED'in yanmadigindan, yesil LED'in ise yanmig ancak yanip sonmekte
olmadigindan emin olun.
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B Manuel devreye almanin gercgeklestiriimesi

Manuel devreye alma igin temel kontrol panelini ya da gelismis kontrol panelini
kullanabilirsiniz. Agagidaki talimatlar her iki kontrol paneli igin gegerlidir, ancak
yalnizca gelismis kontrol paneli igin gecerli olan talimatlar hari¢ gosterilen tim
ekranlar temel kontrol paneli ekranlaridir.

Baslamadan 6nce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

ENERJiI VERME
O |Giris besleme gerilimini uygulayin. O O
Hz

Temel kontrol paneli, Cikis modunda calisir. REM
CIKIS ILR
Gelismis kontrol paneli, Devreye Alma asistanini REM U SECIM

calistirmak isteyip istemediginizi sorar. Eger &> g§¥g%gﬁ1ﬁ]mﬁu11anmak
tusuna basarsaniz, Devreye Alma asistani i serm1 siniz?

o . ve
calismaz ve asagida, temel kontrol panelinde

Hay1ir
anlatilan gsekilde manuel devreye alma ile devam

CIKIS | 00:00 [ TAMAM

edebilirsiniz.
MANUEL DEVREYE ALMA VERI GIRIiSi (parametre grubu 99)
O |Eger gelismis kontrol paneliniz varsa, dili segin REM & PAR YAZ
(temel kontrol panelinde dil destegi 9901 DiL
bulunmamaktadir). Kullanilabilecek dillerle ilgili ENGLISH
degerler icin 9907 parametresine bakin. [0]
“IPTAL | 00:00 [KAYDET

Geligmis kontrol paneliyle parametrelerin nasil
ayarlanacagi hakkinda talimatlar i¢in bkz. bélim
Gelismig kontrol paneli, sayfa 87.

O |Motor tipini segin (9903). 9 9 O 3
* 1 (AM): Asenkron motor REM
_ PAR ILR
* 2 (PMSM): Sabit miknatisli motor.

9903 parametresinin ayarlanmasi, temel kontrol
paneliyle parametre ayarlamaya bir ornek olarak
asagida gosterilmektedir. Temel kontrol paneli
bolimunde, 75. sayfada parametre ayarlama hakkinda
daha fazla bilgi bulabilirsiniz.

1. Ana meniye gitmek icin alt satirda CIKIS yaziyorsa
S tusuna basin; aksi takdirde alt kisimda MENU ||REM r' E F
yazisi goriilene kadar 77 tusuna art arda basin.

MENU
2. "PAr" yazisini goriinceye kadar < AN/ ¥
tuslarina basin ve ~Y_J tusuna basin. REM — O 1 —_—
PAR
3. A\ ¥’ tuslarina basarak uygun parametre
grubunu bulun ve Y] tusuna basin. REM 9 9 O 1
PAR ILR

4. A tuslanini kullanarak grup iginde uygun
parametreyi bulun. REM 9 9 O 3

PAR ILR
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5. Parametre degeri, alt kisminda ile gosterilene

kadar “X_] tusuna basin ve iki saniye kadar basili
tutun.

6. Degeri A/ ¥~ tuslarini kullanarak degistirin.
Tusa basil tuttugunuzda deger daha hizli
degisecektir.

7. Parametre degerini, “X_] tusuna basarak kaydedin.

Kontrol kablolarinin baglanma yontemine gore
uygulama makrosunu segin (parametre 9902).

Birgok durumda varsayilan deger 1 (ABB STANDART)
uygundur.

Motor kontrol modunu segin (parametre 9904).

1 (VEKTOR: HIZ) birgok durumda uygundur.

2 (VEKTOR: MOM) moment kontrol uygulamalari igin
uygundur.

3 (SKALER: FREK) tavsiye edilir

+ sdruclye baglanan motorlarin sayisinin degisken
oldugu ¢oklu motor surlculeri igin

* motorun nominal akim degeri, suricinun nominal
akiminin %20’sinden kuguk oldugunda

+ surucu, motor baglanmadan test amaclh
kullanildiginda

3 (SKALER: FREK), sabit miknatish motorlar igin
tavsiye edilmez.

Motor plakasindan motor degerlerini girin.
Asenkron motor plakasi ornegi:

(&

ABB Motors C€ 9
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 |
| No
[Inscl. F IP 55
v Hz kW [ vmin | A Jcos @[IAIN]TE/s
690Y |50 |30 [1475 | 325 [0.83
400D | 50 |30 [1475 | 56 [0.83
660Y | 50 |30 [1470 | 34 |0.83 380V
380D |50 |30 [1470 | 59 |0.83 7@ besleme
415D | 50 |30 |1475 | 54 ]0.83 gerilimi
440D [ 60 | 35 [1770 | 59 | 0.83 :
Cat.no  3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 4m 6210/C3 [ 180 kg
IEC 34-1
& o

@

REM

1

PAR ILR

REM ;2

PAR ILR

REM

9903

PAR ILR

REM

9902

PAR ILR

REM

9904

PAR ILR

Not: Motor degerini motor
plakasindaki degerin aynisina
ayarlayin. Ornegin plakadaki
motor nominal hizi 1440 rpm ise
9908 MOTOR NOM HIzZ
parametresinin degerini 1500
rpm olarak ayarlamak suricude
yanlis ¢calismaya yol agar.
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Sabit miknatisli motor plakasi érnegi:

Ab HP EP
FREPEP </ 3350N4008E43C10

lo/ln  31/95A IP65
Ip /.8 A Insulati

To/Tn 105/105 Nm ~

Tp 31.5 Nm

Pn 3.3 kW

Fn 200 Hz

Nn 3000 r/min

Bemf @ Nn 208.7 V@ r/min
Feedba@k RESOLVER
Brake Vdc

SIN 68847 184nA12345
\_ 1/2007/ Made in Japan

TS 4836

* motor nominal gerilimi (parametre 9905).

Sabit miknatisli motorlar igin burada geri emf
gerilimini nominal hizda girin. Aksi takdirde nominal
gerilim kullanin ve ID run gergeklestirin.

Eger gerilim degeri gerilim / d/dak olarak, drnegin 60
V /1000 d/dak seklinde verilmisse, 3000 d/dak igin
nominal hiz 3 - 60 V = 180 V seklindedir.

» motor nominal akimi (parametre 9906)
izin verilen aralik: 0,2...2,0 - Ioy A
* motor nominal frekansi (parametre 9907)

* motor nominal hizi (parametre 9908)

* motor nominal gucu (parametre 9909)

9905

= 9906
= 9907
= 9908
9909

PAR ILR
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O |Motor tanimlama ydntemini (parametre 9910) segin.

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

Eger segiminiz 0 (OFF/ID MIK) ise sonraki adima gegin.
Deger 1 (ON) asagidaki hallerde secilmelidir:
 calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

* motor nominal momentin Uzerinde genis hiz araligi i¢cinde ve dlgulmus
herhangi bir geri besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde.
Eger ID run galistirma (deger 1 [ON]) yapmaya karar verirseniz, bolum /D run
nasil gerceklestirilir, 69. sayfada verilen dzel talimatlari uygulayin ve 64.
sayfadaki MOTOR DONUS YONU adimina gegin.
ID RUN SEGIMi 0 (OFF/ID MIK) IKEN TANIMLAMA MIKNATISLAMA
O |Lokal kontrole gegmek igin tusuna basin (sol
tarafta LOC tusu goruntilenir).

Surlcuyl start etmek icin tusuna basin.
Motor modeli, motoru sifir hizda 10-15 s arasinda
miknatislayarak hesaplanir.

MOTOR DONUS YONU
O [Motor donus yonunu kontrol edin.

« Sdrucu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta |[ oc
gosterilir), tusuna basarak lokal kontrole XXX Hz
gegin. ILR

* Ana menuye gitmek igin alt satirda CIKIS
yaziyorsa “Y_J tusuna basin; aksi takdirde alt
kisimda MENU yazisi goriilene kadar 77
tusuna art arda basin.

» “rEF” yazisini goriinceye kadar ~a /¥~
tuslarina basin ve ~YJ tusuna basin.

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

* Motoru start etmek icin tusuna basin.

» Motorun gergek yonunun, ekranda
goruntulenenle ayni olup olmadigini kontrol
edin (ILR, ileri ve GER geri anlamina
gelmektedir). ileri yon geri yon

» Motoru stop etmek igin tusuna basin.

Motor donme yonunu degistirmek igin:
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» Fazlari 99714 parametresinin degerini
degistirerek tersine gevirin; ornegin,
0'dan (HAYIR) 1'e (EVET) veya tersi.

 Girig gucunu uygulayarak ve kontroll yukarida
tarif edildigi gibi tekrarlayarak yaptiginizin
dogrulugunu kontrol edin.

HIZ LIMITLERI VE HIZLANMA/YAVASLA
Minimum hizi ayarlayin (parametre 2007).

Maksimum hizi ayarlayin (parametre 2002).

Hizlanma zamani 1'i (parametre 2202) ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki hizlanma rampasi
kullanilacaksa ayni zamanda hizlanma rampasi
2’yi de (parametre 2205) ayarlayin.

Yavaglama zamani 1'i (parametre 2203)
ayarlayin.
Not: Eger uygulamada iki yavaslama rampasi

kullanilacaksa ayni zamanda yavaglama rampasi
2’'yi de (parametre 2206) ayarlayin.
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= 9914
= 2001
= 2002
= 2202
= 2203

KULLANICI MAKROSU KAYDEDILIYOR VE SON KONTROL

Devreye alma artik tamamlanmigtir. Ancak, bu
asamada uygulamanin gerektirdigi parametrelerin
ayarlanmasi ve ayarlarin, sayfa 7119, Kullanici
makrolari bolumunde belirtilen sekilde kullanici
makrosu olarak kaydedilmesi faydali olabilir.

Surdct durumunun tamam olup olmadigini
kontrol edin.

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

Surucundn on tarafindaki LED'leri kontrol etmek
icin, paneli sokerek kirmizi LED'in yanmadigini,
yesil LED'in ise yandigini ancak yanip sonmekte
olmadigindan emin olmadan 6nce uzaktan
kumandaya gecin (aksi taktirde bir hata olusturur).

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

LOC

9902

PAR ILR

Siurucu artik kullanima hazirdir.
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B Yonlendirmeli devreye almanin gergeklestiriimesi

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

Baslamadan 6nce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

]

ENERJiI VERME

Girig besleme gerilimini uygulayin. Kontrol paneli
oncelikle, Devreye Alma asistanini ¢alistirmak isteyip
istemediginizi sorar.

TAMAM

* Devreye Alma asistanini galistirmak igin
tusuna basin (B vurgulanmis halde iken).

* Devreye Alma asistanini galistirmak istemiyorsaniz
=2 tusuna basin.

+ (¥ tuguna basarak secenegini vurgulayin
ve panelin, surtucuyu tekrar actiginizda Devreye
Alma asistani ile ilgili soruyu sormasi (ya da

sormamasi) igin g~ tusuna basin.

DiL SECiMi
Devreye Alma asistanini galistirmaya karar
verdiginizde, ekranda dili segmeniz istenir.
AN tuglariyla istediginiz dile gelin ve
tusuna basarak onaylayin.

KAYDET

% tusuna basmaniz halinde Devreye Alma asistani
durdurulur.

REM USECIM
Devreye alma
asistanini kullanmak
ister misiniz?

Evet

Hayir

CIKIS | 00:00 [ TAMAM

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

Evet

Hayir

CIKIS 100:00 [ TAMAM

REM U PAR YAZ
9901 DiL

ENGLISH
[0]
“CIKTS 1 00:00 [RAYDET

YONLENDIRMELI| SET-UP iSLEMINi BASLATMA

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

AN/ tuslarini kullanarak istediginiz parametre
KAYDET

degerine gelin ve 5 tusuna basarak onaylayin ve
Devreye Alma asistanina devam edin.

IKIS

Not: Herhangi bir zamanda tusuna bastiginizda,
Devreye Alma asistani durdurulur ve ekran Cikig
moduna geger.

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

REM U PAR YAZ
9905 MOTOR NOM GER

VvV
CIKIS 1 00:00 [KAYDET

REM U SECIM
U¥gu1ama setup
ile devam_etmek
ister misiniz?

Atlama

CIKIS | 00:00 [ TAMAM
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Hangi kontrol kablolarinin baglanmis olduguna gore
uygulama makrosunu segin.

REM U PAR YAZ
9902 UYGULAMA MAKROSU

ABB STANDART

Uygulama ayarlarina devam edin. Devreye alma
gorevi tamamlandiktan sonra Devreye Alma asistani

siradakini onerir.
TAMAM

5 tusuna

Onerilen gorev ile devam etmek igin

[1]
CIKIS | 00:00 [KAYDET
REM U SECIM

HARICI 1 referans
setup ile _devam etmek
ister misiniz?

Devam

AtTlama

CIKIS | 00:00 [ TAMAM

basin (MIEYEM isaretlendiginde).
¥~ tusuna basarak secenegini

TAMAM

isaretleyin ve ~x— tusuna basarak onerilen gorevi
tamamlamadan sonrakine gegin.

Devreye Alma asistanini durdurmak igin &>
tusuna basin.
MOTOR DONUS YONU

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

Surucu, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda
REM gédsterilir), tusuna basarak lokal kontrole

gegin.

Egder Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna
gegene kadar = tusuna basin.

Frekans referansini sifirdan kiguk bir degere
yukseltmek igin <A™ tusunu kullanin.

Motoru start etmek icin tusuna basin.

Motorun gergek yonunun, ekranda goruntulenenle
ayni olup olmadigini kontrol edin (¥, ileri ve 5, geri
anlamina gelmektedir).

Motoru stop etmek icin tusuna basin.

Motor donme yonunu degistirmek igin:

» Fazlar 9974 parametresinin degerini degistirerek
tersine gevirin; 6rnegdin, 0'dan (HAYIR) 1'e (EVET)
veya tersi.

« Girig gucunu uygulayarak ve kontrolu yukaridaki
gibi tekrarlayarak iglemin dogrulugunu kontrol edin.

SON KONTROL

Ayarlar tamamlandiginda, ekranda herhangi bir ariza

ya da alarmin goruntilenmediginden ve panel

LED'inin yesil renkte oldugundan ve yanip sonmekte

olmadigindan emin olun.

Siricu artik kullanima hazirdir.

LOC U
XX.X Hz
X . X A

XX . %X
T YON 100:00 [ MENU

ileri yon

geri yon

LOC U PAR YAZ
9914 MOTOR FAZ DEG

EVET
[1]
TPTAL 1 00:00 [KAYDET
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Surucu I/O arayuzu ile nasil kontrol edilir

Asagidaki tablo belirtilen durumlarda surtucunun dijital ve analog giriglerle nasil

cahistirilacagini anlatir:
* motorun devreye almasi gerceklestirildiginde ve

* hazir deger (standart) parametre ayarlari gegerli oldugunda.

Temel kontrol paneli ekranlari 6rnek olarak verilmigtir.

Doénlis yonini degistirmeniz gerekirse 1003 DONUS
YONU parametresinin 3 (/KI YONLU) olarak
ayarlanmig oldugundan emin olun.

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

Surdcunun uzaktan kontrolde oldugundan emin olun.
Uzaktan ve lokal kontrol arasinda gegis igin
tusuna basin.

DI1 dijital girigini agarak start edin.

Temel kontrol paneli: ILR yazisi hizli sekilde yanip
sonmeye baslar ve set degerine ulasildiktan sonra
durur

Gelismis kontrol paneli: Ok dénmeye basglar. Set
degerine erisilene kadar noktalidir.

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

Ters yon: DI2 dijital girigi ON.

ileri yén: DI2 dijital girisi OFF.

DI1 dijital girisi OFF. Motor durur.

Temel kontrol paneli: ILR metni yavasga yanip
sdnmeye baslar.

Gelismis kontrol paneli: Ok dénmeyi durdurur.

Bkz. bolum Varsayilan I/0O
baglanti semasi sayfa 54.

Uzaktan kontrolde, panel
ekraninda REM yazisi
goruntdlenir.

00 -

REM
CIKIS ILR

| |
CIKIS ILR

w500~
| |

CIKIS GER

w500~
| |

CIKIS ILR

00 =

ILR

REM

CIKIS
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ID run nasil gerceklestirilir

Suardcu ilk kez ¢alistirildiginda ve motor parametrelerinde (grup 99 BASLAMA
VERILERI) degisiklik yapildiginda motor dzelliklerini otomatik olarak tahmin eder. Bu
durum 9970 ID RUN parametresi degeri 0 (OFF/ID MIK) oldugunda gecerlidir.

Birgok uygulamada ayri bir ID run gergeklestirmeye gerek yoktur. ID run agagidaki
durumlarda gegcerlidir:

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

» calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

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

* sabit miknatisli motor kullanilir ve geri emf gerilimi bilinmez.

Not: ID Run isleminden sonra motor parametreleri (grup 99 BASLAMA VERILERI)
degigtirildiginde islem tekrarlanmahdir.

B ID run iglemleri

Genel parametre ayarlari proseduru burada tekrar edilmez. Temel kontrol paneli i¢in
bkz. sayfa 75, gelismis kontrol paneli igin bkz. sayfa 87, bdlum Kontrol panelleri. ID
run islemi kontrol paneli olmadan gercgeklestirilemez.

ON KONTROL

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50...80 arasinda
AA caligir. Motor ileri dogru donecektir. ID run gergeklestirmeden once
motoru ¢alistirmanin guvenli olup olmadigini kontrol edin!
O |Asagidaki durumlarda motor ile ekipman arasindaki baglantiyr sokun
O |Eger ID run éncesinde parametre degerleri (grup 07 CALISMA VERILERI - grup
98 OPSIYONLAR) degistiriimisse yeni ayarlarin agsagidaki kosullara uyup
uymadigini kontrol edin:

O 2001 MIN HIZ < 0 rpm

O 2002 MAX HIZ motor nominal devrinin %80'i

O 2003 MAX AKIM > IoN

O 2014 MAX MOMENT SEC parametresine gore hangi sinirin kullanildiginda
bagl olarak 2017 MAX MOMENT 1> %50 veya 2018 MAX MOMENT 2 >
%50.

O |Gahsma izni sinyalinin agik olup olmadigini kontrol edin (parametre 7607).

O

Panelin lokal kontrolde olup olmadigini kontrol edin (LOC ifadesi ust tarafta
gOrintalenir). Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gecis yapmak igin tusuna
basin
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TEMEL KONTROL PANELI iLE ID RUN

9910 ID RUN parametresini 1 (ON) olarak
degistirin. Yeni ayarlari ~Y_J tusuna basarak
kaydedin.

ID run sirasinda gergek degerleri izlemek
isterseniz, Cikis moduna ulasana kadar =7~
tusuna basin.

ID run islemini baslatmak icin tusuna basin.
Panel, iglemi baslattiginizda gortuntalenmekte
olan ekran ile sag tarafta goruntulenen alarm
ekrani arasinda gecis yapmaya devam eder.

Genelde ID run esnasinda higbir kontrol panel
tusuna basilmamasi tavsiye edilir. Ancak
tusuna basarak ID run iglemini her an
durdurabilirsiniz.

ID run tamamlandiktan sonra alarm ekrani
goruntulenmeye devam etmez.

ID run igleminin basarisiz olmasi halinde sag
tarafta ariza ekrani goruntilenir.

~ 9910

PAR ILR

LOC 1

PAR ILR

- 00

“A2019

~ FOO11

GELISMiS KONTROL PANELI iLE ID RUN

9910 ID RUN parametresini 1 (ON) olarak
degistirin. Yeni ayarlar g tusuna basarak

kaydedin.

ID run sirasinda gergek degerleri izlemek
isterseniz, Cikis moduna ulasana kadar &3>
tusuna basin.

ID run islemini baslatmak icin tusuna basin.
Panel, iglemi baslattiginizda gortuntulenmekte
olan ekran ile sa§ tarafta goértnttlenen alarm
ekrani arasinda gecis yapmaya devam eder.

Genelde ID run esnasinda higbir kontrol panel
tusuna basilmamasi tavsiye edilir. Ancak
tusuna basarak ID run iglemini her an
durdurabilirsiniz.

ILR
REM T PAR YAZ
9910 ID RUN
ON
[1]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
LOC U 50, OHZ]

0.0 Hz
0.0 A
0.0 %

YON 00:00 [ MENU

LOC U ALARM

ALARM 2019

ID RUN
00:00
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ID run tamamlandiktan sonra alarm ekrani LOC U HATA
goruntulenmeye devam etmez. HATA 11
ID run igleminin basgarisiz olmasi halinde sag ID RUN HATA
tarafta ariza ekrani goruntalenir.
00:00
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Kontrol panelleri

Bu bolumun igindekiler

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

Kontrol panelleri hakkinda

ACS355'i kontrol etmek, durum verilerini okumak ve parametreleri ayarlamak igin bir
kontrol paneli kullaniimalidir. Surtcu, iki farkh tip kontrol panelinden biri ile kontrol
edilebilir:

+ Temel kontrol paneli — Bu panelde (Temel kontrol paneli béluma, 75. sayfada
aciklanmigtir), parametre degerlerinin manuel olarak giriimesinde kullanilan temel
araclar bulunur.

* Gelismig kontrol paneli — Bu panelde (bolum Gelibmip kontrol paneli, 87. sayfada
anlatilmistir) en sik kullanilan parametre ayarlarini otomatiklestirecek énceden
programlanmis asistanlar bulunmaktadir. Panel dil destegi saglamaktadir. Farkl
dil setleriyle kullanilabilmektedir.

Gecerlilik

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

Panel turu Tip kodu Panel revizyonu Panel yazilim
strumu

Temel kontrol paneli ACS-CP-C | M veya daha yeni 1.13 veya Uzeri

Geligmis kontrol paneli ACS-CP-A | F veya daha yeni 2.04 veya Uzeri

Gelismis Kontrol Paneli (Asya) ACS-CP-D | Q veya daha yeni 2.04 veya Uzeri
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Panel revizyonunu bulmak igin panelin arkasindaki etikete bakin. Ornek etiket ve
etiket igeriginin agiklamasi asagida gosterilmektedir.

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

—_—

Panel tip kodu

2 [IMYYWWRXXXX formatindaki seri numarada, asagidaki kisaltmalarin anlamlari séyledir.

M: Uretici

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

XXXX: Her hafta 0001 degerinden baslayan tamsay!
3 |RoHS igareti (surucunuzun etiketi gecerli isaretleri gosterir)

Gelismis kontrol panelinizin panel yazilim strimuni 6grenmek igin, bkz. sayfa 917.
Temel kontrol paneli i¢in bkz. sayfa 78.

Cesitli gelismis kontrol panelleri tarafindan desteklenen dilleri gormek icin bkz.
parametre 99071 DYL.



Kontrol panelleri 75

Temel kontrol paneli

B Ozellikler

Temel kontrol paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:
* LCD ekranli numerik kontrol paneli

» kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra baska siruculere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla kontrol paneli bellegine
kopyalanabilir.
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B Genel Bilgiler

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

No. |Kullanimi

1 |LCD ekran - Bes alana ayriimistir:

a. Sol Ust - Kontrol konumu:
LOC: surlcu kontroll lokal, yani kontrol
panelinde
REM. suricu kontroll, surtcu I/O'lari ve fieldbus
gibi uzaktandir.

b. Sag Ust - Goruntulenen degerin birimi.
c. Orta - Degisken; genelde, parametre ve sinyal

degderlerini, menuleri veya listeleri gésterir. Hata
ve alarm kodlarini da gosterir.

d. Sol alt ve orta - Panel ¢alisma durumu:
CIKIS: Cikis modu
PAR: Parametre modu
MENU: Ana mend.
EIY¥Y: Hata modu.

e. Sag alt - Gostergeler:
FWD (ileri) / REV (geri): motor donme yonu
Yavas yanip sonme: durmus
Hizli yanip sbnme: ¢aligiyor, set degerinde degil
Sabit: galisiyor, set degerinde
H&a1: Goruntlilenen deger degistirilebilir (Parametre ve Referans modlarinda).

2 |RESET/CIKIS - Degistirilmis degerleri kaydetmeden bir Gst menuye geger. Cikis ve
Hata modlarinda hatalari resetler.

3 |MENU/GIR - Meniiniin alt meniilerine girmek igin kullanilir. Parametre modunda
goruntulenen degeri, yeni ayar olarak kaydeder.

4 |Yukari -

» Bir menu veya listede yukari dogru ilerlemek icin kullanilir.

+ Bir parametre secilmigse, degeri artirmak igin kullanilr.

* Referans modunda referans degerini artirir.

* Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

5 |Asagdi -

* Bir menu veya listede asagi dogru ilerleme.

» Bir parametre secilmigse, degeri azaltmak igin kullanilir.

» Referans modunda referans degerini azaltir.

» Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

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

YON - Motor yéniinii degistirir.

STOP - Sirlcuyu lokal kontrolde durdurur.

©O©| 0| N[ O

START - Surlcuyu lokal kontrolde baslatir.
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B Calisma

Kontrol paneli, menuler ve tuslar yardimiyla galigtirilir. Segenek ekranda belirene
kadar ~a™~ ve ¥~ ok tuslarini kaydirip “}_J tusuna basarak bir segenek segin
(6rnegin, calistirma modu veya parametre).

=7 tusuyla yapilan degisiklikler kaydedilmeden bir dnceki ¢alisma duzeyine geri
donaldr.

Temel kontrol panelinin bes adet panel modu bulunmaktadir: Cykyp modu, Referans
Modu, Parametre modu, Kopyalama modu ve Hata Modu. ilk dért modun calistiriima
yontemi bu bolumde anlatiimaktadir. Bir hata ya da alarm meydana geldiginde panel,
hata veya alarm kodunu gosteren Hata moduna otomatik olarak gecer. Cikis veya
Hata modunda hata veya alarmi resetleyebilirsiniz (bkz. bolum Hata izleme, sayfa

491 -

CIKIS ILR
arasinda gegcis yapabilir, G¢ adete kadar gergek degeri
izleyebilirsiniz (ayni anda bir adet). Diger gorevleri REM PA r'
gercgeklestirmek igin ilk olarak Ana menuye gidin ve MENU ILR
uygun modu segin.

Gulg¢ kaynagi acildiginda panel Cikis modundadir;
burada start, stop islemlerini gergeklestirebilir, yoni REM
degistirebilir, lokal ve uzaktan kumanda modlari

Genel gorevler hakkinda bilgiler

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

Gorev Mod Sayfa
Panel yazilim surimu nasil bulunur Calistirma 78
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir 78
Sirlcu start/stop Herhangi bir 78
Motor ddnme yoninin degistiriimesi Herhangi bir 79
izlenen sinyallerin taranmasi Cikis 80
Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi Referans 81
Parametre degerinin degistiriimesi Parametre 82
izlenen sinyallerin segilmesi Parametre 83
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikis, Hata 335
Parametrelerin surtctuden kontrol paneline kopyalanmasi Kopyala 86
Parametrelerin kontrol panelinden surtcuye kopyalanmasi Kopyala 86
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Panel yazilim surimui nasil bulunur

Adi
m

Eylem Ekran

1. | Eger glg¢ aciksa kapatin.

2. | Gucu agarken ve ekranda goéruntilenen panel
yazilim siirGimini okurken ) tugunu basili tutun.

* tusunu biraktiginizda, panel Cikis moduna

XXX

geger.

Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda geg¢is

Istediginiz mod icinde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegcis
yapabilirsiniz. Strtclyu start veya stop etmek igin strtcunin lokal kontrolde olmasi
gerekir.

Adi Ekran

m

Eylem

1. |+ Uzaktan kontrol (REM solda gdsterilmektedir) ve
lokal kontrol (LOC solda gosterilmektedir)

arasinda gecis yapmak icin &) tusuna basin.

LOC

491 -

CIKIS ILR

Not: Lokal kontrole gecis, 1606 LOKAL KYLYT
parametresi ile devre disi birakilabilir.

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

LOC

LoC

ILR

Surdcu ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir

(REM) ve suracunin I/O terminalleri ile kontrol

edilir. Lokal kontrol (LOC) moduna gegmek ve

surtclyd kontrol panelini kullanarak kontrol etmek
icin basin. Sonug, tusa ne kadar sure boyunca
bastiginiza gore degisir:

* Tusu hemen birakirsaniz (ekranda “LoC”)
mesaji goruntulenir ve surtcl durur. Kontrol
referansini sayfa 87'de anlatilan sekilde
ayarlayin.

» Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz (ekrandaki
metin “LoC” yerine “LoC r” seklinde degistiginde
birakirsaniz), surtcu daha dnceki sekilde
devam eder. Surlc, calisma/durma durumu ve
referans igin gegerli uzaktan kumanda
degerlerini kopyalar ve bunlari ilk lokal kontrol
ayarlari olarak kullanir.

« Lokal kontrolde suriicliyl durdurmak igin

tusuna basin.

Lokal kontrolde sirliclyi galistirmak igin
tusuna basin.

Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri yavas sekilde yanip
sonmeye baglar.

Alt satirdaki FWD veya REV
metinleri hizli sekilde yanip
sbnmeye baglar. Surucu set
degerine ulastiginda yanip
sOnmeye son verir.
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Motor donme yonunun degistirilmesi

Motorun dénme yonunu herhangi bir mod iginden degistirebilirsiniz.

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Slrucu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta LOC
gosterilir), &) tusuna basarak lokal kontrole gegin. 4 9 1 Hz

Onceki ekrana dénmeden dnce kisa bir sire igin

“LoC” mesaji goruntulenir. GIKIS ILR

(REV alt kisimda gosterilir) veya tersi sekilde
degistirmek igin tusuna basin.

2. | Yonu, ileriden (FWD alt kisimda gosterilir) geriye LOC 4 9 1
Hz
GE

CIKIS R

Not: 7003 DONUP YONU parametresi 3 (YKY
YONLU) olarak ayarlanmalidir.
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B Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

« ayni anda bir sinyal olmak (izere ii¢c adete kadar 01 CALIPMA VERYLERY
gurubu sinyalinin gercek degerlerini izleme

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

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

Ekranda bir 07 CALIPMA VERYLERY grubu sinyalinin
degeri goruntulenir. Birim, sag tarafta goruntulenir.
83. sayfa, izlemek amaciyla Cikis modunda U¢ adete
kadar sinyalin nasil segilecegini agiklamaktadir.
Asagidaki tabloda, ayni anda bir adet olmak Uzere bunlarin nasil goéruntulenecegi
gOsterilmektedir.

izlenen sinyallerin taranmasi

REM

CIKIS

491 -

ILR

Adi | Eylem Ekran
m
1. | izlemek icin birden fazla sinyal secilmisse (bkz. sayfa
83), bunlara Cikis modunda g6z atabilirsiniz. REM 4 9 1 Hz
Sinyallere ileri dogru g6z atmak igin .~ A™ tusuna art CIKIS - ILR
arda basin. Geri dogru goéz atmak igin \.¥_~ tusuna
art arda basin. REM O 5 A
CIKIS ILR
o 107 -
CIKIS ILR
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B Referans Modu

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

Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi

Adi | Eylem Ekran
m

1. | Gikis modundaysaniz “Y_] tusuna basarak Ana
menuye gidin, aksi takdirde alt kissmda MENU yazisi ||REM PA r'

orlinene kadar 7 tusuna basin.
9 ¥ MENU LR

2. | Sdrucu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta LOC

gosterilir), &9 tusuna basarak lokal kontrole gegin. PA r'

Lokal kontrole gegmeden 6nce ekranda kisa sure

boyunca “LoC” yazisi géruntilenir. MENU LR
Not: grup 11 REF YERY SECYMY ile, uzaktan
kumanda (REM) ile referans degisikligi yapilabilir.

3. | Panel, Referans modunda degilse (“rEF” LOC
goriinmuyorsa) A veya \_¥_~ tusuna basin ve r' E F
“rEF” goruntilendiginde ~X_] tusuna basin. Ekranda, MENI

gecerli referans degeri ve degerin altinda

gosterilir. LOC 4 9 1
Hz

ILR
4. |+ Referans degerini artirmak igin <A™ tusuna LOC
basin. 5 O O Hz
* Referans degerini azaltmak icin \.¥_~ tusuna ILR
basin.

Tusa basilir basilmaz deger degisir. Surtcu kalici
belleginde saklanir ve kapatildiginda otomatik olarak
geri yuklenir.
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B Parametre modu

Parametre modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini goruntlleme ve degistirme

* Cikis modunda goruntilenen sinyalleri segme ve degistirme

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

Parametre segme ve degerini degistirme

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Gikis modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana LOC
menuye gidin, aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi r' E F
goriinene kadar 777 tusuna basin. MEN(
2. | Panel, Parametre modunda degilse (“PAr” LOC
gérinmuyorsa) A veya \¥_~ tusuna basin ve PA r'
“PAr” gorintilendiginde ~X_J tusuna basin. Ekranda
parametre gruplarindan birinin sayisi géruntulenir. MENU LR
- Ol
PAR
3. |lIstenilen parametre grubunu bulmak igin <A™ ve LOC
¥ tuslarini kullanin. — 1 1 —
PAR
4. | XY tusuna basin. Ekranda segilen gruptaki LOoC
parametrelerden biri gdsterilir. 1 1 O 1
PAR ILR
5. |lIstenilen parametreyi bulmak igin <A™ ve v~ LoC
tuslarini kullanin. 1 10 3
PAR ILR
6. | Ekranda parametre degeri ve alt kisimda degerin LOC
degistiriimesini artik miimkin oldugunu belirten 1
gosterilene kadar “Y_] tusuna basin ve basili tutun.
PAR HEN ILR
Not: gosterildiginde <A™ ve <. ¥ tuglarina Ee)
ayni anda basiimasi gériuntilenen degerin
parametrenin hazir degerine degistirir.
7. | Parametre deg@erini segmek icin <A™ ve \. ¥ LOC
tuslarina basin. Parametre degerini degistirdiginizde 2
yanip sdbnmeye baslar. PAR LR
» Goruntulenen parametre degerini kaydetmek igin  |[[ oc

N tusuna basin.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin
7 tusuna basin.

1103

PAR ILR
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Adi
m

Eylem

Ekran

1.

Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil
goruntulenecegini 34 PANEL AYARLARI grubu
parametreleriyle segebilirsiniz. Parametre
degerlerinin degistiriimesi hakkinda daha fazla bilgi
icin, bkz. sayfa 82.

Fabrika ayari olarak, ekranda Ug¢ sinyal g0sterilir.

Sinyal 1: 0102 HIZ 3 kablolu, Alternatif, Motor
potansiyometresi, Man/Oto ve PID kontrolt makrolari
igin;

0103 CIKIb FREKANSI ABB standart ve Moment
kontrolU makrolari i¢in

Sinyal 2: 0104 AKIM

Sinyal 3: 0705 MOMENT.

Hazir sinyalleri degistirmek igin grup 07 CALIPMA
VERYLERY iginden goruntilenmek igin U¢ adete
kadar sinyal segin.

Sinyal 1: 3401 SYNYAL 1 PAR parametresinin
degerini 01 CALIPMA VERYLERY grubundaki sinyal
parametresinin indeksine degistirin (= bagtaki sifir
haricinde parametrenin numarasi), 6rnegin, 105,
0105 MOMENT parametresini gostermektedir. 100
degeri, hi¢bir sinyalin goéruntilenmedigini gosterir.
Sinyal 2 (3408 SYNYAL 2 PAR) ve 3 (3415 SYNYAL
3 PAR) igin tekrarlayin. Ornegin, eger 3407 = 0 ve
3415 =0, ise gbz atma devre digi birakilir ve sadece
3408 tarafindan belirtilen sinyal ekranda gérintulenir.
Eger her Ug parametre de O olarak ayarlanmissa,
yani izleme igin sinyal secilmemisse panelde “n.A.”
seklinde bir metin goruntilenir.

- 103

PAR ILR

104

PAR ILR

- 105

PAR ILR

Ondalik ayiricinin yerini belirleyin ya da sinyal
kaynaginin ondalik ayirici konumu ve birimini
kullanin (ayar 9 [DYREKT]). Temel kontrol paneline
cubuk grafikler bulunmamaktadir. Daha fazla bilgi
icgin, bkz. 3404 parametresi.

Sinyal 1: parametre 3404 CIKIb 1 DSP FORM
Sinyal 2: parametre 3411 CIKIb 2 DSP FORM
Sinyal 3: parametre 3418 CIKIb 3 DSP FORM.

LocC 9

PAR ILR

Sinyaller icin goéruntulenecek birimleri secger.
Parametre 3404/3411/3418, 9 (DYREKT) olarak
ayarlanmissa bunun higbir etkisi yoktur. Daha fazla
bilgi igin, bkz. 3405 parametresi.

Sinyal 1: parametre 3405 CIKIb 1 BYRYM

Sinyal 2: parametre 3412 CIKIb 2 BYRYM

Sinyal 3: parametre 3419 CIKIb 3 BYRYM.

LOC 3

PAR ILR
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Adi | Eylem Ekran
m
4. | Minimum ve maksimum gorinttleme degerlerini LOC
belirleyerek sinyallerin 6lgceklendirmesini belirler. O O Hz
Parametre 3404/3411/3418, 9 (DYREKT) olarak
PAR ILR

ayarlanmigsa bunun higbir etkisi yoktur. Daha fazla
bilgi icin, bkz. 3406 ve 3407 parametreleri.

Sinyal 1: parametre 3406 CIKIb 1 MIN ve 3407
CIKIP 1 MAX
Sinyal 2: parametre 3413 CIKIb 2 MIN ve 3414
CIKIP 2 MAX
Sinyal 3: parametre 3420 CIKIb 3 MIN ve 3421
CIKIP 3 MAX.

5000 .

PAR ILR
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B Kopyalama modu

Temel kontrol paneli, bir adet tam surtcu parametreleri setini ve u¢ adete kadar
surucu parametreleri kullanici setini kontrol panelinde saklayabilir. Karsiya yukleme
ve karsidan yukleme, lokal kontrolde gergeklestirilebilir. Kontrol paneli bellegi ugucu
degildir.

Kopyalama modunda asagidaki iglemleri gerceklestirebilirsiniz:

Tum parametrelerin surictuden kontrol paneline kopyalanmasi (uL + Kargiya
Yukleme). Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistirilemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

Tam parametre setinin kontrol panelinden surtclye geri yuklenmesi (dL A +
TUumunu kaydetme). Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor
parametreleri de dahil olmak Uzere tUm parametreler surucuye yazilir. Bu,
kullanicinin parametre setlerini icermez.

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

Kontrol panelinden bir parametre setinin slriclye kismi olarak kopyalanmasi (dL
P + Kismi yukleme). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor parametrelerini,
9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 57 HARYCY HABER
MODUL ve 53 EFB PROTOKOL parametrelerini icermez.

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

kullanici set 1 parametrelerini kontrol panelinden surticliye kopyalanmasi (dL u1 +
Kullanici seti 1'i yiikle). Kullanici seti grup 99 BAPLAMA VERYLERY
parametrelerini ve dahili motor parametrelerini igerir.

Fonksiyon menude yalnizca kullanici seti 1'in ilk olarak 9902 UYGULAMA
MAKROSU (bkz. bolum Kullanycy makrolary, sayfa 119) parametresi kullanilarak
kaydedilmis ve daha sonra panele yuklenmis olmasi durumunda goruntulenir.

kullanici set 2 parametrelerini kontrol panelinden surtcuye kopyalanmasi (dL u2 +
kullanici seti 2'yi YUkle). As dL u1 + Yukaridaki kullanici set 1 yUkle.

kullanici set 3 parametrelerini kontrol panelinden surtcuye kopyalanmasi (dL u3 +
kullanici seti 2'yi YUkle). As dL u1 + Yukaridaki kullanici set 1 yukle.

Calistirma, durdurma, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda
gecis yapma
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Parametrelerin yuklenmesi ve kaydedilmesi

Yukleme ve kaydetme fonksiyonlarinin kullanilabilir olmasi igin yukariya bakin.
Karsiya yukleme ve kargidan yukleme igin surtcunun lokal kontrolde olmasi
gerektigini unutmayin.

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Gikis modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana LOC
menuye gidin, aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi PA r'

gorlinene kadar 7 tusuna basin. + Solda REM MEN LR

gosteriliyorsa, lokal kontrole gecmek igin ilk 6nce
tusuna basin.

2. | Eger panel Kopyalama modunda degilse (“CoPY” LOC

ifadesi gérinmuyorsa), “CoPY” ifadesi CO PY

goruntilenene kadar <A™ veya “_¥_ tusuna basin.

MENU ILR
Y] tusuna basin. LOC L

MENU ILR

3. | Tum parametreleri surtcuden kontrol paneline LoC

yuklemek igin (kullanici setleri de dahil olmak Uzere), u L
A ve S¥_ tuslarini kullanarak “uL” segenegine MENU ILR
gidin.
N tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma LOC
durumu ekranda tamamlama ylzdesi olarak u L 5 O %
gosterilir. LR
Yukleme iglemlerini gergeklestirmek icin, uygun LOC
isleme (burada “dL A”, Tiimiinéi yiikle 6rnek olarak d L A
kullaniimigtir) <A™ ve N\~ tuslarini kullanarak -
gecin. MENU ILR
N tusuna basin. Aktarim sirasinda, aktarma LoC
durumu ekranda tamamlama ylUzdesi olarak d L 5 O %
gosterilir. LR

B Temel kontrol paneli alarm kodlari

Surdcu tarafindan olusturulan hatalar ve alarmlara ek olarak (bkz. bélum Hata izleme,
sayfa 335) temel kontrol panelinde, ASxxx formatinda kontrol paneli alarmlari
goruntulenir. Alarm kodlari ve agiklamalarinin listesi i¢in, bkz. bolium Temel kontrol
paneli tarafyndan olupturulan alarmlar, sayfa 341.
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Gelismis kontrol paneli

B Ozellikler

Gelismig kontrol paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:

* LCD ekranli alfanimerik kontrol paneli

* ekran dili segimi

» Sdrucuyu devreye almayi kolaylastiran Devreye Alma asistani

* kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra baska suruculere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla kontrol paneli bellegine
kopyalanabilir.

* kosullara duyarl yardim
» gergek zamanli saat.
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B Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, gelismis kontrol panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar
hakkinda 0zet bilgiler saglamaktadir.

No. |Kullanimi

1 |Durum LED'i - Normal ¢alisma igin yesil. LED yanip
sonuyorsa ya da kirmizi renkte ise bkz LED 7
bolima, sayfa 356.

2 |LCD ekran - Ug ana alana ayriimigtir:
f. Durum satir - galisma moduna goére degisir, bkz.
Durum satyry béluma, sayfa 89.

g. Orta - degisken; genelde, sinyal ve parametre
degerlerini, menuleri veya listeleri gosterir.
Hatalar ve alarmlari da gdsterir.

h. Alt satir - iki fonksiyon butonunun gegerli
fonksiyonunu ve etkinlegtiriimigse saati gosterir.

3 |Program tusu 1 - Fonksiyon kosullara baglidir. LCD
ekranin sol alt késesindeki metin fonksiyonu
gOsterir.

4 |Program tusu 2 - Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sag alt kdgesindeki metin
fonksiyonu gdésterir.

5 |Yukari -
» LCD ekranin ortasinda gdsterilen menu veya listede yukari dogru ilerlemek icin
kullantlir.

» Bir parametre secilmigse, degeri artirmak igin kullanilr.
» Sag ust kdse vurgulanmis ise referans degerini artirir.
Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

6 |[Asagdi -
» LCD ekranin ortasinda gosterilen menu veya listede asagi dogru ilerlemek icin
kullanilir.

+ Bir parametre secilmigse, degeri azaltmak icin kullantlir.
+ Sag ust kdse vurgulanmis ise referans degerini azaltir.
Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

7 |LOC/REM - Sirlcu ¢alisma modunu lokal kontrolden uzaktan kontrole degigtirir.

Yardim - Tusa basildiginda, kosullara duyarl bilgileri gésterir. Gosterilen bilgiler,
ekranin ortasindaki alanda vurgulanan 6geyi aciklar.
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Durum satin

LCD ekranin ust satirinda surtucunun temel durum bilgileri gosterilir.

LoC v LOC T ANA MENU 1
0l0 @ L@ © @
No. |Saha Secenekler Anlami
1 |Gostergede LOC Sdruci kontroli lokal, yani kontrol
Kontrol yeri panelinde.
REM Sarucu kontrolu, suracu I/O'lar ve fieldbus
gibi uzaktandir.
2 |Durum [\ Saft yonu ileri
J Saft yona geri
Dénen ok Surlcu galisir durumda set degerindedir.
Noktali dénen ok Surlcl ¢alisir durumdadir ancak set
degerinde degildir.
Sabit ok Surlcu stop eder.
Noktali sabit ok Baslat komutu var ama motor, 6rn. start
izni olmadigindan galismiyor.
3 |panel calisma » Gecerli modun adi
modu « Gorlintulenen liste ya da meninin adi
» Calisma durumunun adi, érn. PAR YAZ.
4 |Secilen maddeigin * Cikis modunda referans deger
referans deger ya « Vurgulanan maddenin numarasi, érn.
da numara mod, parametre grubu ya da hata.
B Calisma

Kontrol panelini menuler ve tuslar yardimiyla galistirabilirsiniz. Tuslar arasinda,
gecerli islevleri Ustlerindeki gostergedeki metinle belirtilen iki adet igerige duyarl
program tusu bulunmaktadir.

Calisma modu ya da parametre gibi bir secenegi se¢mek icgin, segenek vurgulanana
kadar ~a™ ve < ok tuslari ile hareket edin ve ilgili program tusuna basin. Sag
program tusu ~Y_J genellikle mod girmek, bir segenegi onaylamak ya da degisiklikleri
kaydetmek icgin kullanilir. Sol program tusu =7 yapilan degisiklikleri iptal etmek ve
onceki ¢alisma duzeyine geri donmek icin kullanilir.

Gelismis kontrol panelinin dokuz adet panel modu bulunmaktadir: Cykyp modu,
Parametre modu, Asistan modu, Dediptirilen parametreler modu, Hata kayyt modu,
Saat ve tarih modu, Parametre yedekleme modu, I/O ayarlary modu ve Hata modu.
ilk sekiz modun calistiriima yéntemi bu bélimde anlatiimaktadir. Bir hata ya da
meydana geldiginde panel, hata veya alarmi gosteren Hata moduna otomatik olarak
gecer. Cikis ya da Hata modunda resetleyebilirsiniz (bkz. bolum Hata izleme, sayfa
335).
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ik olarak panel calistirabileceginiz, durdurabileceginiz, LOC U
yonii degistirebilecediniz, lokal ve uzaktan kumanda 49.1 Hz
arasinda gecis yapabileceginiz, referans degeri .
degistirebileceginiz ve U¢ adete kadar gercek degeri 10.7 %
izleyebileceginiz Cikis modundadir. YON 100:00 [ MENU

LOC T ANA MENU

Diger gorevleri gergeklestirmek icin ilk olarak Ana menuye PARAM ETRELER
gidin ve menude uygun modu sec¢in. Durum satiri (bkz. ASTSTANLAR

boltim Durum satyry, sayfa 89) gegerli menti, mod, madde |nNEGTSEN PAR
ya da durumun adini gosterir. TCIKIS 100:00 [ GIR

Genel gorevler hakkinda bilgiler

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

Gorev Mod Sayfa
Yardim alma Herhangi bir 91
Panel sGrimind bulma Calistirma 91
Ekran kontrastini ayarlama GCikis 94
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir 92
Surdcu start/stop Herhangi bir 93
Motor donme yonunin degistiriimesi Cikis 93
Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi Cikis 94
Parametre degerinin degistiriimesi Parametreler 95
izlenen sinyallerin segilmesi Parametreler 96
Asistanlarla yonlendirmeli gérevlerin (ilgili parametre setinin Asistanlar 98
spesifikasyonlari) gerceklestiriimesi
Degistirilen parametrelerin goruntulenmesi ve duzenlenmesi Degigtirilen 100
parametreler
Hatalari goéruntileme Hata kayit 101
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikig, Hata 335
Saati goruntlileme/gizleme, tarih ve saat formatlarini degistirme, |Saat ve tarih 102

saati ayarlama ve gun 1gigindan yararlanma degisiklerinde saatin
otomatik olarak ayarlanmasini devreye alma/devre digi birakma

Parametrelerin stricuden kontrol paneline kopyalanmasi Parametre 105
yedekleme

Parametrelerin kontrol panelinden surtciye kopyalanmasi Parametre 105
yedekleme

Yedekleme bilgilerini gérintuleme Parametre 106
yedekleme

I/O terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini dizenleme ve [1/O ayarlari 107

degistirme




Yardim alma
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Adi | Eylem
m

Ekran

1. | Vurgulanmis olan madde ile ilgili icerige duyarl yardim
metinlerini gériintilemek igin (2) tusuna basin.

Eger madde ile ilgili yardim metni bulunuyorsa, ekranda
goruntulenir.

LOC © PAR GRUPLAR—10
01 CALIPMA VERYLERY
03 FB GERCEK SYNYAL

04 HATA TARYHCESY
!ﬂlEiEEEBZEIIiﬁ[HIIII

11 REF YERY SECYMY
CIKIS 100:00 [ SEC

LOC ¥ YARDIM

Bu grup start, stop
ve yon degisim
komutlari i¢in
harici kaynaklari
(HAR1 ve HAR2)

CIKIS |100:00

2. | Metnin tamami gorintilenmiyorsa, A ve \.¥_/
tuslari ile satirlar kaydirin.

LOC ¥ YARDIM-

ve yon degisim
komutlari icin .
harici kaynaklari
(HAR1_ve HAR2)
tanimlar.

TCIKIS 100:00 [

3. | Metni okuduktan sonra % tusuna basarak onceki
ekrana donun.

LOC & PAR GRUPLAR—10
01 CALIPMA VERYLERY
03 FB GERCEK SYNYAL
04 HATA TARYHCESY

10 START/

11 REF YERY SECYMY
CIKIS 1 00:00 [ SEC

Panel stiirumunu bulma

Adi | Eylem
m

Ekran

1. | EGer gug agiksa kapatin.

Ekranda asagidaki panel bilgileri géruntdlenir:

Panel SW: panel yazilimi stirimu
ROM CRC: panel ROM kontrol degeri
Flash Rev: flash igerigi surimu

Flash igerigi yorumu.

(@) tusunu biraktiginizda, panel Gikis moduna geger.

2. | Giicii agarken ve bilgileri okurken () tusunu basili tutun.

PANEL VERSION INFO

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

XXXXX XXX XX XXX XXX XX XXX
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Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda gegis

istediginiz mod icinde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegcis
yapabilirsiniz. SUrtclyu start veya stop etmek igin strtcinin lokal kontrolde olmasi

gerekir.
Adi | Eylem Ekran
m
1. Uzaktan kontrol (durum satirinda REM LOC & MESAJ

gosterilmektedir) ve lokal kontrol (durum satirinda LOC
gosterilmektedir) arasinda gegis yapmak igin
tusuna basin.

Not: Lokal kontrole gecis, 1606 LOKAL KYLYT
parametresi ile devre disi birakilabilir.

Sdirucu ilk kez acildiginda uzaktan kontroldedir (REM)

ve surtcunun 1/O terminalleri ile kontrol edilir. Lokal

kontrol (LOC) moduna gegmek ve surtclyu kontrol
panelini kullanarak kontrol etmek icin basin.

Sonug, tusa ne kadar sure boyunca bastiginiza gére

degisir:

» Tusu hemen birakirsaniz (ekranda “Lokal kontrol
moduna gegiliyor” ifadesi yanip séner) surtcu durur.
Kontrol referansini sayfa 94'de anlatilan sekilde
ayarlayin.

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

Lokal kontrolde sirliclyl durdurmak igin tusuna
basin.

Lokal kontrolde siriiclyi galistirmak igin tusuna
basin.

Lokal kontrol
moduna gecis.

00:00

Durum satirindaki ok (&
veya \J) donmeyi durdurur.

Durum satirindaki ok (L
veya J) donmeye baslar.
Surlcu set noktasina
ulasana kadar noktalidir.




B Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

« 01 CALIPMA VERYLERY grubunda ii¢ adete kadar sinyalin gergek degerini
izleme

* motor donme yonunu degistirme

+ frekans ya da moment referansini ayarlama

* ekran kontrastini ayarlama
» start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gecis yapma.
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&2 tusuna arka arkaya basarak Cikis moduna gegebilirsiniz.

Ekranin sag kosesinde referans [oc ©
degeri gorintilenir. Orta, lce 49.1 Hz

kadar sinyal degerini veya cubuk
grafigi gdsterecek sekilde
konfiglre edilebilir. Géruntileme

(92

0.5 A
10.7 %

LoC &
I 50

o
~
>

YON 00:00 [ MENU

icin bir veya iki sinyal segildiyse,
degere veya cubuk grafige ek olarak gérintilenen her sinyalin numarasi ve adi

gbsterilir. izlenen sinyallerin secilmesi ve degistiriimesi ile ilgili talimatlar igin bkz.
sayfa 96.

Motor donme yonuniin degistirilmesi

icin =~ tusuna basin.

Not: 17003 DONUP YONU parametresi 3 (YKY YONLU)
olarak ayarlanmalidir.

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Eger Q|1I§|I§ modunda degilseniz, Cikis moduna gegene REM &
kadar ﬁ tusuna basin. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
YON 100:00 [ MENU
2. | Surlcu, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LOC 49, 1HZ]
gosterilir), tusuna basarak lokal kontrole gegin. 49 1 Hz
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj O - 5 A
gorantilenir ve Cikis moduna dondalir. 10 . 7 y
. (o]
YON 100:00 [ MENU
3. | YOnu ileriden (durum satirinda & gérintulenir) geriye LOC &
(durum satirinda \J goéruntulenir) almak ya da tam tersi 49 1 Hz

0.5 A
10.7 %

YON 00:00 [ MENU




94 Kontrol panelleri

Hiz, frekans ya da moment referansinin ayarlanmasi

Adi | Eylem Ekran
m
1. |Eger (;IIlI(<II§ modunda degilseniz, Cikis moduna gecene REM &,
kadar ﬁ tusuna basin. 49 1 Hz
0.3 A
10.7 %
YON 100:00 [ MENU
2. | SurGcu, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LOC ©
gosterilir), tusuna basarak lokal kontrole gegin. 49 1 Hz
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj O - 5 A
goruntulenir ve Cikis moduna donalr. 10 . 7 y
Not: grup 11 REF YERY SECYMY ile, uzaktan kumanda - £ /0
ile referans degisikligi yapilabili. YON 100:00 MENU
3. |+ Ekranin sag Ust kogesinde goruntilenen vurgulanan LOC ©
degeri artirmak icin <A™ tusuna basin. Deger hemen 50 O Hz
degisir. Slrlict kalici belleginde saklanir ve O - 5 A
kapatildiginda otomatik olarak geri yuklenir. 10 . 7 y
o - . . - o
Degeri azaltmak igin \._¥_~ tusuna basin. —VBN—1 00:00 [ VENT—
Ekran kontrastini ayarlama
Adi | Eylem Ekran
m
1. | Eger Gikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene LOC ©
kadar ﬁ tusuna basin. 49 1 Hz
0.5 A
10.7 %
YON 1 00:00 [ MENU
2. |+ Kontrasti artirmak igin % ve A\ tuslarina ayni

anda basin.

« Kontrasti azaltmak igin % ve \_¥_~ tuslarina ayni
anda basin.

LOC &
49.1 Hz

0.5 A
10.7 %
~VON 1 00:00 [ WMENT




B Parametreler modu

Parametreler modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

* parametre degerlerini goruntlileme ve degistirme
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+ start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.

Parametre segme ve degerini degistirme

Adi
m

Eylem

Ekran

1.

Cikis modundaysaniz <= tusuna basarak Ana rIrlltlanUye
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar >
tusuna basin.

LOC L ANA MENU 1

PARAMETRELER
ASISTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS 100:00 [ GIR

Menude «~A™ ve \.¥_ tuslari ve '\G%] tusuna basarak
PARAMETRELER secgenegini se¢in ve Parametreler
moduna gegin.

LOC & PAR GRUPLAR —O01
03 FB GERCEK SYNYAL
04 HATA TARYHCESY

10 START/STOP/YON

11 REF YERY SECYMY

CIKIS 1 00:00 [ SEC

A ve \¥_ tuglarini kullanarak uygun parametre
grubunu segin.

% tusuna basin.

LOC_ & PAR GRUPLAR —99
01 CALIPMA VERYLERY
03 FB GERCEK SYNYAL
04 HATA TARYHCESY

10 START/STOP/YON

CIKIS 100:00 SEC

LOC  PARAMETRELER—]

DYL
ENGLISH
9902 UYGULAMA MAKROSU
9903 MOTOR TYPY

9904 MOTOR KONT MODU

CIKIS 1 00:00 YAZ

A ve (¥ tuslarini kullanarak uygun parametreyi
secin. Gegerli parametre degeri, secgilen parametrenin
altinda goéruntulenir.

YAZ
N tusuna basin.

LOC & PARAMETRELER—

9901 DYL

9902 UYGULAMA MAKROSU
ABB STANDART

9903 MOTOR TYPY

9904 MOTOR KONT MODU

CIKIS 1 00:00 YAZ

LOC UPAR YAZ
9902 UYGULAMA MAKROSU

ABB STANDART
1
[IgTAL 00:00 [KAYDET

A ve \ ¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni
bir deger belirleyin.

Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tugsun
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizl sekilde
degismesine neden olur. Tuslara ayni anda basildiginda
goéruntlilenen deger, varsayilan degerle deg is tirilir.

LOC UPAR YAZ
9902 UYGULAMA MAKROSU

KABLOLU
[2]
“TIPTAL ] 00:00 [KAYDET
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Adi | Eylem Ekran
m
6. |+ Yenidegeri kaydetmek igin KAY%T tusuna basin.

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin %

tusuna basin.

LOC U PARAMETRELER——
9901 DYL

9902 UYGULAMA MAKROSU
3 KABLOLU

9903 MOTOR TYPY
9904 MOTOR KONT MODU

CIKIS [ 00:00 YAZ

izlenen sinyallerin segilmesi

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil LOC & PAR YAZ
goruntulenecegdini 34 PANEL AYARLARI grubu 3401 SYNYAL 1 PAR
parametreleriyle secebilirsiniz. Parametre degerlerinin
degistiriimesi hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. sayfa || GIKIP FREKANST
95. [103]
Fabrika ayari olarak, ekranda ug sinyal gosterilir. IPTAL | 00:00 IKAYDET
Sinyal 1: 0102 HIZ 3 kablolu, Alternatif, Motor LOC T PAR YAZ
potansiyometresi, Man/Oto ve PID kontroli makrolari 3408 SYNYAL 2 PAR
igin; AKIM
0103 CIKIP FREKANSI ABB standart ve Moment [104]
kontrolG makrolari igin “IPTAL | 00:00 [KAYDET
Sinyal 2: 0104 AKIM
. LOC T PAR YAZ
Sinyal 3: 0705 MOMENT. )
Hazir sinyalleri degistirmek igin grup 07 CALIPMA 3415 SYNYAL 3 PAR
VERYLERY iginden goéruntilenmek igin U¢ adete kadar MOMENT
sinyal secin. [105] _
Sinyal 1: 3407 SYNYAL 1 PAR parametresinin degerini | —PTAL 1 00:00 [KAYDET
01 CALIPMA VERYLERY grubundaki sinyal
parametresinin indeksine degistirin (= bastaki sifir
haricinde parametrenin numarasi), 6rnegin, 105, 0705
MOMENT parametresini gostermektedir. 0 degeri, hicbir
sinyalin goéruntilenmedigini gosterir.
Sinyal 2 (3408 SYNYAL 2 PAR) ve 3 (3415 SYNYAL 3
PAR) igin tekrarlayin.
2. | Sinyallerin nasil géruntilenmesini istediginizi segin:

ondalik sayi a da gubuk grafik olarak. Ondalik sayilar i¢in
ondalik ayiricinin yerini belirleyebilir ya da sinyal
kaynaginin ondalik ayirici konumu ve birimini
kullanabilirsiniz (ayar 9 [DYREKT]). Daha fazla bilgi igin,
bkz. 3404 parametresi.

Sinyal 1: parametre 3404 CIKIb 1 DSP FORM

Sinyal 2: parametre 3411 CIKIb 2 DSP FORM

Sinyal 3: parametre 3418 CIKIb 3 DSP FORM.

LOC T PAR YAZ
3404 CIKIp 1 DSP FORM

DYREKT
[9]
TPTAL 1 00:00 [KAYDET
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Adi | Eylem Ekran
m
3. | Sinyaller igin gorunttlenecek birimleri seger. Parametre [ oc & PAR YAZ
340413411/3418, 9 (DYREKT) olarak ayarlanmisgsa o
bunun hicbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi igin, bkz. 3405 ||3405 CIKIP 1 BYRYM
parametresi. Hz
Sinyal 1: parametre 3405 CIKIb 1 BYRYM [3] _
Sinyal 2: parametre 3412 CIKIP 2 BYRYM IPTAL | 00:00 [KAYDET
Sinyal 3: parametre 3419 CIKIb 3 BYRYM.
4. | Minimum ve maksimum goruntuleme degerlerini

belirleyerek sinyallerin dlgeklendirmesini belirler.
Parametre 3404/3411/3418, 9 (DYREKT) olarak
ayarlanmigsa bunun higbir etkisi yoktur. Daha fazla bilgi
icin, bkz. 3406 ve 3407 parametreleri.

Sinyal 1: parametre 3406 CIKIb 1 MIN ve 3407 CIKIb 1
MAX
Sinyal 2: parametre 3413 CIKIb 2 MIN ve 3414 CIKIb 2
MAX
Sinyal 3: parametre 3420 CIKIb 3 MIN ve 3421 CIKIb 3
MAX.

LOC UPAR YAZ
3406 CIKIp 1 MIN

0.0 Hz
IPTAL 00:00 [ KAYDET

LOC UPAR YAZ

3407 CIKIP 1 MAX
0,0 Hz

IPTAL | 00:00 [KAYDET
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B Asistan modu

Surucu ilk gahstirildiginda, Devreye Alma asistani temel parametreleri ayarlarken sizi
yonlendirir. Devreye Alma asistani, her biri Motor seti ya da PID kontrolu gibi ilgili
parametre setinin spesifikasyonlarindan sorumlu olan iki adet asistana ayrilmistir.
Devreye Alma asistani bu asistanlari art arda etkinlestirir. Asistanlari bagimsiz olarak
da kullanabilirsiniz. Asistanlarin gorevleri hakkinda daha fazla bilgi almak icin bkz.
bolum Devreye alma asistany, sayfa 121.

Asistan modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

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

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

Asistanlarn kullanma

Asagidaki tabloda, asistanlar ile ilgili olarak size yardimci olacak temel ¢calisma
sekansi verilmektedir. Motor ayarlari asistani 6érnek olarak kullaniimistir.

basin.

Devreye Alma asistani diginda bir asistani se¢gmeniz
halinde bu asistan, asagidaki 4. ve 5. islemlerinde
gOsterildigi gibi parametre setinin spesifikasyonu
konusunda size yardimci olacaktir. Bundan sonra
Asistanlar menusitnde bir bagka asistan secebilir ya da
Asistanlar modundan gikabilirsiniz. Motor ayarlari
asistani burada dérnek olarak kullaniimistir.

Devreye Alma asistanini se¢gmeniz halinde bu asistan,
asagidaki 4. ve 5. iglemlerinde g0sterildigi gibi parametre
setinin spesifikasyonu konusunda size yardSECIMimci
olacak olan ilk asistani etkinlegtirir. Devreye Alma
asistani daha sonra sizden sonraki asistanla devam
etmek ya da bu asistani gegcmek arasinda se¢im
yapmanizi ister; <A™ ve \.¥_~ tuslarini kullanarak
uygun yaniti segin ve ﬁ tusuna basin. Gegmeyi
secerseniz Devreye Alma asistani ayni soruyu bir
sonraki asistan icin sorar ve bu sekilde devam eder.

LOC U PAR YAZ
9905 MOTOR _NOM GER

V
CIKTIS 100:00 [KAYDET

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Cikis modundaysaniz <= tusuna basarak Ana r;rgg[jye LOC T ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar ﬁ PARAM ETRELER
tusuna basin. ASISTAN LAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ GIR
2. | Menlde ~a™ ve \..¥_'tuglari ve % tusuna basarak |[L0C & ASISTANLAR 1
ASISTANLAR secenegini segin ve Asistanlar moduna
gegin. Motor Set-up
Uygulama
H1z kontrol EXT1
Hiz kontrol EXT2
CIKIS 1 00:00 SEC
3. A ve S ¥ tuslariyla asistani segin ve ﬁ tusuna

LOC T SECIM _
Uygulama setup ile
devam etmek

ister misiniz?

Atlama
CIKIS 100:00 [ TAMAM
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Adi | Eylem Ekran
m
4. |+ Yeni bir deger belirlemek igin <A™ ve \.¥_“tuglarina ([CoCc & PAR YAZ
basin.
9905 MOTOR NOM GER
\'
CIKIS | 00:00 [KAYDET
+ Gerekli parametre hakkinda bilgi istemek igin (2) OC O YARDIM
tusuna basin. A~ ve ¥/ }l&larlna basarak Motc_)%" pl gkasi nda_ |
i i verilen degeri girin.
yardim metni iginde ilerleyin. f? tusuna basarak Sariism degeri g
yardimi kapatin. motorun D/Y
bagln gore olmalidir.
CIKIS |1 00:00
5. |+ Yenidegeri onaylamak ve sonraki parametrenin

. . . . <AYDE]
ayarlanmasi islemiyle devam etmek igin N tusuna
basin.

* Asistani durdurmak icin % tusuna basin.

LOC UPAR YAZ
9906 MOTOR_NOM AKIM

1.2 A
CIKIS | 00:00 [KAYDET
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B Degistirilen parametreler modu

Degistiriimis parametreler modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

* makro hazir degerlerinden degistiriimis tUm parametrelerin listesini gorintlileme

* bu parametreleri degistirme

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

Degistirilen parametrelerin goriintiilenmesi ve diizenlenmesi

Adi | Eylem Ekran
m
1. [Cikis modundaysanlz tusuna basarak Ana rrllclanuye LOC T ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulagsana kadar ﬁ PARAMETREL ER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ GIR
2. |Menlde ~a™ ve \.¥_ tuslari ve % tusuna basarak |[L0C %, DEGISEN PAR
DEGQSEN PAR secenegini segin ve Degistirilen SABYT HIZ
parametreler moduna gegin. 1203 SATH ;
1204 SABYT HIz 3
9902 UYGULAMA MAKROSU
CIKIS 100:00 [ YAZ
3. A ve (¥ tuglarini kullanarak degistirilen LOC T PAR YAZ
parametreyi listede segin. Segilen parametrenin degeri i
parametrenin altinda gériinttilenir. Degeri degistirmek 1202 SABYT HIz 1
icin ﬁ tusuna basin. 0 y O Hz
IPTAL | 00:00 [KAYDET
4. A ve S\ ¥/ tuslarini kullanarak parametre icin yeni |[Loc &, PAR YAZ
bir deger belirleyin. 1202 i 1
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun SAgYTOHIZHZ
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde )
degismesine neden olur. Tuglara ayni anda basildiginda .00 [KAVDET
goruntulenen deger, varsayilan degerle deg is tirihr. IPTAL | 00:00 TKAYDET
5. * Yeni degeri kabul etmek |g|n & tuguna basin. Eger LOC M DEGISEN PAR——

yeni deder varsayilan deger ise parametre, degistirilen
parametreler listesinden ¢ikarilir.
IPTAL

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin =2~
tusuna basin.

SABYT HIZ

15,0 Hz

1 SABYT HIZ
1204 SABYT HIZ 3
9902 UYGULAMA MAKROSU

CIKIS | 00:00 | YAZ




B Hata kayit modu

Hata kayit modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:
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* maksimum on hataya kadar surtcl hata gegmisini géruntilemek (guc
kapatildiktan sonra, yalnizca en son ¢ hata bellekte saklanir)

* en son ug¢ hatanin ayrintilarini gérme (gug kapatildiktan sonra, yalnizca en son
hatanin ayrintilari bellekte saklanir)

* hata alarm ile ilgili yardim metnini okuma

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

Hatalari goruntileme

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Cikis modundaysaniz <= tusuna basarak Ana meniiye LOC U ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menlye ulasana kadar % PARAM ETRELER
t b .
vstina basin ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ GIR
2. | Menude ~a™ ve \.¥_/ tuslari ve % tusuna basarak LOC L HATA KAYIT —1
HATA KAYIT segenegini secin ve Hata kayit moduna :19 5/§N|(£)|§ Ii%YI([)Z .
gegin. Fqunda, en son hatadan baslayarak hata kayitlari ¥ bC DUPUK GER
goéruntdlenir. 7. AI1l LOSS
Sirada goruntilenen rakam, bélum Hata izleme, sayfa )
335'da listelenen nedenler ve ¢dzim yollari arasindan GIKIS | 00:00 I DETAY
uygun olanini segebileceginiz hata kodudur.
3. | Hatanin ayrlntllarlnl goruntulemek icin —a™>ve \ ¥/ LOC & PANEL LOSS
tuslariyla segin ve @ tusuna basin. HATA ANI DI DURUM
00000 bin
HATA ZAMANI 1
13:04:57
HATA ZAMANI 2
CIKIS [00:00 [ TANI
4. | Yardim metnini gériintiilemek igin <§— tusuna basin. LOC LTANI ————
A ve \ ¥ tuslarina basarak yardim metni icinde Kontrol; Haberlesme

ilerleyin.

Yardim metnini okuduktan sonra T’ tusuna basarak
onceki ekrana donebilirsiniz.

kabTo ve
baglantilari, par
3002, 10 ve 11 nolu
grup parametre1er1

CIKIS | 00:00 [ TAMAM
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B Saat ve tarih modu

Saat ve tarih modunda yapabilecekleriniz:

» saati goruntileme ya da gizleme

 tarih ve saat gorintileme formatini degistirme
» tarih ve saat ayari yapmak

* gunsigindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak ayarlanmasini
devreye alma/devre disi birakma

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

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

Saati goriintuleme veya gizleme, ekran formatlarini degistirme, tarih ve saati
ayarlama ve gun isigindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak
ayarlanmasini devreye alma veya devre digi birakma

Adi | Eylem Ekran
m

1. | Cikis modundaysaniz s tusuna basarak Ana TIQ?SHUYG LOC T ANA MENU 1
gidin, aksi takdirde Ana meniiye ulasana kadar ﬁ PARAMETRELER
tusuna basin. ASISTANLAR

DEGISEN PAR
~CIKIS 1 00:00 [ GIR

2. | Tarih ve saat moduna gegmek icin menide <A™ ve LOC  ZAMAN&TARYH —1
? tuslar ile ZAMAN&TARIH segenegini segin ve
. tusuna basin. TARYH FORMATI
ZAMANI GIR
TARYHY GIR
CIKIS 100:00 [ SEC
3. |+ Saati gorintilemek (gizlemek) icin menlde SAAT LOC  SAAT GORUNUR—1

GORUNURLUK segenegini segin, % tusuna basin, | |CEETFRSEIS
Saat goster (Saat sakla) segeneklerini segin ve % Saat sakla
tusuna basin ya da degisiklik yapmadan dnceki ekrana
dénmek igin = tusuna basin.

CIKIS | 00:00 SEC

« Tarih formatini belirlemek iginsrpen[jde TARIH LOC & TARYH FORMATI-1
FORMATI secenegini segin, tusuna basin ve gQ
. . - . . T . . . aa
uygun bir format secin. Degisiklikleri kaydetmek igin 9 gg _ wyy
N ) Ya da iptal etmek i¢in =7 tusuna basin. aa/gg/yyyy
IPTAL | 00:00 [ TAMAM
* Zaman formatini belirlemek igirE1 menude ZAMAN LOC T ZAMAN FORMATI—1
FORMATI segenegini segin, = tusuna basin ve 4-saat
uygun bir format secin. Degisiklikleri kaydetmek igin 12-saat
TAMAM . . PTAL
N Ya da iptal etmek icin =7 tusuna basin.
IPTAL |1 00:00 SEC
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Adi

Eylem

Ekran

+ Saati ayarlamak icin mentide ZAMANI GIR secgenegini
segin ve ﬁ tusuna basmTAM@ ve ¥ tuslarina
basarak saati ayarlayin ve tusuna basin. Daha
sonra dakikayi ayarlayin. Delg 1§|k||klen kaydetmek icin

TAMAM

N Ya da iptal etmek icin =7 tusuna basin.

» Tarihi ayarlamak igin mentide TARIHI GIR secenegini
secin ve tusuna basin. .~ a™ ve \¥_ tuslarini
kullanarak tarihin ilk bolumunu (secilen tarih formatina
gore degisir) ayarlayin ve “= tusuna basin. Ayni
islemi |k|nC| kisim igin tekrarlayin. Yili ayarladiktan

TAMAI
sonra @ tusuna basin. Degisiklikleri iptal etmek igin
IPTAL
=7 tusuna basin.

* GUln 1s1gindan yararlanma degisiklerinde saatin
otomatik olarak ayarlanmasini devreye almak veya
devre disi birakmak icin menude GUNISIGI
TASARRUFU secgenegini segin ve ﬁ tusuna basin.

@ tusuna basildiginda, izlenmesi igin segebileceginiz
gun 1sigindan yararlanma degisikliklerinin uygulandigi
ulke ya da bolgelerdeki guinisigindan yararlanma
déneminin baslangi¢ ve bitis tarihlerinin géruntilendigi
yardim acilir. <A™ ve \ ¥’ tuslarina basarak
yardim metni iginde ilerleyin.

+ Gun 1s1gindan yararlanma degisiklerinde saatin
otomatik olarak ayarlanmasini devre digi birakmak
' “e . SE
icin Kapall segenegini segin ve ﬁ tusuna basin.

+ Saatin otomatik olarak ayarlanmasini etkinlestirmek
icin, gun 1s1gindan yararlanma degisiklikleri
izlenecek olan ulke veya bolgeyi segin ve =
tusuna basin.

. Deglglkllk yapmadan onceki ekrana donmek igin
tusuna basin.

LOC U ZAMANI GIR

iE: 41

IPTAL | 00:00 [ TAMAM

LOC UTARIHI GIR ——

iEl.03.05

IPTAL | 00:00 [ TAMAM

LOC L GUN ISIK TAS—1
EU

us
Australial:NSw,Vict.
Australia2:Tasmania.

CIKIS 100:00 [ SEC

LOC U YARDIM

EU:

on: Mar last Sunday
off: oct last Sunday

usS:
TCIKIS 100:00 [
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B Parametre yedekleme modu

Parametre yedekleme modu, surlcu parametrelerinin yedeginin alinmasi igin bir
surucuden baska bir suracuye verilmesi iglemidir. Panele yukleme, Ug¢ adete kadar
kullanici seti de dahil olmak Uzere tum suridcu parametrelerini gelismis kontrol
panelinde kaydeder. TUm set, kismi parametre seti (uygulama) ve kullanici setleri
kontrol panelinden bagka bir suricuye veya ayni surucuye kaydedilebilir. Kargiya
yukleme ve kargidan yukleme, lokal kontrolde gerceklestirilebilir.

Kontrol panelinin bellegi ugucu olmayan bellektir ve panel piline bagli degildir.

Parametre yedekleme modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» Tum parametrelerin surticiden kontrol paneline kopyalanmasi (PANELE
YUKLE). Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistirilemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

« PANELE YUKLE (BACKUP INFO) ile kontrol paneline kaydedilmis yedekleme
hakkindaki bilgileri goruntuleyin. Buna, ornegin yedeklemenin yapildigi yerdeki
strtictinuin tipi ve degeri de dahildir. SURUCUYE YUKLE (TUMU) ile
parametreleri bir bagka surlcuye kopyalayacaginizda, suruculerin uygun
oldugundan emin olmak amaciyla bu bilgilerin kontrol edilmesi faydali olacaktir.

+ Parametre setinin tamaminin kontrol panelinden surucuye yuklenmesi
(SURUCUYE YUKLE (TUMU)). Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen motor
parametreleri de dahil olmak Uzere tUm parametreler surtclye yazilir. Bu,
kullanicinin parametre setlerini icermez.

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

» Kontrol panelinden slrlclye kismi parametre setini (tim setin bir bolima)
kopyalar (UYGULAMAY| YUKLE). Kismi set kullanici setlerini, dahili motor
parametrelerini, 9905...9909, 1605, 1607, 5201 parametrelerini ve grup 51
HARYCY HABER MODUL ve 53 EFB PROTOKOL parametrelerini icermez.

Kaynak ve hedef surtculer ile motor boyutlarinin ayni olmasina gerek yoktur.

* kullanici set 1 parametrelerinin kontrol panelinden surucuye kopyalanmasi
(KULLANICI SET1 YUKLE). Kullanici seti grup 99 BAPLAMA VERYLERY
parametrelerini ve dahili motor parametrelerini icerir.

Fonksiyon menude yalnizca kullanici seti 1'in ilk olarak 9902 UYGULAMA
MAKROSU (bkz. bolum Kullanycy makrolary, sayfa 119) parametresi kullanilarak
kaydedilmis ve daha sonra PANELE YUKLE ile kontrol paneline yiiklenmis olmasi
durumunda goruntulenir.

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

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

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



Parametrelerin yuklenmesi ve kaydedilmesi
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Yukleme ve kaydetme fonksiyonlarinin kullanilabilir olmasi igin yukariya bakin.
Kargiya yukleme ve kargidan yukleme igin surtcunun lokal kontrolde olmasi

gerektigini unutmayin.

Adi | Eylem
m

Ekran

1. | Cikis modundaysaniz -— tusuna basarak Ana menlye
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar =
tusuna basin. + Durum satirinda REM gdsteriliyorsa,
lokal kontrole gegmek igin ilk 6nce tusuna basin.

LOC T ANA MENU

PARAMETRELER
ASISTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKTS 100:00 [T GIR _

2. |Mentde <& ve < tuslari ve <x= tusuna basarak
PAR YEDEKLE sec¢enegini segin ve Parametre
yedekleme moduna gegin.

LOC L PAR YEDEKLE —1
PANELE_YUKLE __________|
YEDEKLEME BILGISI
SURUCUYE YUKLE (TUMU)
UYGULAMAYI YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE

CIKIS 100:00 SEC

3. |+ Tum parametreleri (kullanici setleri ve dahili
parametreler de dahil olmak Gzere) strictden kontrol
paneline yuklemek igin <A™ ve ¥ tuslarini
kullanarak Yedekleme parametresi menustinde
PANELE YUKLE segenegini segin ve ﬁ tusuna
basin. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda
tamamlama ylizdesi olarak gésterilir. islemi durdurmak
icin 7 tusuna basin.

Karsiya ylkleme islemi tamamlandiktan sonra
ekranda bununla ilgili bir mesaj goruntalenir.
Parametre yedekleme menusine donmek igin %4
tusuna basin.

* Yukleme islemlerini gerceklestirmek icin (burada
SURUCUYE YUKLE (TUMU) érnek olarak verilmistir)
A ve S ¥ tuslarini kullanarak Parametre
yedekleme meniisiinde uygun islemi secin ve <&
tusuna basin. Aktarma durumu ekranda tamamlama
yilizdesi olarak gdsterilir. islemi durdurmak igin ﬁ
tusuna basin.

Yukleme iglemi tamamlandiktan sonra ekranda
bununla ilgili bir mesaj goruntulenir. Parametre
yedekleme menusine dénmek igin @ tusuna basin.

LOC UPAR YEDEKLE ——

Parametr kopyalaniyor
%50

LOC U MESAJ
Parametre geri
yikleme basarili

TAMAM | 00:00

LOC UPAR YEDEKLE ——

Parametreler
yuk;en1yor (tlim

| %50
e e e
DUP 00:00

LOC UMESAJ
Parametre ylklemesi
basariyla
tamamlandi .

TAMAM | 00:00
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Yedekleme bilgilerinin goriintlilenmesi

tusuna basin.

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Cikis modundaysaniz <s— tusuna basarak Ana rIr|1<<IaSnUye LOC  ANA MENU
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar ﬁ PARAM ETRELER
tusuna basin. ASISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS 100:00 [ GIR
2. | Menide ~a™ ve \.¥_/ tuslari ve % tusuna basarak |[[oC % PAR YEDEKLE —1
PAR YEDEKLE secenegini sec¢in ve Parametre
yedekleme moduna gegin. gEEEEbE"E"EYE&EI%UMU)
UYGULAMAYI YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE
CIKIS 100:00 [ SEC
3. P:alrar_ne_tre yedekleme mentstinde YEDEKLEME LOC  YEDEKLEME —
BILGISI seEgeneQini A ve (¥ tuslarini kullanarak | [SURUCU TIPI
secin ve <= tusuna basin. Ekranda, yedeklemenin 3%82325RUCU -
yapildigi surucu ile ilgili asagidaki bilgiler géruntulenir: 9A747
JRUCL TiPi: riicil tioi 3301 YAZILIM VERSYYON
Sl{Rl{Cl{ TIIIDI. ’ surlcu tipi o ~|[Fczres 100100
SURUCU TYPY XXXYZ formatinda surtcinin degeri,
LOC Y YEDEKLEME ——
burada ACS355
XXX: Nominal akim degeri. “A” 332‘71415URUCU TYPY
bulunmasi ondalik ayiriciy1 gosterir, 3301 YAZILIM VERSYYON
érn 9A7, 9,7 A anlamina gelir. 241A hex
4 =400V
Z:i = Avrupa ylUkleme paketi
n = ABD yukleme paketi
YAZILIM VERSYYON:siriicii yazilimi strimdi.
Bilgiler arasinda ~~a™ ve \.¥_~ tuslarini kullanarak
gezinebilirsiniz.
4. | Parametre yedekleme menusine donmek igin %

LOC U PAR YEDEKLE —1
PANELE _YUKLE _______|
YEDEKLEME BILGISI
SURUCUYE YUKLE (TUMU)
UYGULAMAYI YUKLE
KULLANICI SET1 YUKLE

CIKIS | 00:00 SEC




B |/O ayarlari modu
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I/O ayarlari modunda asagidaki iglemleri gerceklestirebilirsiniz:

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

+ parametre ayarini diizenleme. Ornegin Ain1 (Analog giris 1) altinda “1103: REF1”
bulunuyorsa, yani 1103 REF1 SECYMY parametresi degeri Al1 ise, bu degeri 6rn.
Al2 olarak degistirebilirsiniz. Ancak 1706 REF1 SECYMY parametresi degerini
Al1 olarak ayarlayamazsiniz.

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

1/0 terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini duzenleme ve degistirme

Adi | Eylem Ekran
m
1. | Cikis modundaysaniz <= tusuna basarak Ana rIrlltlaanye LOC U ANA MENU 1
gidin, aksi takdirde Ana menuye ulagana kadar ﬁ PARAMETRELER
tusuna basin. ASTISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS | 00:00 GIR
2. | 1/O ayarlari moduna gegmek icin <A™ ve \.¥_“tuslarini |[Coc & 1/0 AYARLARI—1
kGuIIr!anarak menide I/O AYARLARI segenegini secin ve I ) |
) tusuna basin. ROLE CIKISLRI EROUTg
ANALOG CIKISLR (AOUT
PANEL
CIKIS 100:00 [ SEC
3. CANve V¥ tuslarini kullanarak /O grubunu, érn. LOC & I/O AYARLARI —
DUJITAL GIRISLER grubunu segin ve % tusuna basin.
Kisa bir duraklamanin ardindan, segiminizle ilgili gegerli :_Lg(I)liSTART/STOP (EL)
ayar ekranda gosterilir. 1001:YON (EL)
-DI3-
CIKIS | 00:00
4. | A ve S\ ¥ /tuslanyla ayari segin (parametre LOC U PAR YAZ
numarasi olan bir satir) ve <] tusuna basin.
1001 HAR1 KOMUTLAR
DI1,2
[2]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
5. | A ve \.¥_/ tuglarini kullanarak ayar igin yeni bir LOC & PAR YAZ
deger belirleyin. 1001 1
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tugun BA:E]-KPOMUZTI&R
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde [3] ’
degismesine neden olur. Tuslara ayni anda basildiginda )
goéruntilenen deger, hazir degere degisir. IPTAL | 00:00 [KAYDET
6. |+ Yenidegeri kaydetmek igin (@AYDE tusuna basin. LOC L I/0 AYARLARI—]

* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak i¢gin I%ﬁ

tusuna basin.

100%:START PLSCEL)
_DI -

100%:STOP PLS (E1)
_DI —

CIKIS |1 00:00
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Uygulama makrolari

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde, uygulama makrolari anlatiimaktadir. Her bir makro igin varsayilan
kontrol baglantilarini gésteren (dijital ve analog I/O) bir baglanti semasi
bulunmaktadir. Bu bolim ayni zamanda bir makronun nasil kaydedilip, geri
yuklenecegini anlatir.

Makrolara genel bir bakis

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

ACS355 yedi standart makro ve ug¢ kullanici makrosuna sahiptir. Asagidaki tablo
makrolarin bir 6zetini verir ve yapilabilecek uygulamalari agiklar.

Makro Uygun uygulamalar

ABB standart Bir, iki, u¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigi
siradan hiz kontrol uygulamalari. Start/stop, bir dijital girig ile kontrol edilir
(seviye start ve stop). iki hizlanma ve yavaslama rampa secimi arasinda
gecis yapmak mumkuanddar.

3 kablolu Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigi
siradan hiz kontrol uygulamalari. Surtcu, butonlarla start veya stop edilir.
Alternate Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadigi hiz

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

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

Man/Oto iki kontrol cihazi arasinda gegisin gerektigi hiz kontrol uygulamalari. Bazi
kontrol sinyal terminalleri tek bir cihaz ve geri kalani digerleri i¢in
ayrilmistir. Bir dijital giris kullanimda olan terminaller (cihazlar) arasinda
secim yapar.

PID kontrol Proses kontrol uygulamalari or. basing kontroli, seviye kontroll ve akig

kontrolU gibi farkli kapali ¢evrim kontrol sistemleri. Proses ve hiz
kontrolleri arasinda gecis yapmak mumkundur: bazi kontrol sinyal
terminalleri proses kontroll, bazilari ise hiz kontroll i¢in ayrilmigtir. Bir
dijital giris proses ve hiz kontrolU arasinda se¢im yapar.

Moment kontroli

Moment kontrol uygulamalari. Moment ve hiz kontrolleri arasinda gegis
yapmak mumkundur: bazi kontrol sinyal terminalleri moment kontrold,
bazilari ise hiz kontrolU igin ayrilmistir. Bir dijital giris moment ve hiz
kontrolG arasinda secim yapar.

Kullanici

Kullanici kullanima 6zel standart makroyu saklayabilir, yani 99 BASLAMA
VERILERI grubunu igeren parametre ayari ve motor tanimlamayi kalici
hafizaya saklayip veriyi daha sonraki bir zamanda geri alabilir.

Ornegin, Ug farkl motor arasinda gegcis yapabilmek gerektiginde (i¢
kullanici makrosu kullanilabilir.
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Uygulama makrolarinin I/O baglantilar hakkinda kisa bilgi

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

Giris/ Makro
Gikis ABB 3 kablolu [Alternate [Motor  [Hand/Auto|PID Moment
standart potansym kontrol kontrolii
Al1 Frek. ref. [Hiz ref. Hiz ref. - Hiz ref. Hiz ref. Hiz ref.
(0...10 V) (Manuel) |(Manuel)/ |(Hiz)
Pros. ref.
(PID)
Al2 - - - - Hiz ref. Proses Moment
(0...20 m (Otomatik) |degeri ref.
A) (Moment)
AO Cikis frek. |Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz Hiz
D1 Stop/Start | Start Start (ileri) | Stop/Start | Stop/Start |Stop/Start | Stop/Start
(darbe) (Manuel) |(Manuel) |(Hiz)
DI2 ileri/Geri | Stop Start (geri) |ileri/Geri |ileri/Geri  |Manuel/PI |ileri/Geri
(darbe) (Manuel) |D
DI3 Sabit hiz |ileri/Geri |Sabithiz |Hiz ref. Man/Oto  |Sabit hiz 1|Hiz/
girisi 1 girisi 1 yukari (Hand/Auto Tork
)
DI4 Sabit sabit | Sabit hiz | Sabit sabit [Hiz ref. ileri/Geri  |Calisma |Sabit hiz 1
giris 2 girisi 1 giris 2 asagi (Otomatik) |izni
DI5 Rampa Sabit sabit |Rampa Sabit hiz 1 |Stop/Start | Stop/Start |Rampa
Gifti secgimi |giris 2 Gifti secimi (Otomatik) [(PID) cifti secimi
RO Hata (-1) |[Hata(-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |[Hata (-1)
DO Hata (-1) |Hata(-1) |[Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1) |Hata (-1)
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ABB standart makrosu

Bu, hazir deger makrodur. Ug sabit hizla genel amagli bir I/0 konfiglrasyonu saglar.
Parametre degerleri, bolum Parametreler sayfa 185 iginde verilen hazir degerlerdir.

Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz bkz. bdlim
I/O terminalleri sayfa 57.

B Hazir deger I/O baglantilar

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
A _Fi’ 2 |AM Cikis frekansi referansi: 0...10 V "
1...10 kohm Valaam | | 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
J/ Ll | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
max. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
g //* T | 7 |AO Cikis frekansi degeri: 0...20 mA
7 _;'4) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 |+24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
— 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
- [12|Di1 Stop (0) / Start (1)
E g 13 [DI2 ileri (0) / Geri (1)
14 |DI3 Sabit hiz segimi 2
L __15[DI4 | Sabit hiz segimi 2
e 16 |DI5 Hizlanma ve yavaslama segimi 3)
X1B
17 |ROCOM Role ¢ikigi 1
18 |RONC <| Hata yok [Hata (-1)]
& 19 [RONO
20 [DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?4# Hata yok [Hata (-1)]
22 [ DOGND
1) Vektdr modunun secilmis olmasi halinde hiz 30= rampa zamani 2202 ve 2203
referansi olarak Al1 kullanilir. parametrelerine gore.
2) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 1 = rampa zamani 2205 ve 2206

parametrelerine gore.
4) Kelepce altinda 360 derece topraklama.

DI3 |DI4 |Caligsma (parametre)
0 |0 |Al1 Gzerinden hiz ayari

1 0 Hiz 1 (1202) Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.
o 1 Hiz 2 (1203) Gulvenli moment kapatma baglantilari
1 1 |Hiz3(7204) (X1C:STO; semada gosterilmemektedir)

varsayllan olarak képrulenir.
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3 kablolu makro

Bu makro, surlicii gegici butonlar ile kontrol edildiginde kullanilir. Ug sabit hiz sadlar.
Makroyu etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini
2 (3 KABLOLU,) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri i¢in, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolum I/O terminalleri sayfa 51.

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

B Hazir deger 1/0 baglantilari

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
FFHf [5 [A1 [Motor hiz referanst: 0...10 V
1...10 kohm Voliaam | | 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
J/ Ll | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
max. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
g) I | 17 |AaO Motor hizi degeri: 0...20 mA
4/ Ll |_;.2) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 [+24V Yardimci gerilim gikigl: +24 V DC, maks. 200 mA
C 10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisl ortak ucu
11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu
- s s—12|DI1 Start (darbe £ )
—olo—13|DI2 Stop (darbe Y.)
" T14[DI3 |ileri (0) / Geri (1)
~~_115|Di4 Sabit hiz segimi )
L~__116|DI5  |Sabit hiz secimi
X1B
17 |ROCOM Role cikisi 1
18 |IRONC Q Hata yok [Hata (-1)]
& 19 [RONO
20 |[DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
02 21 |DOOUT 3?@; Hata yok [Hata (-1)]
22 IDOGND

) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.

DI3 |DI4 |Calisma (parametre) Guvenli moment kapatma baglantilari

0 |0 |Al1 Gzerinden hiz ayari (X1C:STO; semada gosteriimemektedir)
1 0 [Hiz1(7202) varsayilan olarak kdprulenir.

O Hiz 2 (1203)

1 1 Hiz 3 (1204)

2) Kelepce altinda 360 derece topraklama.
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Alternate makro

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

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolum I/O terminalleri sayfa 51.

B Hazir deger I/O baglantilar

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
%_Pi’ 2 (A1 Motor hiz referansi: 0...10 V
1...10 kohm ~ | i 3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
4/ Ll I 4 [+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| | 5 [AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
max. 500 ohm | | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
@ re— | 17 |AO Motor hizi degeri: 0...20 mA
J/ Ll l_é'S) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 |+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
- 11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu
- [12|DI1 ileri start: Eger DI1 = DI2 ise sUiriicu durur.
" 113DI2 |Geri start
" 114|DI3 | Sabit hiz segimi !
-~ 115|DI4 | Sabit hiz segimi !
g 16 |DIS Hizlanma ve yavaglama rampa segimi 2)
X1B
17 |[ROCOM Role ¢ikigi 1
18 |RONC ; Hata yok [Hata (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Dijital ¢cikig, maks. 100 mA
0% 21 |DOOUT 3;3&; Hata yok [Hata (-1)]
22 [DOGND
) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 1 = rampa zamani 2205 ve 2206
DI3 [DI4 [Galisma (parametre) parametrelerine gore.
0 0 [Al1 Uzerinden hiz ayari 3) Kelepcge altinda 360 derece topraklama.
1 |0 |Hiz1(7202) Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-inctir.
0 |1 |Hiz2(7203) Giivenli moment kapatma baglantilari
1 |1 [Hiz3(7204) (X1C:STO; semada gosterilmemektedir)
2) 0 = rampa zamani 2202 ve 2203 varsayilan olarak koprulenir.

parametrelerine gore.
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Motor potansiyometresi makro

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

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz

bkz. bolum I/O terminalleri sayfa 51.

B Hazir deger I/O baglantilar

max. 500 ohm

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
2 |Al1 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
3 |GND Analog giris devresi ortak ucu
4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
5 |AI2 Hazir deger olarak kullanimda degil. 0...10 V
6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
‘-@ I e .fl 7 |AO Motor hizi degeri: 0...20 mA
J/ Ll ';_2) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 |+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim gikigl ortak ucu
- 11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu
- T12 DI Stop (0) / Start (1)
———T{13[DI2 |lleri (0) / Geri (1)
- 14 |DI3 Hiz referansi yukari )
Eg— 15 |DI4 Hiz referansi asagi ')
e 16 |DI5 Sabit hiz 1: parametre 71202
X1B
17 |[ROCOM Role cikisi 1
18 |[RONC ;| Hata yok [Hata (-1)]
& 19 [RONO
20 [DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?4#2 Hata yok [Hata (-1)]
22 | DOGND

) Hem DI3 hem de DI4 aktif veya devre
disiysa hiz referansi degismez.

Mevcut hiz referansi strlcu dururken ve (X1C:STO; semada gosterilmemektedir)
besleme gerilimi kesilirken saklanir.

2) Kelepce altinda 360 derece topraklama.

Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-inctir.
Guvenli moment kapatma baglantilari

varsayilan olarak koprulenir.
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Man/Oto makrosu

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

Parametre varsayilan degerleri i¢in, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolum I/O terminalleri sayfa 57.

Not: 2708 START IZNI parametresinin degeri 0 (OFF) varsayilan degerinde
kalmaldir.

B Hazir deger 1/0 baglantilari

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
FAte (A Motor hiz referansi (Manuel): 0...10 V
1"'10k°h’£"‘—£ = | {3 |GND _ |Analog giris devresi ortak ucu
7 ] i | 4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
|—<|>=/f .f'|_ i I 5 |AI2 Motor hiz referansi (Otomatik): 0...20 mA 2)
max. 500 ohm < | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
’_@ 7 T | |17 [a0 Motor hizi degeri: 0...20 mA
7 _4'1) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 |+24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
. 11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu
- [12|DI1 Stop (0) / Start (1) (Manuel)
E g 13 [DI2 ileri (0) / Geri (1) (Manuel)
e 14 |DI3 Manuel (0) / Otomatik (1) kontrol se¢imi
" —{15|DI4 __|ileri (0) / Geri (1) (Otomatik)
] 16 |DIS Stop (0) / Start (1) (Otomatik)
X1B
17 |ROCOM Role cikisi 1
18 |[RONC :| Hata yok [Hata (-1)]
&) 19 [RONO
20 [DOSRC Dijital ¢ikig, maks. 100 mA
02 21 |DOOUT 3?@; Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
" Kelepce altinda 360 derece topraklama. Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.
2) Sinyal kaynaginin gu¢ kaynagi haricidir. Guvenli moment kapatma baglantilar
Imalat¢inin talimatlarina bakin. Surtci (X1C:STO; semada gosteriimemektedir)

yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen  varsayilan olarak képrilenir.
sensorleri kullanmak igin bkz. sayfa 53.
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Bu makro, basing kontrolu, debi kontrolt gibi kapali devre kontrol sistemleri icin

parametre ayarlarini saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroll olarak da

degistirilebilir. Makroyu etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresinin degerini 6 (PID KONTROL) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri i¢in, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bolum I/O terminalleri sayfa 57.

Not: 2708 START IZNi param. degeri 0 (OFF) varsayilan degerinde kalmalidur.

B Hazir deger 1/0 baglantilari

|

1...10 kohm%

Val

/

4
4
'

F@y/» ]

+ A

max. 500 ohm ~

o

2ra

~

S

|||-\
n

A

AR

X1A

1 |SCR Sinyal kablo ekrani

2 |A1 Motor hizi ref. (Hand / Pros. ref. (PID): 0...10 V
3 |GND Analog giris devresi ortak ucu

4 |+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
5 |AI2 Proses gercek degeri: 4...20 mA 3)

6 |GND Analog giris devresi ortak ucu

7 |AO Motor hizi degeri: 0...20 mA

8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

9 |[+24V Yardimci gerilim gikigl: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikis ortak ucu

11 |DCOM | Dijital giris ortak ucu

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

13 |DI2 Manuel (0) / PID (1) kontrol segimi

14 |DI3 Sabit hiz 1: parametre 7202

15|Dl4 Calisma izni

16 |DIS Stop (0) / Start (1) (PID)

X1B

17 |ROCOM Role cikisi 1

18 |[RONC Q Hata yok [Hata (-1)]

19 [RONO

20 |[DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA

21 |DOOUT 3?«# Hata yok [Hata (-1)]

22 I DOGND

1) Manuel:0...10 V -> Hiz referansi.

PID: 0...10V -> %0...100 PID set degeri.
2) Kelepce altinda 360 derece topraklama.

3) Sinyal kaynaginin gu¢ kaynagi haricidir.
Imalatginin talimatlarina bakin. Strtcu

yardimci gerilim ¢ikisi tarafindan beslenen
sensorlerini kullanmak igin bkz. sayfa 53.

Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-ingtir.

Guvenli moment kapatma baglantilari
(X1C:STO; semada gosterilmemektedir)
varsaylilan olarak kdprulenir.
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Moment kontrol makrosu

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

Parametre varsayilan degerleri i¢in, bkz. bolum Farkli makrolara sahip hazir degerler
sayfa 176. Asagida verilen hazir deger baglantilarin diginda baglantilar kullanirsaniz
bkz. bdlum I/O terminalleri sayfa 57.

B Hazir deger 1/0 baglantilari

X1A
1 |SCR Sinyal kablo ekrani
b e T N PN Motor hiz referansi (Hiz): 0...10 V
1"'10k°h’[“‘—£ A | |3 |GND  |Analog giris devresi ortak ucu
7 ] i | 4 (+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
’—@7’ .f'|_ i | 5 [AI2 Motor momenti referansi (Moment): 4...20 mA %)
max. 500 ohm < | 6 |GND Analog giris devresi ortak ucu
A)—F ./’l_ | | 7 |AO Motor hizi degeri: 0...20 mA
J/ = —éls) 8 |GND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
9 |+24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
10 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
- 11 |DCOM |Dijital giris ortak ucu
- 112D Stop (0) / Start (1) (Hiz)
- 113[DI2 |ileri (0) / Geri (1) 7
e 14 |DI3 Hiz (0) / Moment (1) kontrol segimi
E g 15 |DI4 Sabit hiz 1: parametre 7202
e 16 |DIS Hizlanma ve yavaglama rampa segimi 2)
X1B
17 |ROCOM Role cikisi 1
18 |[RONC :| Hata yok [Hata (-1)]
X 19 |[RONO
20 |DOSRC Dijital ¢ikis, maks. 100 mA
03¢ 21 |DOOUT 3?@; Hata yok [Hata (-1)]
22 |DOGND
) Hiz kontroli:  Dénme yonunu degistirir. 4) Sinyal kaynaginin gu¢ kaynagi haricidir.
Moment kontroli:Moment yonunu degistirir. Imalatginin talimatlarina bakin. Surtci
2) = rampa zamani 2202 ve 2203 yardqnm gerilim Qlkl$! t_araflndan beslenen
parametrelerine gére. sensorleri kullanmak igin bkz. sayfa 53.
1 = rampa zamani 2205 ve 2206 Sikma momenti 0,4 N-m / 3,5 Ibf-inctir.
parametrelerine gore. Giivenli moment kapatma baglantilari
3) Kelepce altinda 360 derece topraklama. (X1C:STO; semada gosteriimemektedir)

varsaylilan olarak kdprulenir.
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Kullanici makrolari

Standart uygulama makrolarina ek olarak Ug¢ kullanici makrosu yaratmak da
mumkindir. Kullanici, kullanici makro sayesinde 99 BASLAMA VERILERI grubunu
iceren parametre ayarlari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip veriyi daha
sonraki bir zamanda geri alabilir. Panel referansi, makronun lokal kontrolde
kaydedilmesi ve yuklenmesi halinde de kaydedilir. Uzaktan kumanda ayari kullanici
makrosuna kaydedilirken lokal kontrol ayari kaydedilmez.

Asagidaki iglemler Kullanici makrosu 1'in nasil olusturulacagini ve ¢agirilacagini
anlatmaktadir. Diger iki makrosu igin de islemler aynidir, yalnizca parametre 9902
UYGULAMA MAKROSU degerleri farkhdir.

Kullanici makro 1'i yaratmak igin:

« Parametreleri ayarlayin. Uygulama gerektiriyorsa ve henuz yapilmamissa, motor
tanimlama iglemini gergeklestirin.

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

MENU
+ Kaydetmek igin K%T (gelismis kontrol paneli) veya % (temel kontrol paneli)

tuslarina basin.

Kullanici makro 1’i geri ¢gagirmak igin:

+ 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresini 0 (KULLAN1 YUKL) olarak
degistirin.
KAYDET MCE,I%U
* Yuklemek igin N (gelismis kontrol paneli) veya N (temel kontrol paneli)

tuslarina basin.

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

Not: Kullanici makro yiikleme ayni zamanda 99 BASLAMA VERILERI grubundaki
parametre ayarlarini ve motor tanimlama sonuglarini da tekrar yukler. Ayarlarin
kullanilan motora kargilik geldiginden emin olun.

ipucu: Kullanici, her motor degistirildiginde motor tanimlamayi tekrarlamadan ve
motor parametrelerini ayarlamak zorunda kalmadan surtcuyu u¢ motor arasinda
anahtarlayabilir. Kullanicinin yapmasi gereken ayarlari duzenleyerek her bir motor
icin de bir kerede motor tanimlama gergeklestirmek sonra da veriyi iki kullanici
makrosu olarak saklamaktir. Motor degistiginde sadece ona karsilik gelen kullanici
makrosu yuklenmelidir bunun sonunda motor ¢aligsmaya hazir hale gelir.
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Program ozellikleri

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde program o6zellikleri anlatilir. Her 6zellik icin ilgili kullanici ayarlarinin,
gercek sinyallerin ve hata ve alarm mesajlarinin bir listesi vardir.

Devreye alma asistani

m Giris

Devreye Alma asistani (gelismis kontrol paneli gereklidir), istenen verilerin
(parametre deg@erleri) surucuye girilmesine yardimci olarak kullaniciyl devreye alma

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

Devreye Alma asistani, her biri ilgili parametre setinin belirlenmesi islemi konusunda
kullaniciyr yénlendiren diger asistanlari cagirir. ilk start yapildiginda, suriicii otomatik
olarak ilk gorev olan Dil secimi’ni girmeyi dnerir. Kullanici gorevleri, Devreye Alma
asistaninin dnerilerine gore sirayla aktiflestirebilecegi gibi, ayri ayri da aktiflestirebilir.
Kullanici surticu parametrelerini, asistani hi¢ kullanmadan geleneksel yontemlerle de
ayarlayabilir.

Devreye Alma asistaninin ve diger asistanlarin ¢alistirilmasi konusunda bilgi almak
igin bkz. bolum Asistan modu, sayfa 98.
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B Gorevlerin varsayilan deger siralamasi

Uygulama gorevinde (parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU) yapilan segime gore
Devreye Alma asistani onerecegi bir sonraki goreve karar verir Hazir deger gorevler
asagidaki tabloda gosterilmigtir.

Uygulama segimi Hazir deger gorevler

ABB STANDART Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI1, Hiz kontrolii HARICI2, Start/Stop kontroli,
Zamana bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

3 KABLOLU Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI1, Hiz kontrolii EXT2, Start/Stop kontrolii, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

ALTERNATE Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI1, Hiz kontrolii HARICI2, Start/Stop kontroli,
Zamana bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MOTOR POT Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI1, Hiz kontrolii EXT2, Start/Stop kontrolii, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MAN/OTO Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI1, Hiz kontrolii EXT2, Start/Stop kontrolii, Zamana
bagli fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

PID KONTROL Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddlleri, PID
kontrolii, Hiz kontrolii HARICI2, Start/Stop kontrolii, Zamana bagl
fonksiyonlar, Korumalar, Cikis sinyalleri

MOMENT KONTR Dil sec¢imi, Motor ayarlari, Uygulama, Opsiyon moddulleri, Hiz
kontrolii HARICI2, Start/Stop kontrolii, Zamana bagli fonksiyonlar,
Korumalar, Cikig sinyalleri
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B Gorevlerin ve ilgili suricu parametrelerinin listesi

Uygulama gorevinde (parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU) yapilan segime gore
Devreye Alma asistani onerecegi bir sonraki goreve karar verir

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

Motor tanimlamanin gergeklestiriimesi. 9910

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

Uygulama

Uygulama Makrosunun segilmesi

9902, makro ile ilgili
parametreler

Opsiyon modiilleri

Opsiyon modullerinin aktiflestiriimesi

Grup 35 MOTOR ISI
OLCUMU, grup 52 PANEL

HABERLESME
9802

Hiz kontrolii Hiz referansi igin kaynak segilmesi 1103

HARICI1

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

Referans limitlerinin ayarlanmasi
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi

Hizlanma ve yavaslama rampa surelerinin
ayarlanmasi

(1301...1303, 30017)

1104, 1105
2001, 2002 (2007, 2008)
2202, 2203

Hiz kontrolu
HARICI2

Hiz referansi igin kaynak segilmesi

(Eger A1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, 6lcekleme, ters ¢cevirmenin
ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi

1106
(1301...1303, 30017)

1107, 1108

Moment kontrolii

Moment referansi igin kaynak segilmesi

(Eger A1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, 6lcekleme, ters cevirmenin
ayarlanmasi)

1106
(1301...1303, 30017)

Referans limitlerinin ayarlanmasi 1107, 1108
Moment yukari rampa ve asagl rampa 2401, 2402
surelerinin ayarlanmasi

PID kontrol Proses referansi igin kaynak segilmesi 1106

(Eger A1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris
limitleri, dlcekleme, ters gevirmenin
ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi

Proses gercgek degeri icin kaynak ve
limitlerin ayarlanmasi

(1301...1303, 30017)

1107, 1108
2001, 2002 (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Adi Aciklama ilgili parametreler
Start/Stop kontrolii |HARICi1 ve HARICI2 harici kontrol 1001, 1002
konumlarinin start ve stop sinyallerinin
kaynak secilmesi
HARICIi1 ve HARICI2 arasinda se¢im 1102
Yon kontrolinin tanimlanmasi 1003
Start ve stop modlarinin tanimlanmasi 2101...2103
Calisma izni siny. kullaniminin segilmesi 1601
Korumalar Akim ve moment limitlerinin ayarlanmasi 2003, 2017
Cikis sinyalleri Role ¢ikisi RO1 ve MREL-01 rdle ¢ikisi Grup 14 ROLE CIKISLARI

uzanti modulu kullaniliyorsa RO2...RO4 ile
gosterilen sinyallerin segilmesi.

Analog cikig AO araciligiyla gosterilen

Grup 15 ANALOG

sinyallerin secilmesi CIKISLAR
Minimum, maksimum, dlgcekleme ve ters
cevirme degerlerinin ayarlanmasi
Zamana bagh Zamana bagli fonksiyonlarin ayarlanmasi |36 ZAMANSAL
fonksiyonlar FONKSIYON
HARICI1 ve HARICI2 harici kontrol 1001, 1002
konumlari icin zamana bagh
baslatma/durdurma kontrolinin segilmesi
Zamana bagli HAR1/HAR2 kontrollu se¢gme | 1102
Zamana bagli sabit hiz 1'in etkinlestiriimesi | 7201

Réle ¢cikisi RO1 ve MREL-01 réle ¢ikisi
uzanti modulu kullaniliyorsa RO2...RO4 ile
gosterilen zamanli fonksiyon durumunun
secilmesi.

Zamana bagli PID1 parametre seti 1/2
kontrolinun secilmesi

1401...1403, 1410

4027

B Asistan ekraninin igerigi

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

—

Ana ekran

Bilgi ekrani

REM U PAR YAZ

9905 MOTOR NOM GER ri
Vv tam olarak_girin.
Birden fazla motorun

LOC T YARDIM

verilen degeri

Motor plakasinda

2 tek surici ile
IPTAL | 00:00 [KAYDET CIKIS 1 00:00

1 | Parametre Yardim metni ...

2 | Girig alani ... yardim metni devami




Lokal kontrol / harici kontrol
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Sardcd, start, stop ve ydn komutlari ve referans degerlerini kontrol panelinden ya da
dijital ve analog girigler Uzerinden alabilir. Dahili fieldbus veya opsiyonel bir fieldbus

adaptoru acik bir fieldbus hattindan kontrol yapmayi saglar. DriveWindow Light 2 PC
aracini igeren bir PC de surlcuyu kontrol edebilir.

Lokal kontrol

Panel
baglantisi (X2)

Panel baglantisi
(X2)

Harici kontrol

Kontrol paneli
veya
PC araci

(3AUA0000042896 [ingilizce]).

veya Dahilifieldbus
~ FBMA adaptéri  [(Modbus*)
- X3'e bagl
AER ]
Fieldbus adaptdér  Fieldbus
baglantisi (X3) adaptér
Standart I/0

* SREA-01 Ethernet adaptér moduliyle Modbus TCP/IP'yi Ethernet'le kullanmak
mumkundur. Daha fazla bilgi i¢in bkz. SREA-01 Ethernet adaptér modlillii kullanim kilavuzu

Potansiyomet
re

B Lokal kontrol

Surdcul lokal kontrol konumundayken kontrol komutlari kontrol panelinden verilir.
Panel gostergesindeki LOC, lokal kontrol oldugunu belirtir.

Gelismis kontrol paneli

Temel kontrol paneli

z
0.5 A
10.7 %

YON 00:00 [ MENU

LOC

CIKIS

491 -

ILR

Kontrol paneli, lokal kontrolde kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal

kaynaklarindan oncelikli konumdadir.
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B Harici kontrol

Surlcu harici (uzaktan) kontrol konumundayken, komutlar standart I/O terminalleri
(dijital ve analog girigler) ve/veya fieldbus arayuzunden verilir. Buna ek olarak, kontrol
panelini harici kontrol kaynagi olarak ayarlamak da mumkuanddar.

Harici kontrol, panel ekraninda REM ile gosterilir.

Gelismis kontrol paneli Temel kontrol paneli

@319.1 H <@ 491HZ

0.5 A
10.7 % CIKIS ILR

YON 00:00 [ MENU

Kullanici kontrol sinyallerini iki harici kontrol yerinden, HARICI1 veya HARICI2, birine

baglayabilir. Kullanicinin se¢imine bagli olarak birinden biri etkin olur. Bu fonksiyon 2
ms sureli bir seviyede c¢aligir.

M Ayarlar

Panel tusu ilave bilgi

LOC/REM Lokal ve harici (uzaktan) kontrol arasindan birini segcmek
Parametre

1102 HARICI1 ve HARICI2 arasindan birini segmek
1001/1002 HARICI1/HARICIZ igin start, stop, yon kaynagi
1103/1106 HARICI1/HARICIZ2 igin referans kaynagi

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi
0111/0112 HARICI1/HARICI2 referans




B Blok semasi: HARICI1 igin start, stop, yén kaynag:
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Asagidaki sekilde, HARICI1 harici kontrol yeri igin start, stop ve yon arayiizini segen
parametreler gosterilmektedir.

Segim
DI DI1 ¢
: DI5 HARYCY1
DI5 G — Starystop/
) . énls yoni
Fieldbus se¢imi Y
Bkz. bolim Dahili HABERLEbBM
Dahili fieldbus — fieldbus'ly fieldbus 507
kontr_o/L'i, sayfa 301
Fieldbus adaptsr ~ ——{ V& Fieldbus
P adaptorlii fieldbus
kontroli, sayfa 325.
Kontrol paneli PANEL
Zamanli fonksiyon ZMN FONK1...4
Zamanlayici/Sayicl START/STOP
Ardigil programlama ARD.PROG

B Blok semasi: HARICI1 igin referans kaynagi

Asagidaki sekilde, HARICI1 harici kontrol yerinin hiz referansi icin arayiiz segen
parametreler gosteriimektedir.

Al1 —] A1, Al2, DI3, DI4, DI5
Al2
DI3 Fieldbus segimi
Di4 Bkz. boliim Dabhili
DI5 fieldbus'ly fieldbus | HABERLEPM
Dahili fieldbus | kontrolii, sayfa 301
ve Fieldbus

. . adaptorli fieldbus
Fieldbus adaptor kontrolii, sayfa 325.
Frekans girigi FREK GYRYP
Kontrol paneli PANEL
Ardisil programlama ARD.PROG

Secim
HARYCY1
\. | Referans
REF1
(Hz/rpm)

1103
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Referans tipleri ve igsleme

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

Surlcu referansi iki dijital girisle verilebilir: Bir dijital giris hizi artirir ve digeri
azaltir.

Suricu matematiksel fonksiyonlari kullanarak iki analog sinyalden bir referans
olusturabilir: toplama, ¢ikarma, ¢carpma ve bolme.

Surlcu matematiksel fonksiyonlari kullanarak, seri haberlesme araytzinden
gelen bir sinyal ve analog bir girig sinyalinden bir referans olusturabilir: toplama ve
gcarpma.

Surucu referansi, frekans girigiyle verilebilir.

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

Harici referansi, sinyal minimum ve maksimum degerleri, minimum ve maksimum hiz
limitlerinden baska bir degere karsilik gelecek sekilde dlgeklemek mumkunduar.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 11 REF YERY SECYMY Harici referans kaynag, tipi ve élgekleme

Grup 20 LYMYTLER Calisma limitleri

Grup 22 HIZ/YAV RAMPALAR Hiz referansi hizlanmal/yavaslama rampalari

Grup 24 MOMENT KONTROL Moment referansi rampa sureleri

Grup 32 DENETYM Referans denetimi

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0111/0112 REF1/REF2 referansi

Grup 03 FB GERCEK SYNYAL Referans igleme zincirinin farkli agsamalarindaki
referanslar
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Referans trimleme

Referans trimlemede harici referans ikincil bir uygulama degiskeninin dlgtlen
degerine gore duzeltilir. Asagidaki blok semasi fonksiyonu gdstermektedir.

1105 REF1 MAX /

1108 REF2 MAX? — ]
3 .
Anahtar Anahtar Segm
maks. 2 (DYREKT)
frek / / |(?|_|EZ'/=rl)m) ;| 1(0rRANSAL) ]
maks._| 1 | )|
hiz . REF2 (%) ) REF1 (Hz/rpm)/ _
T 0 — 0 REF?2 (%)1) Toplam ' REF
' Anahtar E—
MOT%%)}%ONT 4230 Carp.| [Carp. _|_
MODU H — < L
maks / 4231 TRIM OLCEDY—
moment |
4233
TRIM, 1),
SECYMY Anahtar
PID2 refel& pD2 |_PID2 /
PID2 act— cikis |
4232 DUZELTME KAY

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

REF’ = Trimlemeden sonraki surlcl referansi

maks. hiz = par. 2002 (veya 2001 mutlak deger daha blyuk ise)
maks. frek = par. 2008 (veya 2007 mutlak deger daha buylk ise)
maks. moment = par. 20714 (veya 2013 mutlak deger daha buyuk ise)
PID2 ref = par. 4210

PID2 act = par. 4214...4221

) Not: Moment referansi trimleme islemi yalnizca REF2 (%) harici referansi igindir
2) REF1 veya REF2, hangisinin aktif olduguna goére. Bkz. 1702parametresi.

3) Par. 4232 = PID2 REF iken, maksimum trimleme referansi REF1 aktif iken 7705
parametresi tarafindan, REF2 aktif iken 7708 parametresi tarafindan tanimlanir.

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

M Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1102 REF1/2 segimi

4230 ...4232 Trimleme fonksiyon ayarlari
4201 ...4229 PID kontrolU ayarlari

Grup 20 LYMYTLER Siiriicti calisma limitleri
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® Ornek

Surucu bir konveyor hatti galistiriyor. Bu hat hiz kontrollidur ancak hat gerginligi de

hesaba katilmalidir: Olgiilen gerginlik, gerginlik set degerini astigi takdirde hiz hafifce
azaltilir veya tam tersi.

istenen hiz diizeltimine ulasabilmek icin kullanici asagidakileri yapar

+ trimleme fonksiyonunu aktiflestirerek gerginlik set degeri ve odlgulen gerginlik ile
baglantisini yapar.

+ trimlemeyi uygun bir seviyeye ayarlar.

Hiz kontrollii konveyor hatti

T Y Surucu silindirleri
Gerilim Olgimu (cekis)

Sadelestirilmis blok semasi

Toplama
Hiz referansi Trimlenmis hiz
PID ‘ referansi
Gerginlik
olgumu
Gerginlik
set degeri

Programlanabilir analog girigler

Surtcunun iki adet programlanabilir analog gerilim/akim girigi bulunmaktadir. Girigler
terslenedbilir, filtrelenebilir ve maksimum ve minimum degerler degistirilebilir. Analog
giris gincelleme zamani 8 ms'dir (saniyede bir kez 12 ms zaman). Bilgiler
uygulamaya aktarildiginda zaman daha kisadir (8 ms -> 2 ms).

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 11 REF YERI SECIMI Referans kaynagi olarak Al

Grup 13 ANALOG GIRISLER Analog girig sinyalini igleme

3001, 3021, 3022, 3107 Al kaybi izleme

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU Motor sicaklik lgimiinde Al

Gruplar 40 PROSES PID SET 1 Bir PID proses kontrol referansi veya gercek deger
...42 HARICI / AYAR PID kaynagi olarak Al
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Parametre ilave bilgi
8420, 8425, 8426 Ardisil programlama referansi ya da tetikleme cihazi
8430, 8435, 8436 sinyali olarak Al

8490, 8495, 8496

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0120, 0121 Analog giris degerleri

1401 RO 1 Uzerinden Al1/A2 sinyal kaybi

1402/1403/1410 RO 2...4 Gzerinden Al1/A2 sinyal kaybi. Sadece
MREL-01 segenegiyle.

Alarm

Al1 KAYIP | Al2 KAYIP AI1/AI2 sinyali sinir altinda 3021 Al1 HATA LIMIT /
3022 Al2 HATA LIMIT

Hata

Al1 LOSS | Al2 KAYIP Al1/AI2 sinyali sinir altinda 3021 Al1 HATA LIMIT /
3022 Al2 HATA LIMIT

PAR Al OLCEK Hatali Al sinyali 6lgeklendirme (7302 < 13017 veya
1305 < 1304)

Programlanabilir analog cikis

Bir programlanabilir akim ¢ikisi (0...20 mA) bulunmaktadir. Analog ¢ikis sinyali
terslenebilir, filtrelenebilir ve maksimum ve minimum degerler degistirilebilir. Analog
cikis sinyalleri, motor hizi, ¢ikis frekansi, ¢ikis akimi, motor momenti, motor gucu,
vs., ile orantili olabilir. Analog ¢ikis guncelleme zamani 2 ms'dir.

Analog ¢ikis Ardisil programlama ile kontrol edilebilir. Analog bir ¢ikisa seri
haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mumkunddr.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 15 ANALOG CIKISLAR AO deger segilmesi ve islenmesi

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU Motor sicaklik dlgimiinde AO
8423/8433/.../18493 Ardisil programlama ile AO kontrolU

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0124 AO degeri

0170 AO kontrol degerleri Ardigil programlama ile belirlenir
Hata

PAR AO OLCEK Hatali AO sinyal dlgeklendirmesi (71503 < 1502)
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Programlanabilir dijital girigler

Sdrucl bes adet programlanabilir dijital girise sahiptir. Dijital giris glincelleme suresi 2

ms'dir.

Bir dijital girisi (D15) frekans girisi olarak programlanabilir. Bkz. bolum Frekans girisi

sayfa 7133.

B Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

Grup 10 START/STOP/YON

Start, stop, yon olarak DI

Grup 11 REF YERI SECIMI

Referans veya referans kaynagi seciminde DI

Grup 12 SABIT HIZLAR

Sabit hiz se¢iminde DI

Grup 16 SISTEM KONTROLLERI

Harici Calisma izni, hata resetleme veya kullanici
makro degdisim sinyali olarak DI

Grup 19 ZAMAN&SAYAC

Zamanlayici ya da sayici kontrol sinyali kaynagi olarak
DI

2013, 2014 Moment sinir kaynagi olarak DI

2109 Harici acil stop komutu kaynagi olarak DI

2201 Hizlanma ve yavaglama rampa secim sinyali olarak DI
2209 Sifir rampasi gug¢ sinyali olarak DI

3003 Harici bir hata kaynagi olarak DI

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU

Motor sicaklik dlgimunde DI

3601

Zaman baglantili fonksiyon devreye alma sinyal
kaynagi olarak DI

3622 Yukseltici aktivasyon sinyali kaynagi olarak DI

4010/4110/4210 PID kontrol cihazi referans sinyal kaynagi olarak DI

402214122 PID1'de uyku fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak DI

4027 PID1 parametre seti 1/2 segimi sinyal kaynagi olarak
DI

4228 Harici PID2 fonksiyonu etkinlestirme sinyali kaynagdi

olarak DI

Grup 84 SEQUENCE PROG

Ardisil programlama kontrol sinyali kaynagi olarak DI

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0160 DI durumu

0414 Son hata gergeklestiginde DI durumu
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Programlanabilir role ¢ikisi

Surlcunun bir adet programlanabilir réle ¢ikisi bulunmaktadir. Opsiyonel MREL-01
role ¢ikig uzantisi moduluyle Ug role ¢ikisi daha eklenebilir. Daha fazla bilgi igin
MREL-01 réle ¢ikis modiilii kullanim kilavuzu (3AUA0000035974 [ingilizce]).

Bir parametre ayariyla, role ¢ikigi uzerinden hangi bilginin gosterilecegini se¢gmek
mumkundur: Hazir, caligiyor, hata, alarm, motor sikisma, vs. Role ¢ikigi guncelleme
suresi 2 ms'dir.

Role ¢ikisina seri haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mumkunddar.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 14 ROLE CIKISLARI RO deger secimleri ve galisma sureleri
8423 Ardisil programlama ile RO kontrolu

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0134 Fieldbus kontrolu araciligiyla RO Control word degeri
0162 RO1 durumu

0173 RO 2...4 durumu. Sadece MREL-01 segenegiyle.

Frekans girisi

DI5 dijital girigi, frekans girisi olarak programlanabilir. Frekans girisi (0...16000 Hz)
harici referans sinyal kaynagi olarak kullanilabilir. Frekans girigi giincelleme suresi 50
ms'dir. Bilgiler uygulamaya aktarildiginda zaman daha kisadir (50 ms -> 2 ms).

M Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 18 FREK IN&TRAN CIK Frekans girisi minimum ve maksimum degerleri ve
filtreleme

1103/1106 Frekans girisi araciligiyla harici referans REF1/2

4010, 4110, 4210 PID referans kaynagi olarak frekans girigi

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0161 Frekans girisi degeri
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Transistor cikisi

Surlcunun bir adet programlanabilir transistor ¢ikisi bulunmaktadir. Cikis, dijital ¢ikis
ya da frekans ¢ikigi olarak kullanilabilir (0...16000 Hz). Transistor/frekans gikigi
guncelleme suresi 2 ms'dir.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 18 FREK IN&TRAN CIK Transistor ¢ikigl ayarlari

8423 Ardisil programlamada transistor ¢ikisi kontrol

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi
0163 Transistor ¢ikisi durumu
0164 Transistor ¢ikigi frekansi

Gergek sinyaller

Bir cok gercek sinyal mevcuttur:

« Sdrucu ¢ikis frekansi, akim, gerilim ve gug¢

* Motor hizi ve momenti

» Aradevre DC gerilimi

« Aktif kontrol yeri (LOKAL, HARICI1 veya HARICI2)
» Referans degerleri

« Sdrucul sicakhgi

+ Calisma suresi sayaci (h), kWh sayaci

« Dijital I/O ve analog I/O durumu

+ PID kontrol cihazi gergek degerleri.

Gelismis kontrol paneli ekraninda U¢ adet sinyal eszamanl olarak gorintilenebilir

(temel kontrol panelinde bir sinyal). Degerleri ayni zamanda seri haberlesme hatti
veya analog gikiglardan okumak mumkundur.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1501 AO icin gergek sinyal secilmesi

1808 Frekans cikisina gercek sinyal secilmesi

Grup 32 DENETIM Gergek sinyal denetimi

Grup 34 PANEL AYARLARI Kontrol paneli Uzerinde goruntilenecek sinyallerin
secilmesi




B Diagnostik
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Gergek sinyal

ilave bilgi

Gruplar 01 CALISMA VERILERI ...

04 HATA TARIHCESI

Gercek sinyallerin listesi

Motor tanimlama

Vektor kontroltinin performansi,
motor modeline baglidir.

motor devreye alma sirasinda belirlenen dogru

ik start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama miknatislamasi yapilir. ilk
devreye alma sirasinda motor sifir hizda birka¢ saniye suresince miknatislanir ve
boylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama yontemi bir gok uygulama igin

uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama c¢alistirmasi (1D run) gergeklestirilebilir.

B Ayarlar
9910 ID RUN parametresi
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Guc¢ kaybinda calismaya devam etme

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse strucu donen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak calismaya devam edecektir. Motor dondugu ve surticlye eneriji Urettigi
surece, surlcu calismaya devam eder. Eger ana kontaktor kapall kalmigsa surucu
kesilmeden sonra ¢alismaya devam edebilir.

[ e e e

I L —
7-M fQIkI§ UDC
(N-m) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390

Pl foiks
80 40 260 /
pd /74—’\\ il
40 20 130 L N
e
v
0 0 0 t(s)
1,6 4,8 8 11,2 14,4

Upc= SurlGcunln ara devre gerilimi, f,,s = Stricunun ¢ikis frekansi,
Ty = Motor momenti
Nominal yikte besleme gerilim kaybi (f;,s = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite
duser. Kontrol cihazi sebeke kapali oIdugu surece gerilimi sabit tutar. Strictu motoru
jenerator modunda calistirir. Motor hizi duser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip
oldugu surece surucu galigabilir.

M Ayarlar
2006 DUSUK VOLT KONT parametresi

DC cekimi

DC miknatislama aktiflestirildiginde surlcu start etmeden 6nce otomatik olarak
motoru miknatislar. Bu 6zellik en yuksek kirilma momentini, motor nominal
momentinin %180’ine kadar garantiler. On miknatislama siiresini ayarlayarak motor
startini ve or. mekanik bir freni serbest birakmayi senkronize etmek mumkuanddr.
Otomatik start 6zelligi ve DC miknatislama ayni anda aktiflestirilemez.

B Ayarlar
Parametre 2701 START FONKSIYON ve 2103 DC MAG ZAMANI



Bakim uyari sinyali
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Surlcu gug tuketimi vs. belirlenen limit noktasini astiginda panel ekraninda bakim

uyari sinyali etkinlestirilebilir.

M Ayarlar
Parametre grubu 29 BAKIM TRIGGER

DC tutma

Motor DC tutma 6zelligini ile rotoru sifir hizda
kilittemek mamkuindur. Hem referans hem de
motor hizi 6nceden ayarlanmis DC tutma
hizinin altina dustugunde surlcu stop eder ve
motora DC enjekte eder. Referans hizi gene
DC tutma hizini astiginda normal suricu
calismasina geri donalur.

B Ayarlar
2101...2106 parametreleri

Hiz kompanzasyoniu durdurma

Konveyorun stop komutunu aldiktan sonra
belirli bir mesafe hareket etmesi gereken
uygulamalar gibi durumlarda hiz
kompanzasyonlu durdurma kullanilabilir.
Maksimum hizda motor, belirlenen yavaglama
rampasi boyunca normal sekilde durdurulur.
Maksimum hizin altinda durma, motor durma
noktasina rampalanana kadar surucu mevcut
hizda galistirilarak geciktirilir. Sekilde
gOsterildigi gibi, durma komutundan sonra kat
edilen mesafe her iki durumda aynidir; orn. A
alani B alanina esittir.

Motor hizi
- DC tutma

-
| |

DC tutma™\ :
hizi /

£ _pt(s)

Hiz referansi

DM
hizi

1 (S)

Motor hizi

A Stop komutu

Maks. | alan A=alan B
hiz
A
Kullani-
lan hiz
B
»{(S)

Hiz kompanzasyonu ileri veya geri donus yonu ile sinirlanabilir.

M Ayarlar
2102 STOP FONKSIYON parametresi
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Akl frenleme

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

Motor hizi ;-ér(%)
A NA Tg, = Frenleme momenti
: T = 100 N‘m
60

Akl frenleme yok

a

Aki frenleme

Aki frenleme
1 Aki frenleme yok
| t(S) T T T T > f(HZ)
50 Hz /60 Hz
Frenl ti (% !
renleme momenti (%) Aki frenleme mﬂpglucu

100 ~
/\@\ (1) 7,5kW
80 @ 2,2kwW
ﬂ( \ ®) 0,37 kW
60
40 \@1 \

RN )
T

0 T T T T T T T T T f(HZ)
L 5 10 15 20 25 30 35 40 45

Frenleme momenti (%)

Aki frenleme yok

100

80 /\

60/ \\

R T
\_\\ ~
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Surlcu surekli olarak, ayni zamanda Akl frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple Aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede
kullanilabilir. Aki frenleme’nin diger faydalari sunlardir:

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

* Motorun sogutmasi verimlidir. Akl frenleme sirasinda motorun rotor akimi degil,
stator akimi artar. Stator rotordan ¢ok daha verimli bir sekilde sogur.

B Ayarlar
2602 AKI FRENLEME parametresi

Aki optimizasyonu

Ak1 optimizasyonu, surtucu nominal yakun altinda galisirken motor gurultu seviyesini
ve toplam eneriji tiketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve suricunun), yuk
momentine ve hiza bagli olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.

B Ayarlar
2601 AKI OPTIMIZASYON parametresi

Hizlanma ve yavaglama rampalari

iki adet kullanici tarafindan segilebilir hizlanma
ve yavaslama rampasi mevcuttur.
Hizlanmal/yavaglama surelerini ve rampanin A Dogrusal
bicimini ayarlamak mimkiindiir. iki rampa T ”
arasinda gegis, dijital bir giris ya da fieldbus

yoluyla kontrol edilebilir. \ S-egrisi

Motor hizi

Mevcut rampa bicimlerinde Dogrusal ve S-
egrisi segenekleri bulunmaktadir.

Dogrusal sekil, sabit ivmeyle ya da yavas —» £ (S)
hizlanmal/yavaslama gerektiren suruculer icin 2
uygundur.

S-egrisi sekli, kinlabilir ylk tagiyan konveyoérler veya hiz degisimi sirasinda sorunsuz
gecis gereken diger uygulamalar igin idealdir.

B Ayarlar
Parametre grubu 22 HIZ/YAV RAMPALAR

Ardisil programlama ile sekiz adet ek rampa suresi kullanilabilir. Bkz. bolum Ardisil
programlama sayfa 166.
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Kritik hizlar

Kritik hizlar fonksiyonu, drnegin mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli motor
hizlari veya hiz bandindan kaginmanin gerektigi uygulamalarda kullanilabilir.
Kullanici, ug kritik hiz veya hiz bandi tanimlayabilir.

B Ayarlar
Parametre grubu 25 KRITIK HIZLAR

Sabit hizlar

Yedi pozitif sabit hiz tanimlamak mimkuanddr. Sabit hizlar dijital girisler kullanarak
secilir. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére onceliklidir.

Eger asagidakiler gergeklesirse sabit hiz segimleri yok sayilir

* moment kontroll aktif, veya

» PID referansi izleniyor, veya

« surucuy, lokal kontrol modunda.

Bu fonksiyon 2 ms sureli bir seviyede ¢aligir.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 12 SABIT HIZLAR Sabit hiz ayarlari

1207 Sabit hiz 6. Ayrica joglama fonksiyonu igin de kullanilir.
Bkz. bolum Joglama sayfa 161.

1208 Sabit hiz 7. Ayrica hata fonksiyonlari (bkz. grup 30 HATA
FONKSIYONLARI) ve joglama fonksiyonu (bkz. bolim
Joglama, sayfa 161) igin de kullanilir.
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Ozel U/f orani

Kullanici bir U/f edrisi belirleyebilir (frekansin fonksiyonu olarak ¢ikis gerilimi). Bu 6zel
oran yalnizca dogrusal ve karesel U/f oraninin yeterli olmadidi 6zel uygulamalarda
kullaniimaktadir (6rn. motor kirilma momentinin artiriimasi gerektiginde).

Gerilim (V) Ozel U/f orani

A
Par. 2618 - - - - - — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — —
Par. 2616 ~———— — — —— — — = — — — — = — = — — — — 2

Par. 26714 — — - — = — = = — = = — — — — — — —

Par. 26712} - — - - - - — — — — —4
Par. 26710 — — — —

Par. 2603

: : * » f(Hz)
Par. 2611 Par. 2613 Par. 2615 Par. 2617 Par. 9907

Not: U/f egrisi sadece skaler kontrolde kullanilabilir, 6rnegin, 9904 MOTOR KONT
MODU ayari SKALER: FREK ise.

Not: U/f egrisinin gerilim ve frekans noktalari agagidaki gereksinimlere uygun
olmalidir:

2610< 2612< 2614 <2616 < 2618 ve
2611 <2613 < 2615< 2617 <9907

UYARI! Dusuk frekanslarda yuksek gerilim disUk performansa ya da motorun
hasar gérmesine yol agabilir (agiri 1Isinma).

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

2605 Ozel U/f orani etkinlestirme
2610...2618 Ozel U/f orani ayarlari

B Diagnostik

Hata ilave bilgi

PAR KUL. U/F Hatali U/f orani
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Hiz kontrol cihazi ayari

Kontrol cihazinin kazanim, entegral sure ve turev suresini manuel olarak ayarlamak
veya surucunun ayri bir hiz kontrol cihazi Otomatik Ayar ¢aligtirmasi yapmasini
saglamak mumkundur (parametre 2305 AUTOTUNE YAP). Otomatik Ayar
calistirmasinda hiz kontrol cihazi yuke ve motorun ve makinenin ataletine bagh
olarak ayarlanir. Asagidaki sekil bir hiz referans adimindaki hiz tepkilerini
gostermektedir (genelde %1- 20).

oL

A: Yetersiz kompanzasyon

B: Normal ayarli (otomatik ayar)

C: Normal ayarli (manuel ayar). B'dekinden daha iyi dinamik performans
D: Fazla kompanzasyon hyz kontrol cihazy

Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestirilmis blok semasidir. Kontrol cihazi
cikisi moment kontroldrt igin referanstir.

Tarev
hizlanma
kompanzasyonu

\

Oransal

integral +
Hiz +_  Hata _ , Tork _
referans -x deger i+ referans

Y+

A

Tirev

Hesaplanmis gergek hiz >

Not: Hiz kontrol cihazi vektor kontroliinde kullanilabilir, 6rnegin 9904 MOTOR KONT
MODU ayari VEKTOR: HIZ veya VEKTOR: MOM oldugunda.

B Ayarlar
Parametre gruplari 23 HIZ KONTROL ve 20 LIMITLER




B Diagnostik
Gergek sinyal 0702 HIZ
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Hiz kontrolu performans rakamlari

Asagidaki tabloda hiz kontrolu igin standart performans rakamlari verilmigtir.

143

SN

Hiz kontrolii |Puls Puls enkoderli
enkodersiz

Statik Motor nominal |Motor nominal

dogruluk kaymasinin kaymasinin
%20'si %2'si

Dinamik %100 moment |%100 moment

dogruluk adimiyla <%1 |adimiyla <%1

sSn

T s
TN( %) A
Tload
100 T
t(s)
e -
Nact-Nref C1Alan<1%s
nN

Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi

Nyt = gergek hiz

nes = hyz referansy

Moment kontrolu performans rakamlari

Surlcu, motor milinden herhangi bir hiz geri beslemesi olmadan hassas moment

kontrolU gergeklestirebilir. Asagidaki tabloda moment kontrolu igin standart

performans rakamlari verilmistir.

T
7 (%))
100+
Moment Puls Puls 90-----1
kontrolii enkodersiz enkoderli
Lineerlik nominal moment |[nominal
hatasi ile + %5 moment ile
(en zorlu galisma |+ %5
noktasinda
1 %20)
Moment adimi |nominal moment |nominal
artis suresi ile <10 msn moment ile
<10 msn 10-|- - - - t(s)
. >

Ty = nominal motor momenti
Tref = moment referansi
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Skaler kontrol

Vektor kontroll yerine motor kontrol yontemi olarak skaler kontrolu se¢gmek de
mumkundur. Skaler kontrol modunda surucu bir frekans referansi ile kontrol edilir.

Asagidaki 6zel uygulamalarda skaler kontrol modunun aktiflestiriimesi tavsiye edilir:

» Coklu motor suruculerinde: 1) eger yuk motorlar arasinda esit olarak
dagitilmamigsa, 2) motorlarin boyutlar farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama yapildiktan sonra degistirilecekse.

* Motorun nominal akim degeri surticinun nominal ¢ikis akiminin %20’sinden de
klcukse.

» Sdrucu, motor baglanmadan test amach kullanildiginda
Skaler kontrol modu, sabit miknatisli motorlar icin tavsiye edilmez.

Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

B Ayarlar
9904 MOTOR KONT MODU parametresi

Skaler kontrolde IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu, sadece motor kontrol modu ___
Skaler oldugunda aktiftir (bkz. bSlum Skaler A Motor gerilimi
kontrol sayfa 144). IR kompanzasyonu
aktiflestirildiginde suricu dusuk hizlarda motora
ekstra gerilim yuklemesi yapar. IR
kompanzasyonu, yuksek moment gerektiren
uygulamalarda faydalidir. Vektor kontrolinde IR
kompanzasyonu mumkun/gerekli degildir.

IR kompanzasyo

~¥— Kompanzasyonsuz

» f(Hz)

M Ayarlar
2603 IR KOMP GER parametresi

Programlanabilir koruma fonksiyonlari

B Al<Min

Al<Min fonksiyonu, analog bir giris sinyali dnceden ayarlanmis minimum limitin altina
dustugunde, surucunun g¢aligmasini tanimlar.

Ayarlar

Parametre 3001 AI<MIN FONKSIYON, 3021 Al1 HATA LIMIT ve 3022 Al2 HATA
LIMIT
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B Panel kaybi

Kontrol Paneli kaybi fonksiyonu, surtcu icin kontrol yeri olarak segilen kontrol paneli
haberlesmeyi kestiginde, suracunun galigmasini tanimlar.

Ayarlar
3002 PANEL HAB HATASI parametresi

B Harici hata

Harici hatalar (1 ve 2), harici bir hata gosterge sinyali igin kaynak olarak dijital bir giris
tanimlayarak denetlenebilirler.

Ayarlar
Parametre 3003 HARICI HATA 1 ve 3004 HARICI HATA 2

B Sikisma korumasi

Motor mil sikismasi durumunda surtcu motoru korur. Denetim limitlerini (frekans,
zaman) ayarlamak ve surucunun motor sikisma kosuluna nasil tepki verecegini
ayarlamak mUmkundur (alarm sinyali / hata sinyali & surtcuyu stop etme / tepki yok).

Ayarlar
Parametre 3070 SIKISMA FONK, 3011 SIKISMA FREK ve 3012 SIKISMA SURESI

B Motor termik koruma

Motor asiri 1Isinmaya karsi, Motor termik koruma fonksiyonu devreye alinarak
korunabilir.

Surldcu motor sicakligini agagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

« Sdrucuye eneriji verildiginde motor 30 °C ortam sicakligindadir.

* Motor sicakligl, ya kullanici tarafindan ayarlanabilen ya da otomatik olarak
belirlenebilen motor termik slresi sabiti ve motor yuk egrisi (asagidaki sekillere
bakin) kullanilarak hesaplanabilir. YUk egrisi, ortam sicakhginin 30 °C'yi astigi
durumda ayarlanmalidir
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Motor A

Uk

0/{1 00+ Cikis akimi (%) motor nominal
N akimina baghidir

150+ Kirilma noktasi

'Motor yUk egrisi

Sicak- k! | P 3007 100 =1- - - — - — 2
ikartis | | %127 /
%100 \
P 3008 50 + X \
%63 Sifir hiz yika
|

| A

| IS

Motor termik zaman sabiti P 3009

Ayarlar
3005...3009 parametreleri

Not: Motor sicaklik dl¢gum fonksiyonunu da kullanmak mumkdndur. Bkz. bolum
Standart I/O (izerinden motor sicaklik 6l¢timii sayfa 155.

B Disiik yuk korumasi

Motor yuk kaybi bir proses arizasini gdsteriyor olabilir. Strlcu, boyle ciddi bir hata
durumunda makineyi ve prosesi korumak i¢in duguk yuk koruma fonksiyonunu
saglar. Surucunun dusuk yuk kosulu Uzerine verecegi tepkiler (alarm sinyali / hata
sinyali ve surlclyu stop etme / tepki yok) gibi denetim seviyeleri, disuk yuklenme
egrisi ve dusuk yuklenme suresi de belirlenebilir.

Ayarlar
3013...3015 parametreleri

B Toprak hata korumasi

Toprak hata korumasi motordaki veya motor kablosundaki toprak hatalarini tespit
eder. Koruma, yolverme ve calisma veya sadece yolverme sirasinda aktif olacak
sekilde secilebilir.

Girig gu¢ hatti Gzerindeki toprak hatasi korumay! etkinlestirmez.

Ayarlar
3017 TOPRAK HATASI parametresi

B Yanhs kablo baglantisi

Hatali giris gl¢ kablosu baglantisi belirlendiginde ¢alismayi belirler.
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Ayarlar
3023 KABLAJ HATASI parametresi

B Giris faz kaybi

Giris faz koruma devreleri, DC ara devre dalgalanmasini tespit ederek sebeke
kablosunun baglanti durumunu denetler. Eger bir faz kaybolursa dalgalanma artar.

Ayarlar
3016 BESLEME FAZI parametresi

Onceden programlanmis hatalar

B Asin akim

Surtcunun agiri akim agma degeri, nominal akimin %325'idir.

B DC asiri gerilim

DC asiri gerilim agma siniri 200 V suraculer igin 420 V ve 400 V suruculer igin
840 V'dir.

B DC dusuk gerilim
DC dusgtik gerilim siniri uyarlanabilir. Bkz. parametre 2006 DUSUK VOLT KONT.

B Sdriicu sicakhgi

Siriicti IGBT sicakhigini denetler. iki denetim limiti bulunmaktadir: Alarm limiti ve hata
acma limiti.

B Kisa devre

Eger bir kisa devre olursa surucu start etmez ve bir hata sinyali verilir.

B Dahili hata

Surucu dabhili bir hata tespit ederse, surucu stop eder ve bir hata sinyali verilir.

Calisma limitleri

Sirdcide, hiz, akim (maksimum), moment (maksimum) ve DC gerilimi i¢in
ayarlanabilir limitler vardir.

B Ayarlar
Parametre grubu 20 LIMITLER
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Giig limiti
Girig kdprusiniu ve DC ara devresini korumak igin gug sinirlamasi kullanilir.
izin verilen maksimum gli¢ asildiginda, siriicii momenti otomatik olarak

sinirlandirilir. Maksimum agir1 yuk ve surekli gug limitleri surtict donanimina baghdir.
Ozel degerler icin bkz. bélim Teknik veriler, sayfa 357.

Otomatik resetler

Surdcu, asirt akim, asiri gerilim, dusuk gerilim, harici ve “minimumun altinda analog
giris” hatalari sonrasinda kendini otomatik olarak resetler. Otomatik resetler kullanici
tarafindan aktiflestirilmelidir.

M Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 31 OTOMATIK RESET Otomatik reset ayarlari

B Diagnostik

Alarm ilave bilgi
OTOMATIK RESET Otomatik reset alarmi
Denetimler

Sdracu, kullanici tarafindan segilebilir belli degiskenlerin kullanici tarafindan tanimh
olan limitlerin i¢cinde olup olmadigini izler. Kullanici hiz, akim vs. igin limitler
belirleyebilir. Denetim durumu role ¢ikigi ya da dijital ¢ikis araciligiyla gosterilebilir.

Denetleme fonksiyonlari 2 ms zaman limiti ile ¢alisir.

B Ayarlar
Parametre grubu 32 DENETIM

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

1401 RO 1 araciligiyla denetim durumu

1402/1403/1410 RO 2...4 aracihgiyla denetim durumu. Sadece MREL-01
secgenegiyle.

1805 DO araciligiyla denetim durumu

8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, |Ardisil programlama durumu denetleme fonksiyonlarina

8496 gOre degisir
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Parametre kilidi

Kullanici parametre kilidini aktiflestirerek parametre ayarlamasini engelleyebilir.

B Ayarlar
Parametre 1602 PARAM KILIT ve 1603 SIFRE

PID kontrol

Sdrucude iki adet dahili PID kontrolortu bulunmaktadir:
* Proses PID (PID1) ve
* Harici/Trim PID (PID2).

PID kontrolort motor hizinin basing, akis ya da sicaklik gibi proses degiskenlerine
gore kontrol edilmesi gerektiginde kullanilir.

PID kontrolU aktiflestirildiginde, strlcuye hiz referansi yerine bir proses referansi (set
degeri) verilir. Ayni zamanda bir gercek deger bilgisi (proses geri besleme) de
surucuye geri verilir. Surlcu referans degeri ve gercek degeri kargilastirir ve motor
hizini, dlgulen proses miktarini (gercek deger) istenen seviyede (referans) tutacak
sekilde otomatik olarak ayarlar.

Kontrol 2 ms sureli bir seviyede calisir.

B Proses kontroloru PID1

PID1'de iki ayri parametre grubu bulunmaktadir (40 PROSES PID SET 1,
41 PROCES PID SET 2). Parametre setleri 1 ve 2 arasindaki se¢im bir parametre
tarafindan belirlenir.

Surtcuye bagh bir tek transduser sinyalinin bulundugu bir¢ok durumda, yalnizca
parametre seti 1'e ihtiya¢ duyulur. Motor yukunin zamanla onemli 6lglide degistigi
durumlar gibi durumlarda iki farkli parametre seti (1 ve 2) kullanilir.

B Harici/Trim kontrol cihazi PID2

PID2 (42 HARICI / AYAR PID) iki farkli sekilde kullanilabilir:

» Harici kontrolor: Ek PID kontrolor donanimi kullanmak yerine kullanici, PID2
cikigsini surdcu analog ¢ikisi ya da fieldbus kontrolort Gzerinden damper ya da
valf gibi bir alan aracina baglayabilir.

* Trim kontrolora: PID2 surtcu referansinin trimlenmesi ya da ince ayarinin
yapilmasi igin kullanilabilir. Bkz. bélum Referans trimleme sayfa 129.
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B Blok semasi

Asagidaki sekilde bir uygulama ornegi verilmigtir: Kontrol cihazi, dl¢ilen basing ve
basing referansina (set degeri) bagh olarak basing guglendirme pompasinin hizini
ayarlar.

Ornek: PID kontrollii blok semasi
Basing guglendirme pompasy PID
Siirici Yref ref
urict 10011
4002 ti Anahta
R Rietd
4014 —] i % - j\;
: 4004| dFiltT . Hiz
4021 _| 4005/ errV " referansi

ﬁ:; PIDmaks| oh1 :
7\1 PIDmin| ol1 9904 =0

IMOT

%ref = 4010
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Asagidaki sekilde PID1 proses kontrolorl i¢in hiz/skaler kontrol blogu semasi

bulunmaktadir.
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B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1101 Lokal kontrol modu referans tipi segimi
1102 HARICI1/HARICI2 segimi

1106 PID1 aktiflestirme

1107 REF2 minimum limit

1501 PID2'nin AO ¢ikis (harici kontrolor) baglantisi
9902 PID Kontrol makrosu sec¢imi

Grup 40 PROSES PID SET PID1 ayarlari

1...41 PROCES PID SET 2

Grup 42 HARICI / AYAR PID PID2 ayarlari

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0126/0127 PID 1/2 gikis degeri

0128/0129 PID 1/2 set degeri

0130/0131 PID 1/2 geri besleme degeri

0132/0133 PID 1/2 sapmasi

0170 Ardigil programlama ile belirlenen AO degeri
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Proses PID (PID1) kontrolu i¢in uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu 2 ms sireli bir seviyede calisir.

153

Asagidaki blok sema uyku fonksiyonunu etkinlestirme/devre disi birakma mantigini
gostermektedir. Uyku fonksiyonu sadece PID kontrolu aktifken kullanima konabilir.

Anaht |
nantar Karsilastirma Segim
‘ Cikis 1 SECILMEDI—
rekansi L Q -
/ 1<2 | DAHILI  — C Ve Gecikme
M%tor_ . DM | -
- S
9904 YrefActive — &
M OT,\%?D'LON T PIDCtrlActive | 4024 S/R
moduilasyonda — R
veya
5320 (B1)
<1
5320 (B2)— —
Karsilagtirma
. . i i veya
0132—1 SEGILMEDI Segim Gecikme
1>2 - paHiLH < W StartRqq <1 [
4025—2 Dl — -
. —9
4022 4026 1) 1 = Uykuyu aktiflestir
0 = Uyku modu devre disi
Motor hizi: Motorun gergek hizi o
Y%refActive: %referans (HARICI REF2) kullanimda. Bkz. 17102 HAR1T/HAR2 SECIMI
parametresi.
PIDCtrlActive: Parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU = PID KONTROL.
modulasyonda: Surtcu IGBT kontrolu galisiyor.
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® Ornek

Asagidaki zaman gizelgesi uyku fonksiyonunun c¢aligsmasini gostermektedir.

Motor hizi

A

ty = Uyku gecikmesi (4024)

Kontrol paneli
ekrani:

1 05 N PID UYKU

‘ p

Gergek deger
A

(4025)

Uyanma sapmaS|I

t

PID kontrollli basing gu¢lendirme pompasi igin uyku fonksiyonu (4022 UYKU MODU
SECIM parametresi DAHILI olarak ayarlandi§inda): Su tiiketimi gece diser. Bunun
sonucunda PID proses kontrol cihazi motor hizini dusurar. Ancak borulardaki dogal
kayiplar ve dusuk hizlarda santriftjlu pompanin dusuk verimliligi dolayisiyla motor
stop etmez ve donmeye devam eder. Uyku fonksiyonu yavas donusu tespit eder ve
uyku gecikmesi gectikten sonra olugan gereksiz pompalamay! stop ettirir. Srtcu
uyku moduna gecer ancak basinci izlemeye devam eder. Pompalama basinci, izin
verilen minimum limitin altina dugtuince ve uyanma gecikmesi gegtikten sonra yeniden
baslar.

M Ayarlar

Parametre ilave bilgi

9902 PID kontrolinu aktiflestirme

4022...4026, 4122...4126 Uyku fonksiyon ayarlari

B Diagnostik

Parametre ilave bilgi

1401 RO 1 araciligiyla PID uyku fonksiyonu durumu

1402/1403/1410 RO 2...4 aracihidiyla PID uyku fonksiyonu durumu.
Sadece MREL-01 segenegiyle.

Alarm ilave bilgi

PID UYKU Uyku modu




Standart I/O uzerinden motor sicaklik olgumu

Bu bélimde, siraci I/0 terminalleri bagdlanti araylzi olarak kullanildidinda bir

motorun sicaklik dlgimu agiklanir.

Motor sicakligi, analog giris ve cikisa baglanmis PT100 veya PTC sensorleri

kullanilarak olculebilir.
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L

Bir sensor

] /[~ L A

Motor )j ‘ /
: ——GND

v \/ ;!
— //\ — AO
~loND

3,3 nF ——\/

Ug sensor
1 /L Tan
! / . leND
T~ =
l //\ ‘l J1 AO
I ___IGND
<

c UYARI! |[EC 664’e gore motor sicaklik sensoru icin motorun canlh kisimlari
ve sensor arasinda ¢ift veya guglendirilmis yalitim gerekmektedir.

Guglendirilmis yalitimda 8 mm kadar bir temizleme ve kaydirma araligi

birakilmaldir (400 / 500 V AC cihaz).

Tertibat gereksinimleri karsilamiyorsa 1/O kart terminalleri kontaga karsi korunmalidir
ve baska ekipmanlara baglanmamalidir veya sicaklik senséru I/O terminallerinden

yalitiimahdir.
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Motor sicakligi, suricunun sagladigl +24 V DC gerilim beslemesi ile dijital girigin
arasina bir PTC sensdr ya da bir termistor rolesi badlanarak da izlenebilir. Asagidaki
sekilde baglanti gosterilmektedir.

Par. 3501 = THERM(0) veya THERM(1)

Termistor
rolesi

Ebﬁ //\ | DI1...5
T 1 ‘ +24 V DC
WV

- 1

UYARI! |EC 664’e gore motor termistorunan dijital girise baglantisi igin
motorun canl kisimlariyla termistor arasinda cift veya guglendirilmis yalitim
gerekmektedir. Guglendirilmis yalitimda 8 mm kadar bir temizleme ve
kaydirma araligi birakilmalidir (400 / 500 V AC cihaz).

Termistor montaji sartlara uymuyorsa, surucunun diger 1/O terminalleri temasa karsi
korunmalidir veya termistorun dijital giristen yalitimini yapmak Uzere bir termistor
rolesi kullaniimalidir.

M Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 13 ANALOG GIRISLER Analog giris ayarlari

Grup 15 ANALOG CIKISLAR Analog ¢ikig ayarlari

Grup 35 MOTOR ISI OLCUMU Motor sicakhg élgimi ayarlari
Diger

Motorun ucunda kablo ekrani, érn. 3,3 nF’lik bir kondansator ile topraklanmalidir. Bu mimkin
degilse ekran baglanmadan birakiimaldir.

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0145 Motor sicakhgi
Alarm/Hata ilave bilgi

MOTOR SICAKLIGI/MOT ASIR SICAK |Asiri motor sicaklig
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Mekanik fren kontrolu

Mekanik fren, slricl stop ettiginde veya enerjilendiriimediginde, motor ve galistirilan
makineyi sifir hizda tutmak igin kullanilir.

B Ornek

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6rnegi verir.

UYARI! igine fren kontrol fonksiyonlu bir siirlicti entegre edilmis olan
makinenin personel guvenlik dizenlemelerine uydugundan emin olun.
Surtcunun (IEC 61800-2'de tanimlanan Tam bir Stracu Modulu veya Temel Surlcu

Moduld) Avrupa Makine Ydénergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir givenlik
cihazi olarak goz 6nunde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tum
makinenin personel guvenligi, belli bir surtcu o6zelligine bagli olmamalidir (fren
kontrol fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel dizenlemelerde tanimlandigi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren kontrol mantigi stiriicii [ Gic kaynagr 1|
uygulama programina entegre - ' X1B
edilmistir. Kullanicinin glg

230 VAC
beslemesi ve kablo 17 |[ROCOM
bagl?(_ntllarlnl gerceklestirmesi - F ' |18 |RONC :1
gerekir. , i
RO rdle cikigi Gzerinden fren | % 19|RONO 1
acma/kapama kontroli . Acil fren
L. .

ol

Motor Mekanik fren J
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B Calisma zaman ¢izelgesi

Asagidaki zaman ¢izelgesi fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini gortntuler. Bkz.
bdlim Durum gecisleri sayfa 159.

Fren agcma komutu
(RO/DO)

Dahili hiz referansi
(gercek motor hizi)

L 4
Start komutu | ‘ ‘
Harici hiz referansi | | |
| | |
— | | | —
Inverter modiilasyonda i | i i —
Miknatis| or | tmg [P— | | | |
Iknatislanmis motor m
—— | ||
|
|
|

Ieikis / Moment

I/ Tg Fren agma akimi/momenti (parametre 4302 FREN AC SEV veya 0179 FREN
MOMENT HAFIZA parametresinden akim/moment)

Imem/ Tmem Fren kapatma akimi/momenti (0779 FREN MOMENT HAFIZA
parametresinde saklanir)

tnd Motor miknatislama gecikmesi (parametre 4305 FREN MIK GEC)
tod Fren agma gecikmesi (4307 FREN AC GEC gecikmesi)
Nes Fren kapama hizi (4303 FREN KAPA SEV parametresi)

ted Mekanik fren kapama gecikmesi
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Durum gegisleri

Herhangi bir durumdan

+ 1)_|—(yi]kselen kenar)

|
MODULASYON
YOK

=+=2)

— 0/0/1

Y

|
ACIK

<—A
BIRAKMA RFG 5)

==

1
RFG GIRISI
SIFIRA [ 11

T A

6)
L Lo

8) 9) RFG= hiz kontrol halkasinda
(referans islenmesi) Rampa

Durum (Sembol [ NN_|—X/Y/Z))

- NN: Durum adi
- XIY/Z: Durum ¢ikislari/calismalar
X =1 Freniag. Fren agma/kapama kontroliine ayarli réle ¢ikisina enerji verilir.
Y =1 Zorunlu start. Fonksiyon, dahili Start’i, fren (harici Start sinyalinin durumuna

Z =1 Rampa sifirda. Kullanilan hiz referansini (dahili) bir rampa boyunca sifira zorlar.

Durum degisim kosullari (Sembol )

fonksiyon jeneratoru.

ragmen) kapanana kadar agik tutar.

1)
2)
3)
4)
9)
6)
7)
8)
9)

Fren kontrolii aktif 0 -> 1 VEYA inverter serbest durusta = 0
Motor miknatish = 1 VE Sdrici galigiyor = 1

Fren acik VE Fren agma gecikmesi gegildi VE Start = 1

Start =0

Start=0

Start = 1

| Gergek motor h|2|| < Fren kapama hizi VE Start=0

Start = 1

Fren kapali VE Fren kapama gecikmesi gegildi = 1 VE Start = 0
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B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1401/1805 RO 1/DO araciligiyla mekanik fren aktivasyonu

1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla mekanik fren aktivasyonu. Sadece
MREL-01 segenegiyle.

2112 Sifir hiz gecikmesi

Grup 43 MEK FRN KONTROL Fren fonksiyon ayarlari
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Joglama

Joglama fonksiyonu genelde bir makine kisminin déngusel hareketini kontrol etmek
icin kullanilir. TiUm doéngu boyunca tek bir buton surtclyu kontrol eder: Agik
oldugunda surtcu ¢aligir, dnceden belirlenmig bir oranda 6nceden belirlenmis hiz
degerine ¢ikar. Cekildiginde surtct 6nceden ayarlanmig bir yavaslama rampasi ile
sifir hiza yavaglar.

Asagidaki sekil ve tablo surtcunin ¢alismasini gosterir. Ayni zamanda surucu start
komutu verildiginde surtcunidn normal ¢alismaya (= joglama pasif) nasil gectigini
gosterir. Jog komutu = Joglama girisinin durumu, Start komutu = Sdrucu start komut
durumu.

Fonksiyon 2 ms sureli bir seviyede ¢aligir

Hiz
A
| |
| |
I o |
I | |
; ; ' ‘ —t ——t—+— >
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 121314 15 16
Faz |(Jog Start |Aciklama
komutulkomutu
1-2 1 0 [Sdrucd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama
hizina hizlanir.
2-3 1 0 [Surucu joglama hizinda galigir.
3-4 0 0 [Sdrlcu joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca sifir hiza
yavaslar.
4-5 0 0 [Surucu stop eder.
5-6 1 0 |Surlcu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama
hizina hizlanir.
6-7 1 0 [Surlcu joglama hizinda c¢aligir.
7-8 X 1 Normal calisma joglamaya gore onceliklidir. Surucu aktif hizlanma
rampasi boyunca hiz referansina hizlanir.
8-9 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore onceliklidir. Surucu hiz referansini
takip eder.
9-10 0 0 [Surucu aktif yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
10-11 0 0 |Sdrucu stop eder.
11-12 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore onceliklidir. Strtcu aktif hizlanma
rampasi boyunca hiz referansina hizlanir.
12-13 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore onceliklidir. Strticu hiz referansini
takip eder.
13-14 1 0 [Surucu, joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca joglama
hizina yavasglar.
14-15 1 0 |Surlcu joglama hizinda c¢aligir.
15-16 0 0 [Surdcu joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi boyunca sifir hiza
yavaslar.

x = durum 1 ya da 0 olabilir

Not: Joglama, surucu start komutu agik oldugunda galismaz.



162 Program oOzellikleri

Not: Joglama hizi sabit hiza gore onceliklidir.

Not: Joglama, 2702 STOP FONKSIYON parametre segimi SERBEST olsa dahi

rampa durdurma kullanir.

Not: Joglama islemi sirasinda rampa sekli suresi sifir olarak ayarlanmigtir (6rn.

dogrusal rampa).

Joglama fonksiyonu, joglama hizi olarak sabit hiz 7'yi ve hizlanma/yavaslama rampa

cifti 2'yi kullanir.

Fieldbus araciligiyla joglama fonksiyonu 1 veya 2 etkinlestirilebilir. Joglama
fonksiyonu 1 sabit hiz 7'yi, joglama fonksiyonu 2 ise sabit hiz 6'y1 kullanir. Her ikKi
fonksiyon hizlanma/yavaglama rampa gifti 2'yi kullanir.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1010 Joglama aktivasyonu

1208 Joglama hizi

1208/1207 Fieldbus araciligiyla joglama fonksiyonu 1/2 igin joglama
hiz etkinlestirilir

2112 Sifir hiz gecikmesi

2205, 2206 Hizlanma ve yavaglama sureleri

2207

Hizlanma ve yavaglama rampa sekli suresi: Joglama
islemi sirasinda sifir olarak ayarlanmigtir (6rn. dogrusal
rampa).

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0302 Fieldbus araciligiyla joglama 1/2 etkinlestirme

1401 RO 1 araciligiyla joglama fonksiyonu durumu

1402/1403/1410 RO 2...4 araciligiyla joglama fonksiyonu durumu.
Sadece MREL-01 segenegiyle.

1805

DO araciligiyla joglama fonksiyonu durumu
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Zamana bagli fonksiyonlar
Bir dizi strtcu fonksiyonu zamana goére kontrol edilebilir, 6rn. ¢aligtirma/durdurma ve
HAR1/HAR2 kontroll. Surlcl asagidakileri saglar

» dort tane start ve stop saati (START ZAMANI 1...START ZAMANI 4, STOP
ZAMANI 1...STOP ZAMANI 4)

« dort tane start ve stop giinii (START GUNU 1...START GUNU 4, STOP GUNU
1...STOP GUNU 4)

* segilen 1...4 saatlerini bir araya toplamak igin dért zaman baglantili fonksiyon
(ZAMAN FONK 1 SRC...ZAMAN FONK 4 SRC)

* yukseltici zamani (zamanlandiriimis fonksiyonlara baglanmis ek bir yukseltici
zamani).

Bir zamanli fonksiyon birden fazla stireye baglanabilir:

Zaman Periyodu 1

3602 START ZAMANI 1
3603 STOP ZAMANI 1
3604 START GUNU 1
3605 STOP GUNU 1

Zaman Periyodu 2

3606 START ZAMANI 2

3607 STOP ZAMANI 2 Zamanh fonksiyon 1

3608 START GUNU 2

3609 STOP GUNU 2 3626 ZAMAN FONK 1 SRC

Zamanl fonksiyon 2

Zaman Periyodu 3 3627 ZAMAN FONK 2 SRC

3610 START ZAMANI 3
3611 STOP ZAMANI 3
3612 START GUNU 3 Zamanl fonksiyon 3

3613 STOP GUNU 3 3628 ZAMAN FONK 3 SRC

Zaman Periyodu 4 Zamanl fonksiyon 4

3614 START ZAMANI 4 3629 ZAMAN FONK 4 SRC
3615 STOP ZAMANI 4
3616 START GUNU 4
3617 STOP GUNU 4

Booster

3622 BOOSTER SEC
3623 BOOSTER ZAMAN
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Zaman baglantili bir fonksiyon tarafindan tetiklenen bir parametre tek seferde
yalnizca bir zaman baglantili fonksiyona baglanabilir.

1001 HAR1 KOMUTLAR
1002 HAR2 KOMUTLAR
1102 HAR1/HAR2 SECYMY
1201 SABYT HIZ SECYMY
1209 ZAMANLI MOD SEC
1401 ROLE CIKIb 1

1402 ROLE CIKIb 2, 1403 ROLE CIKIP 3, 1410 ROLE
CIKIP 4 (sadece MREL-01 secenegiyle)

1805 DO SYNYAL

4027 PID1 PAR SET

4228 HAR PID AKTYF ET
8402 ARD PROG START
8406 ARD MANTIK DEP 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 ST1 ST2'E TRIG ...
ST8 TRIGTO ST 2

8426/36/46/56/66/76/86/96 ST1 ST N'E TRIG ...
ST8 TRIGTOSTN

Zamanl fonksiyon 1
3626 ZAMAN FONK 1 SRC

Zamanl fonksiyon 2
3627 ZAMAN FONK 2 SRC

Kolay konfiglrasyon icin Zamanlamali fonksiyon asistanini kullanabilirsiniz.
Asistanlar hakkinda daha fazla bilgi almak icin bkz. bolum Asistan modu, sayfa 98.

® Ornek

Klima hafta ici 8:00 - 15:30 ve Pazar ginleri 12:00 - 15:00 arasinda aktiftir. ilave
zaman anahtarina basildiginda klima bir saat daha galismak Uzere agllir.

Parametre Ayar

3601 TIMER AKTIF DI1

3602 START ZAMANI 1 08:00:00
3603 STOP ZAMANI 1 15:30:00
3604 START GUNU 1 PAZARTESI
3605 STOP GUNU 1 CUMA

3606 START ZAMANI 2 12:00:00
3607 STOP ZAMANI 2 15:00:00
3608 START GUNU 2 PAZAR
3609 STOP GUNU 2 PAZAR
3622 BOOSTER SEC DI5 (parametre 3601 degeriyle ayni olamaz)
3623 BOOSTER ZAMAN 01:00:00
3626 ZAMAN FONK 1 SRC T1+T2+B

M Ayarlar

Parametre ilave bilgi

36 ZAMANSAL FONKSIYON |Zamana bagh fonksiyonlarin ayarlari
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Parametre ilave bilgi

1001, 1002 Zamanlamali start/stop kontrolu

1102 Zamanlamali HAR1/HAR2 segimi

1201 Zamanlamali sabit hiz 1 aktivasyonu

1209 Zamanlamali hiz segimi

1401 Zaman baglantili fonksiyon durumu RO 1 rdle ¢ikisi
araciligiyla gosterilir

1402/1403/1410 Zaman baglantili fonksiyon durumu RO 2...4 rdle gikisi
aracihgiyla gosterilir. Sadece MREL-01 segenegiyle.

1805 Zaman baglantili fonksiyon durumu DO dijital ¢ikigl
araciligiyla gosterilir

4027 Zamanlamali PID1 parametre seti 1/2 segimi

4228 Zamanlamali harici PID2 aktivasyonu

8402 Zamanlamali Ardigil programlama aktivasyonu

8425/8435/...18495 Zamanlamali fonksiyonlu ardigil programlama durumu

8426/8436/.../18496 degisiklik tetigi

Zamanlayici

Surlcu ¢alisma ve durma islevleri zamanlayici fonksiyonlariyla kontrol edilebilir.

B Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001, 1002 Calisma/durma sinyal kaynaklari

Grup 19 ZAMAN&SAYAC

Calisma ve durma zamanlayicisi

B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi
0165 Calisma/durma kontrol zamani sayimi
Sayac¢

Surlcu ¢alisma ve durma islevleri sayacg fonksiyonlariyla kontrol edilebilir. Sayac

fonksiyonu ayni zamanda Ardisil programlamada durum degisikligi tetikleyici sinyali
olarak kullanilabilir. Bkz. bdlim Ardisil programlama sayfa 166.

M Ayarlar
Parametre ilave bilgi
1001, 1002 Calisma/Durma sinyal kaynaklari

Grup 19 ZAMAN&SAYAC

Calisma ve durma zamanlayicisi

8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, |Ardisil programlamada durum degisikligi tetikleyicisi

8496

olarak sayag sinyali
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B Diagnostik

Gergek sinyal ilave bilgi

0166 CGalisma/durma kontrol darbesi sayimi

Ardigil programlama

Surlcu standart bicimde 1...8 durumlari arasinda gegis yaparken, bir siralama
gerceklestirecek sekilde programlanabilir. Siralamanin tamami ve her bir durum igin
kurallar kullanici tarafindan belirlenir. Belirli bir durum ile ilgili kurallar Ardisil

programlama devrede iken ve program s6z konusu duruma gectiginde gecerli olur.
Her bir durum igin belirlenecek olan kurallar:

« Surlcu galigma, durma ve yon komutlari (ileriye/geriye/dur)

« Sdrucu hizlanma ve yavaglama rampasi suresi

« Sdrucu referans degeri kaynagi

* Durum suresi

+ RO/DO/AO durumu

« Sonraki duruma gegisin tetiklenecegi sinyal kaynagi

» Herhangi bir duruma gegisin tetiklenecegi sinyal kaynagi (1...8).

Her durum ayni zamanda suricu ¢ikislarini etkinlestirerek harici cihazlar igin bir
gOsterge olusturabilir.

Ardisil programlama ile gegigler, bir sonraki duruma ya da segilen bir duruma
gerceklestirilebilir. Durum degisiklikleri zamanlamali fonksiyonlar, dijital girisler ve
denetleme fonksiyonlari ile gergeklestirilebilir.

Ardisil programlama basit mikser uygulamalarinin yani sira daha karmasik travers
uygulamalarinda kullanilabilir.

Programlama iglemi kontrol paneli ya da PC araci ile yapilabilir. SGrucu, bir grafik
Ardisil programlama aracini da i¢geren DriveWindow Light 2 PC aracinin 2.91 ya da
Uzeri surima tarafindan desteklenmektedir.

Not: Varsayilan olarak tum Ardigil programlama parametreleri, Ardigil programlama
islevi aktif olsa dahi degistirilebilir. Ardisil programlama parametreleri ayarlandiktan
sonra parametrelerin 1602 PARAM KILIT parametresi kullanilarak kilittenmesi énerilir.

B Ayarlar

Parametre ilave bilgi

1001/1002 HAR1/HAR?2 igin start, stop, yon komutlari

1102 HAR1/HAR2 segimi

1106 REF2 kaynag

1201 Sabit hiz devre disi birakma. Sabit hiz her zaman Ardisil
programlama referansina gore énceliklidir.

1401 RO 1 araciligiyla ardigil programlama gikisi
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Parametre ilave bilgi

1402/1403/1410 RO 2...4 réle ¢ikigi araciligiyla ardigil programlama gikigl.
Sadece MREL-01 segenegiyle.

1501 AO araciligiyla ardisil programlama gikigl

1601 Calisma izni devreye alma/devre digi birakma

1805 DO araciligiyla ardigil programlama gikigl

Grup 19 ZAMAN&SAYAC Sayag limitine gére durum degigimi

Grup 32 DENETIM Zamanlamali durum degigimi

2201...2207 Hizlanma/yavaslama ve rampa suresi ayarlari

Grup 32 DENETIM Denetleme ayarlari

4010/4110/4210 PID referans sinyali olarak ardisil programlama ¢ikigi

Grup 84 SEQUENCE PROG

Ardisil programlama ayarlari

B Diagnostik

Gergek sinyal

ilave bilgi

0167 Ardisil programlama durumu

0168 Ardisil programlama aktif durumu

0169 Gegerli durum zamanlayicisi sayaci

0170 Analog ¢ikig PID referans kontrol degerleri
0171 Gerceklestirilen siralama sayaci
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B Durum gegisleri

1

(par. 8420...8424)

I <
Ardigil programlama Y
DEVREYE ALMA 0767 bit 0 = 1
DURUM 1

0168 = 1 (Durum 1)

<1

|

Durum N'ye geg (par 8426,

= Durum 2'ye geg (par 8425)*

DURUM 2
(par. 8430...8434)

- 0168 =2 (Durum 2)

-l- Durum 3'e ge¢ (par 8435)*

8427)*

Durum N
Durum N'ye geg (par 8436,
8437)*

Durum N

DURUM 3
(par. 8440...8444)

0168 = 3 (Durum 3)

<1

|

Durum N'ye geg (par 8446,

-l- Durum 4'e geg (par 8445)*

DURUM 4
(par. 8450...8454)

0168 = 4 (Durum 4)

-l- Durum 5'e geg (par 8455)*

8447)*
Durum N
J— Durum N'ye geg (par 8456,
8457)*
Durum N

DURUM 5
(par. 8460...8464)

0168 = 5 (Durum 5)

=1

~J

== Durum N'ye geg (par 8466,
8467)*

== Durum 6'ya geg (par 8465)*

Durum N

DURUM 6
(par. 8470...8474)

0168 = 6 (Durum 6)

<1

o~

Durum N'ye geg (par 8476,
8477)*

-l- Durum 7'ye geg (par 8475)*

Durum N

DURUM 7
(par. 8480...8484)

0168 =7 (Durum 7)

<1

|

Durum N'ye geg (par 8486,
8487)*

-l- Durum 8'e ge¢ (par 8485)*

Durum N

DURUM 8
(par. 8490...8494)

0168 = 8 (Durum 8)

|

Durum N'ye geg (par 8496,
8497)*

Durum N

*Durum N seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma
degisiklige gore daha onceliklidir.

== Durum 1'e geg (par 8495)*

X NN = Durum
X = Gergek sinyal

Durum degisimi
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B Ornek 1

Seq. start Durum degisimi tetikleme cihazi

Ardisil programlama DI1 dijital giris tarafindan devreye alinir.

ST1: Sdrdcu -50 Hz referans ve 10 s rampa suresi ile geriye dogru calistirilir. Durum
1 40 s igin aktiftir.

ST2: Surlcu hizi 60 s rampa suresi ile 20 Hz degerine yukseltilir. Durum 2, 120 s igin
aktiftir.

ST3: Surtcu hizi 5 s rampa suresi ile 25 Hz degerine yukseltilir. Durum 3, Ardigil
programlama devre disi kalana ya da DI2 tarafindan yukseltici ¢calistirilana kadar
aktiftir.

ST4: Surldcu hizi 5 s rampa suresi ile 50 Hz dederine yukseltilir. Durum 4, 200 s igin
ve durum 3'e geri donuldukten sonra aktiftir.

Parametre Ayar ilave bilgi

1002 HAR2 KOMUTLAR | ARD.PROG HARICI2 igin start, stop, yon komutlari

1102 HAR1/HAR2 SECIMI | HARICI2 HARICI2 aktivasyonu

1106 REF1 SECIMI ARD PRG REF2 olarak ardisil programlama cikigl

CIKS

1601 RUN AKTIF SECILMEDI | Calisma izni devre disi

2102 STOP FONKSIYON | RAMPA Rampa stop

2201 RAMPA 1/2 SECIMI | ARD.PROG 8422/...18452 parametresi tarafindan belirlenen
rampa.

8401 ARD PROG ETKIN HER ZAMAN | Ardigil programlama devrede

8402 ARD PROG START | DI1 Dijital giris (DI1) ile ardigil programlama
aktivasyonu

8404 ARD PROG RESET | DI1(INV) Ardisil programlama resetleme (6rn. DI1 sinyali
kaybedildiginde (1 -> 0) durum 1'e resetleme)
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ST1 ST2 ST3 ST4 ilave bilgi
Par. Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar
8420 ST1 REF %100 8430 | %40 8440 %50 8450 | %100 Durum
SEC referansi
8421 ST1 START |8431 |START |8441 |START |8451 |START |Calisma, yon
KOMUTLAR GERI ILERI ILERI ILERI ve durma
komutu
8422 ST1 10s 8432 |60 s 8442 |5 s 8452 |5 s Rampa suresi
RAMPA
8424 ST1 40s 8434 1120 s 8444 8454 1200 s Durum
DEGIS. GEC. degisikligi
geciktirme
8425 ST1 DEGISIM|8435 | DEGISIM | 8445 |DI2 8455
ST2'E TRIG GCK GCK
8426 ST1 ST |SECILME|8436 |SECILME| 8446 |SECILME| 8456 DEGISI'M Durgm )
N'E TRIG Di Di Di GCK degigimi
tetikleme
8427 ST1 - 8437 |- 8447 |- 8457 |DURUM cihazi
DURUM N 3
B Ornek 2
ST2 (hata:
hizlanma
ST1 ST2 ST4 ST2 ST4 ST2 ST4 c¢okyavas) ST8
Al1 + %15 ‘ R
AM+%10} - - - - - - - - - fA- -+ - fA-- - - -
Al1
| ST8
Al1 - %10 HATA
Al1 - %15}
DIt —
RO .

Surucu 30 sirall travers kontrolu igin programlanmistir.

Ardisil programlama DI1 dijital giris tarafindan devreye alinir
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ST1: Surucu, Al1 (A1 + %50 - %50) referansi ve rampa c¢ifti 2 ile ileri ydonde baslatilir.
Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gecilir. Tim rdle ve analog cikiglar
temizlenmistir.

ST2: Saracu, Al1 + %15 (A1 + %65 - %50) referans ve 1,5 s rampa suresi ile
hizlandirihr. Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Referansa 2 s iginde
ulasilamamasi halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.

ST3: Sarucu, A1 + %10 (Al1 + %60 - %50) referans ve 0 s rampa suresi ile
yavaslatilir 1). Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Referansa 0.2 s
icinde ulagilamamasi halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.

ST4: Sarucu, A1 - %15 (Al1 + %35 -%50) referans ve 1,5 s rampa suresi ile
yavaslatilir. Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gecilir. Referansa 2 s icinde
ulasilamamasi halinde, durum 8'e (hata durumu) gegilir.?)

ST5: Sarucu, A1 -%10 (Al1 + %40 -%50) referans ve 0 s rampa suresi ile
hizlandirilir!). Referansa ulasildiginda bir sonraki duruma gegilir. Siralama sayaci
degeri 1 artinlir. Eger siralama sayaci gegerse, durum 7 olarak degisir (sira
tamamlandi).

ST6: Surlcu referans ve rampa sureleri, durum 2 ile aynidir. Strtict durumu derhal
durum 2 olarak degisir (gecikme suresi 0 s).

ST7 (sira tamamlandi): Surtcu rampa ¢ifti 1 ile durdurulur. Dijital ¢ikis DO
etkinlestirilir. Ardisil programlamanin dijital giris DI1 disen kenari tarafindan devre
digi birakilmasi halinde durum makinesi durum 1 olarak resetlenir. Yeni baglatma
komutu, dijital giris DI1 veya dijital girisler D14 ve DI5 tarafindan etkinlestirilir (her iki
giris D14 ve DI5 eszamanli olarak etkin olmalidir).

ST8 (hata durumu): Sdrdcl, rampa cifti 1 ile durdurulur. Réle ¢ikisi RO etkinlestirilir.
Ardisil programlamanin dijital giris DI1 dusen kenari tarafindan devre digi birakilmasi
halinde durum makinesi durum 1 olarak resetlenir. Yeni baslatma komutu, dijital girig
DI1 veya dijital girigler D14 ve DI5 tarafindan etkinlestirilir (her iki giris DI4 ve DI5
eszamanli olarak etkin olmalidir).

Do saniye rampa suresi = surticd mumkuin oldugunca ¢abuk hizlandirilir/'yavaglatilr.

2) Durum referansi %0...100 arasinda olmalidr, yani Olgeklendirilmig Al1 degeri
%15...85 arasinda olmalidir. Eger Al1 = 0 ise referans = %0 + %35 -%50 = -%15 <
%0.
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Parametre Ayar ilave bilgi

1002 HAR2 KOMUTLAR | ARD.PROG HARICI2 icin start, stop, yén komutlar

1102 HAR1/HAR2 SECIMI | HARICI2 HARICI2 aktivasyonu

1106 REF1 SECIMI AlI1+ARD. REF2 olarak ardigil programlama ¢ikis!

PRG

1201 SABIT HIZ SECIMI | SECILMEDI | Sabit hizlarin devre disi kalmasi

1401 ROLE CIKIS 1 ARD.PROG Parametre 8423/.../8493 tarafindan tanimlanan
réle ¢ikisi RO 1 kontroll

1601 RUN AKTIF SECILMEDI | Calisma izni devre disi

1805 DO SINYAL ARD.PROG Parametre 8423/.../8493 tarafindan tanimlanan
dijital ¢ikis DO kontrolu

2102 STOP FONKSIYON | RAMPA Rampa stop

2201 RAMPA 1/2 SECIMI | ARD.PROG 8422].../18452 parametresi tarafindan
belirlenen rampa.

2202 HIZLANMA RAMP 1 | 1 sn Hizlanma/yavaglama rampa gifti 1

2203 YAVASLAMA RAMP | 0s

1

2205 HIZLANMA RAMP 2 | 20 sn Hizlanmal/yavaglama rampa gifti 2

2206 YAVASLAMA RAMP | 20 sn

2

2207 RAMPA SEKLI 2 5s Hizlanma/yavaglama rampasinin 2. sekli

3201 DENETIM1 PAR 171 Siralama sayaci (sinyal 0171 ARD CEV
SAYAC) denetimi

3202 DENETIM1 LIM ALT | 30 Denetleme alt limiti

3203 DENETIM1 LiM UST | 30 Denetleme Ust limiti

8401 ARD PROG ETKIN | HARICI2 Ardisil programlama devrede

8402 ARD PROG START | DI1 Dijital giris (DI1) ile ardisil programlama
aktivasyonu

8404 ARD PROG RESET | DI1(INV) Ardisil programlama resetleme (6rn. DI1 sinyali
kaybedildiginde (1 -> 0) durum 1'e resetleme)

8406 ARD MANTIK DEG 1 | DI4 Logic deger 1

8407 ARD MANTIK OPR 1 | VE Logic deger 1 ve 2 arasindaki ¢alisma

8408 ARD MANTIK OPR 2 | DI5 Logic deger 2

8415 CEV SAYAC KiL ST5 TO NEXT | Siralama sayaci etkinlestirme, yani durum 5
durum 6 olarak her degistiginde siralama
sayaci artar.

8416 CEV SAYAC RESET | DURUM 1 Durum 1'e gegis sirasinda ardigil sayag

resetleme
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ST1 ST2 ST3 ST4 ilave bilgi
Par. Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar
8420 ST1 REF %50 8430 | %65 8440 | %60 8450 | %35 Durum
SEC referansi
8421 ST1 START |8431 |START |8441 |START |8451 |START |Calisma, yon
KOMUTLAR  |ILERI ILERI ILERI ILERI ve durma
komutlar
8422 ST1 -0,2 8432 (1,5 8442 |0s 8452 |1,5s Hizlanma/
RAMPA (rampa yavaglama
cifti 2) rampa suresi
8423 ST1 DIS |R=0,D=0,(8433 | AO=0 8443 |AO=0 8453 |AO=0 Rdle, dijital ve
KONTROL AO=0 analog ¢ikis
kontrolu
8424 ST1 Os 8434 |2s 8444 (10,2 s 8454 |2s Durum
DEGIS. GEC. degisikligi
geciktirme
8425 ST1 SETDEG |8435 |SETDEG |8445 |SETDEG |8455 | SETDEG
ST2'E TRIG ER GIR ER GIR ER GIR ER GIR
8426 ST1 ST |SECILME|8436 | DEGISIM| 8446 | DEGISiM|8456 | DEGISiM|Purum
NE TRIG DI GCK GCK GCK ?igk'f'm'
etikleme
8427 ST1 DURUM |8437 |DURUM (8447 |DURUM |8457 |DURUM cihla2|
DURUM N 1 8 8 8
ST5 ST6 ST7 ST8 ilave bilgi
Par. Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar
8460 ST5 REF |%40 8470 | %65 8480 | %0 8490 | %0 Durum
SEC referansi
8461 ST5 START |8471 |START |8481 |SURUCU|8491 |SURUCU|Caligma, y6n
KOMUTLARI |ILERI ILERI DUR DUR ve durma
komutlari
8462 ST5 Os 8472 |11,5s 8482 |-0,1 8492 |-0,1 Hizlanma/
RAMPA (rampa (rampa |yavaslama
cifti 1) Gifti 1) rampa siresi
8463 ST5DIS |AO=0 8473 | AO=0 8483 |DO=1 8493 |[RO=1 Role, dijital ve
KONTROL analog ¢ikis
kontrolu
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ST5 ST6 ST7 STS ilave bilgi
Par. Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar Par. |Ayar
8464 ST5 02s 8474 |0s 8484 |0's 8494 |0s Durum
DEGIS GEC. degisikligi

geciktirme

8465 ST5 SETDEG | 8475 | SECILME| 8485 | SECILME| 8495 | LOJIK
ST6'YA TRIG |ER GIR Di Di DEGER
8466 ST5 ST |SUPRV1 |8476 |DEGISIM|8486 |LOJIK  |8496 | SECILME|Purum
N'ye TRIG ASIRI GCK DEGER Di fi?:('ﬁ'm'
8467 ST5 DURUM 18477 |DURUM | 8487 |DURUM |8497 | DURUM Ceihlazelme
DURUM N 7 2 1 1

Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonu
Bkz. Ek: Glvenli moment kapatma (STO), sayfa 399.
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Gercek sinyal ve
parametreler

Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde gercgek sinyal ve parametreler acgiklanir ve her sinyal/parametrenin
fieldbus esdegerleri verilir. Ayrica, farkli makrolarin varsayilan degerlerinden olugsan
bir tablo da igerir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal | Sdracl tarafindan Olgllen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayari mumkuan degil. 01...04 gruplar, gercek sinyalleri
igerir.

Vars. Parametre hazir deg@eri

Parametre SurGcunun kullanici tarafindan ayarlanabilir galisma agiklamasi. 10...99
gruplar, parametreleri igerir.
Not: Parametre degerleri temel kontrol panelinde say! olarak
goruntulenmektedir. Orn. parametre 1001 HAR1 KOMUTLAR segimi
HABERLESME 10 degeri olarak gosterilir (bu da fieldbus esdegeridir FbEQ).

FbEq Fieldbus esdegeri: Deger ile seri haberlesmede kullanilan tam sayi
arasindaki olgek orani.

E Avrupa parametreleriyle 01E ve 03E tiplerini belirtir

U ABD parametreleriyle 01U ve 03U tiplerini belirtir

Fieldbus adresleri

FCAN-01 CANopen adaptori, FDNA-01 DeviceNet adaptora, FECA-01 EtherCAT
adaptoru, FENA-01 Ethernet adaptora, FMBA-01 Modbus adaptoria, FLON-01
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LonWorks® adaptortu ve FPBA-01 PROFIBUS DP adaptord icin adaptoran kullanim
kilavuzuna basvurun.

Fieldbus esdegeri

Ornek: Eger 2017 MAX MOMENT 1 (bkz. sayfa 217)harici kontrol sisteminden
ayarlanmigsa, 1000 sayi degeri %100,0'a karsilik gelir. TUm okunan ve gonderilen
degerler 16 bit ile sinirhidir (-32768...32767).

Farkli makrolara sahip hazir degerler

Uygulama makrosu degistirildiginde (9902 UYGULAMA MAKROSU parametresi),
yazilim parametre degerlerini hazir degerlere donusturerek gunceller. Asagidaki

tabloda farkli makrolar i¢cin parametre hazir degerleri verilmektedir. Diger
parametrelerin hazir degerleri tim makrolar icin aynidir (785 numarali sayfada
baglayan parametreler listesinde gosterilmektedir).

DizinlAd/ ABB 3 ALTERNATE|MOTOR POT|MANUEL/ |PID MOMENT
Segim STANDART |[KABLOLU AUTO KONTROL |KONTROL
9902|UYGULAMA |1= 2= 3= 4= 5= 6= 7=
MAKROSU  |ABB 3 KABLOLU|ALTERNATE|MOTOR POT|MAN/OTO |PID MOMENT
STANDART KONTROL |KONTR
1001|HART 2=Di1,2 |4= 9=DITF2R [2=DI1,2 |2=DI1,2 |1=DI1 2=DI1,2
KOMUTLAR DI1P2P 3
1002|HAR2 0= 0= 0= 0= 21=DI54 |[20=DI5 |2=DI1,2
KOMUTLAR  |SECILMEDI |SECILMEDI|SECILMEDI |SECILMEDI
1003[DONUS YONU |3 = IKi 3=JKi 3=JKi 3=JKi 3=JKi 1=ILERI |3=IKI
YONLU YONLU  |YONLU YONLU YONLU YONLU
1102|HAR1/HAR2 |0 = HARICI1|0 = HARICI1|0 = HARICI1|0 = HARICI1 [3=DI3 _ |[2=DI2 3=DI3
SECIMI
1103|REF1 SECIMI |1 = Al1 1= Al 1=Al1 12 = 1=Al1 1= Al 1=Al1
DI3U,4D(NC)
1106|REF1 SECIMI |2 = AI2 2=A2 [2=A2 2=Al2 2=Al2 19=PID1 [2=AI2
CIKIS
1201|SABITHIZ  |9=DI34 |10=DI45 [9=DI34 |5=DI5 0= 3=DI3 4=Dl4
SECIMI SECILMEDI
1304|MINIMUM Al2_ |%1,0 %1,0 %1,0 %1,0 %20,0 %20,0 %20,0
1501|AO1 ICERIK _ |103 102 102 102 102 102 102
SEC
1601|[RUN AKTIF |0 = 0= 0= 0= 0= 4=Dl4 0=
SECILMEDI |SECILMEDI|SECILMEDI |SECILMEDI |SECILMEDI SECILMEDI
2201|RAMPA 1/2 |5 =DI5 0= 5=DI5 0= 0= 0= 5=DI5
SECIMI SECILMEDI SECILMEDI |SECILMEDI|SECILMEDI
3201|DENETIMT___ |103 102 102 102 102 102 102
PAR
3401|SINYAL 1 PAR |103 102 102 102 102 102 102
9904|MOTOR KONT |3 = 1= 1= 1= VEKTOR:[1 = 1= 2=
MODU SKALER: |VEKTOR: |VEKTOR: |HIZ VEKTOR: |VEKTOR: |VEKTOR:
FREK HIZ HIZ HIZ HIZ MOM

Not: Birden fazla fonksiyonu bir girigle (DI veya Al) kontrol etmek mumkundur ve bu
fonksiyonlar arasinda uyusmazlik olmasi mimkundur. Bazi durumlarda tek bir girigle
birden fazla fonksiyonu kontrol etmek istenebilir.
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Ornegin ABB standart makrosunda DI3 ve DI4, sabit hizlari kontrol etmek igin
ayarlanir. Diger yandan 77103 REF1 SECIMI parametresi igin 6 degerini (D/3U,4D)
se¢cmek mumkundur. Bu, DI3 ve DI4 igin uyumsuz bir goklanmig fonksiyon anlamina
gelecektir: ya sabit hizli ya da hizlanma ve yavaslama. Gerekmeyen fonksiyon devre
disi birakilmalidir. Bu durumda sabit hiz segimi, 1201 SABIT HIZ SECIMI
parametresini SECILMEDI olarak veya DI3 ve DI4 ile iligkili olmayan degerlere
ayarlanarak devre disi birakiimalidir.

Sdardcu giriglerini konfigire ederken segili makronun varsayilan degerlerini de kontrol
edin.
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Gergek sinyaller

Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
01 CALISMA Sirucinin izlenmesi igin temel sinyaller (salt okunur)
VERILERI
0101 HIZ & YON Rpm cinsinden hesaplanmig motor hizi. Negatif deger ters |1 =1 rpm
yonu belirtir.
0102 HIzZ Rpm cinsinden hesaplanmis motor hizi 1=1rpm
0103 CIKIS Hz cinsinden hesaplanan sirucu ¢ikis frekansi. (Panelde, (1=0,1Hz
FREKANSI Cikis modu ekraninda hazir deger olarak gosterilir.)
0104 AKIM A cinsinden 6l¢lilen motor akimi. (Panelde, Cikis modu 1=0,1A
ekraninda hazir deger olarak gosterilir.)
0105 MOMENT Motorun nominal momentin bir yuzdesi olarak hesaplanan = %0,1
moment degeri
0106 GUC kW cinsi dl¢tlen motor glcu 1=0,1
kW
0107 DC BARA V DC cinsinden olcllen ara devre gerilimi 1=1V
GERILIMI
0109 CIKIS | V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi 1=1V
GERILIMI
0110 SURUCU °C cinsinden odlgllen IGBT sicakhigi 1=0,1°C
SICAKLIGI
0111 HARICi REF1 |Rpm ya da Hz cinsinden REF1 harici referansi. Birim, 9904 |1=0,1Hz
MOTOR KONT MODU parametresi ayarina baghdir. /1 rpm
0112 HARICI REF2 |Yizde cinsinden REF2 harici referansi. Kullanima gore, 1=%0,1
%100 motor maksimum hizi, motor nominal momenti veya
maksimum proses referansindan biri olabilir.
0113 KONTROL Aktif kontrol konumu. (0) LOCAL; (1) HARICI1; (2) 1=1
YERI HARICI2. Bkz. béliim Lokal kontrol / harici kontrol sayfa
125.
0114 CALISMA Surlcu galisma zaman sayaci (saat). Surtcu modulasyon |1 =1h
SURE (R) yaparken galisir. Kontrol paneli parametre modundayken  |(saat)
YUKARI ve ASAGI tuslarina ayni anda basilarak sayac
resetlenebilir.
0115 KWH SAYAC |kWh sayacl. Saya¢ degeri, 65535'e ulasana kadar toplanir {1 =1 kWh
(R) ve bunun ardindan sayag, yenilenir ve tekrar 0'dan baslar.
Kontrol paneli parametre modundayken YUKARI ve ASAGI
tuslarina ayni anda basilarak sayag resetlenebilir.
0120 Al 1 Yuzde cinsinden Al1 analog girisinin goreceli degeri 1=%0,1
0121 Al 2 Yuzde cinsinden Al2 analog girisinin goreceli degeri = %0,1
0124 AO 1 AO analog ¢ikisin mA olarak degeri 1=0/1
mA
0126 PID 1 CIKIS Proses PID1 kontrolorunun yuzde olarak degeri = %0,1
0127 PID 2 CIKIS PID2 kontrolérunun yuzde olarak ¢ikis degeri 1=%0,1
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No. Ad/Deger

0128 PID 1 SET
DEGERI
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Aciklama

Proses PID1 kontrol cihazi igin set degeri sinyali (referans).
Birim 4006 BIRIMLER, 4007 BIRIM OLCEGive 4027 PID1
PAR SET parametrelerinin ayarlarina baghdir.

FbEq

0129 PID 2 SET
DEGERI

PID2 kontrol cihazi igin set dederi sinyali (referans). Birim
4106 BIRIMLER ve 4107 BIRIM OLCEGI parametrelerinin
ayarlarina baghdir.

0130 PID 1 GERI
BESLE

Proses PID1 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim
4006 BIRIMLER, 4007 BIRIM OLCEGIi ve 4027 PID1 PAR
SET parametrelerinin ayarlarina baglidir.

0131 PID 2 GERI
BESLE

PID2 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim 47106
BIRIMLER ve 4107 BIRIM OLCEGI parametrelerinin
ayarlarina baghdir.

0132 PID 1 SAPMA

Proses PID1 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve
gergek degeri arasindaki fark. Birim 4006 BIRIMLER, 4007
BIRIM OLCEGI ve 4027 PID1 PAR SET parametrelerinin
ayarlarina baghdir.

0133 PID 2 SAPMA

P1D2 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve gergcek
degeri arasindaki fark. Birim 47106 BIRIMLER ve 4107
BiRIM OLCEGI parametrelerinin ayarlarina baghdir.

0134 HAB RO Fieldbus araciligiyla role ¢ikis Kontrol word'u (ondalik). Bkz. |1 =1
WORD 1401 ROLE CIKIS 1 parametresi.

0135 HAB DEGERI 1|Fieldbus'tan alinan veri 1=1

0136 HAB DEGERI 2|Fieldbus'tan alinan veri 1=1

0137 PROSES Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan -
DEGIS 1 tanimlanan Proses degiskeni 1

0138 PROSES Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan -
DEGIS 2 tanimlanan Proses degiskeni 2

0139 PROSES Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan -
DEGIS 3 tanimlanan Proses degiskeni 3

0140 CALISMA Gecen surlcu ¢alisma zaman sayaci (bin saat). Strtcu 1=0,01
SURESI modulasyon yaparken calisir. Sayag resetlenemez. kh

0141 MWH SAYAC

MWH sayacli. Saya¢ degeri, 65535'e ulasana kadar toplanir

1=

ve bunun ardindan sayag, yenilenir ve tekrar 0'dan baglar. |MWh
Resetlenemez.
0142 TUR SAYACI |Motor devir sayaci (milyon devir). Kontrol paneli parametre |1 =
modundayken YUKARI ve ASAGI tuslarina ayni anda Mrev
basilarak sayag resetlenebilir.
0143 SURUCU CAL |Gin cinsinden slriicl kontrol karti galisma siresi. Sayag |1 =1 giin
ZAMH resetlenemez.

0144 SURUCU CAL |Surici kontrol kartinin 2 saniyelik tiklama (30 tiklama =60 |1 =2 sn
ZAM L saniye) olarak agik kalma siiresi. Sayac resetlenemez.

0145 MOTOR ISISI |Olglilen motor sicakhigi. Birim, grup 35 MOTOR ISI 1=1

OLCUMU parametreleri tarafindan segilen sensor tipine
baghdir.
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Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0146 MEKANIK ACI |Hesaplanan mekanik agi 1=
0147 MEKANIK TUR |Mekanik devir, yani enkoder tarafindan hesaplanan motor |1 =
safti devri
0148 Z PULS VAR |Enkoder sifir puls detektort. 0 = algilanmadi, 1 = algilandi. |1 =
0150 CB SICAKLIK |Surucl kontrol kartinin Santigrat derece cinsinden sicakhigr |1 =0,1°C
(0,0...150,0 °C).
0158 PID HAB PID kontroll igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) |1 =1
DEGER 1
0159 PID HAB PID kontrolu igin fieldbus'tan alinan veriler (PID1 ve PID2) |1 =1
DEGER 2
0160 DI 1-5 STATUS | Dijital giriglerin durumu.
Ornek: 10000 = DI1 agik, DI2...DI5 kapalidir.
0161 PULS GIRIS  |Hz cinsinden frekans girisi degeri 1=1Hz
FREK
0162 RO DURUMU |Radle ¢ikisi 1'in durumu. 1 = RO aktif, 0 = RO pasif. 1=1
0163 TO DURUM Transistor cikigi dijital gikig olarak kullanilirken transistor 1=1
cikiginin durumu.
0164 TO FREKANS |Transistor c¢ikisi frekans c¢ikisi olarak kullanilirken transistér |1 =1 Hz
cikis frekansi.
0165 ZAMAN Zamanlamali ¢alisma/durma zamanlayici degeri. Bkz. 1=0,01s
DEGER Parametre grubu 79 ZAMAN&SAYAC.
0166 SAYAC Sayac ¢alisma/durma darbe sayaci. Bkz. Parametre grubu |1 =1
DEGER 19 ZAMAN&SAYAC.
0167 ARD PROG Ardigil programlama Durum word'u: 1=1
STS Bit 0 = ETKIN (1 = devrede)
Bit 1 = BASLATILDI
Bit 2 = DURDURULDU
Bit 3 = LOGIC VALUE (8406...8410 parametreleri
tarafindan tanimlanan logic kullanim).
0168 SBB PROG Ardisil programlama aktif durumu. 1...8 = durum 1...8. 1=1
0169 QEI\E/)I PROG Ardisil programlama gegerli durum zaman sayaci 1=2sn
0170 ARD PROG AO |Analog ¢ikis kontrol degerleri Ardigil programlama ile 1 =%0,1
DEG belirlenir Bkz. 8423 ST1 DIS KONTROL parametresi.
0171 ARD CEV Ardigil programlama gercgeklestirilen siralama sayaci. Bkz. |1 =1
SAYAG 8415 CEV SAYAC KIL ve 8416 CEV SAYAC RESET
parametreleri.
0172 ABS TORK Motor momentinin, motor nominal momentinin ytzdesi 1=9%0,1
olarak hesaplanan mutlak degeri
0173 RO 2-4 MREL-01 réle ¢ikis uzantisi modulindeki rélelerin durumu.
DURUM

Bkz. MREL-01 réle ¢ikig modUilii kullanim kilavuzu
(3AUA0000035974 [ingilizce]).
Ornek: 100 = RO 2 aciktir, RO 3 ve RO 4 kapalidrr.
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0179 FREN Vektor kontrolt: Mekanik fren kullanilmadan énce moment |1 = %0,1
MAO\MZEET degeri (Motor nominal momentinin %0...180'").

Skaler kontrol: Mekanik fren kullaniimadan dnce akim

degeri (Motor nominal akiminin %0...180').

Bu moment veya akim, surucuye yolverildiginde uygulanir.

Bkz. 4307 FREN ACMA SEVIYE parametresi.
0180 EE:\(ngER Sabit miknatisli motorlar igin tahmini konumla élgulen 1=1

konumun senkronizasyonunu izler. 0 = SENK DEGIL, 1 =
SENK.

0301 FB KONTRL 16 bitli bir data word’u. Bkz. bolim DCU haberlesme profili
WORD 1 sayfa 320.

0302 FB KONTRL 16 bitli bir data word’u. Bkz. bolum DCU haberlesme profili
WORD 2 sayfa 320

0303 FB STS WORD |16 bitli bir data word’u. Bkz. bolum DCU haberlesme profili
1 sayfa 320.

0304 FB DURUM 16 bitli bir data word’u. Bkz. bolum DCU haberlesme profili
WORD 2 sayfa 320

0305 HATA WORD 1 |16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma

yontemleri ve fieldbus esdederleri icin bkz. bolim Hata
izleme, sayfa 335.

Bit 0 = ASIRI AKIM

Bit 1 = DC ASIRI GER

Bit2 = SUR ASIR SIC

Bit 3 = KISA DEVRE

Bit 4 = Rezerve

Bit 5= DC DUSUK GER

Bit6 = Al1 LOSS

Bit 7 = Al2 KAYIP

Bit 8 = MOT ASIR SICAK

Bit 9 = PANEL KAYIP

Bit 10 = /D RUN HATA

Bit 11 = MOT SIKISMA

Bit 12 = CB SICAKLIK

Bit 13 = HARICI HATA 1

Bit 14 = HARICI HATA 2

Bit 15 = TOPRAK HATASI

0306 HATA WORD 2

16 bitli bir data word’'u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegderleri icin bkz. bolim Hata
izleme, sayfa 335.
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Gergek sinyaller
No. Ad/Deger

Aciklama
Bit 0 = DUSUK YUKLENME

Bit 1 = TERMIK HATA

Bit 2...3 = Rezerve

Bit 4 = AKIM OLCUM

Bit 5 = BESLEME FAZI

Bit 6 = ENKODER HATA

Bit 7 = ASIRI HIZ

Bit 8...9 = Rezerve

Bit 10 = KONFIG DOSYA

Bit 11 = SER/ 1 HATASI

Bit 12 = EFB CON DOSYASI. Konfiglrasyon dosyasi
okuma hatasi.

Bit 13 = FORCE TRIP

Bit 14 = MOTOR FAZ

Bit 15 = CIKIS KABLO

FbEq

0307 HATA WORD 3

16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin bkz. bolim Hata
izleme, sayfa 335.

0308 ALARM
WORD1

Bit 0...2 Rezerve

Bit 3 = UYUMSUZ SW

Bit 4 = STO AKTIF

Bit 5= STO 1 GIRIS HATASI

Bit 6 = STO 2 GIRIS HATASI

Bit 7...10 Rezerve

Bit 11 = CB ID HATA

Bit 12 = DSP STACK HATA

Bit 13 = DSP T1 OVERLOAD...DSP T3 OVERLOAD

Bit 14 = SERF CORRUPT /

Bit 15 = PAR PCU 1/ PAR PCU 2/ PAR HZRPM | PAR Al
OLCEK ! PAR AO OLCEK | PAR FBUS | PAR KUL. U/F

16 bitli bir data word’'u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
yontemleri ve fieldbus esdegerleri igin bkz. bolum Hata
izleme, sayfa 335.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla
resetlenebilir: Word'e sifir yazin.

Bit 0 = ASIRI AKIM

Bit 1 = YUKSEK VOLT

Bit 2 = DUSUK VOLT

Bit 3 = DIR LOCK

Bit 4 = /10 HABERLESME

Bit 5 = Al1 KAYIP
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Gergek sinyaller
No. Ad/Deger Aciklama FbEq
Bit 6 = Al2 KAYIP

Bit 7 = PANEL KAYIP

Bit 8 = CIHAZ ASIRI ISI

Bit 9 = MOTOR SICAKLIGI
Bit 10 = DUSUK YUKLENME
Bit 11 = MOT SIKISMA

Bit 12 = OTOMATIK RESET
Bit 13...15 = Rezerve

0309 ALARM 16 bitli bir data word’u. Olasi sebep ve ortadan kaldirma
WORD2 yontemleri ve fieldbus esdegerleri icin bkz. bdliim Hata
izleme, sayfa 335.

Bir alarm, alarm word'un tamami resetlenmek yoluyla
resetlenebilir: Word'e sifir yazin.

Bit 0 = Rezerve

Bit 1 = PID UYKU

Bit 2 = ID RUN

Bit 3 = Rezerve

Bit 4 = START iZNi 1 KAYIP
Bit 5 = START iZNi 2 KAYIP
Bit 6 = ACIL STOP ALM

Bit 7 = ENKODER HATA

Bit 8 = ILK START

Bit 9 = GIRIS FAZ KAYBI
Bit 10...11 = Rezerve

Bit 12 = MOTOR BACK EMF
Bit 13 = STO AKTIF

0401 SON HATA En son hatanin kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata izleme, |1 =1

sayfa 335. 0 = Hata tarihgesi bos (panel ekraninda = KAYIT

YOK).

0402 HATA ZAMANI |En son hatanin gergeklestigi gun. 1=1gln
1 Format: Eger gercek zaman saati ¢aligiyorsa tarih. / Eger

gercek zaman saati kullanilmadiysa veya ayarlanmadiysa

acildiktan sonraki gun sayisi.
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Gergek sinyaller

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0403 HATA ZAMANI |En son hatanin olustugu saat. 1=2sn
2 Gelismis kontrol paneli Uzerindeki format: Gergek saat
(ss:dd:ss) eger gercek zamanl saat galisiyorsa. / Glg
acildiktan sonra gecen zaman (ss:dd:ss eksi 0402 HATA
ZAMANI 1 tarafindan belirtilen gtin) eger gergcek zamanl
saat kullaniimiyor ya da ayarlanmamis ise.
Temel kontrol panel, Uzerindeki format: 2 saniyelik tiklama
olarak acik kalma suresi (eksi, sinyal tarafindan bildirilen
tim gunler 0402 HATA ZAMANI 1). 30 tiklama = 60 saniye.
Ornegin, 514 degeri, 17 dakika ve 8 saniyeye esittir (=
514/30).
0404 HATA ANI HIZ |En son hatanin meydana geldigi andaki rpm cinsinden 1=1rpm
motor hizi.
0405 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki Hz cinsinden 1=0,1Hz
FREK frekans
0406 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki V DC cinsinden ara |1 =0,1V
GERILIM devre gerilimi
0407 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki A cinsinden motor |1 =0,1 A
AKIM akimi.
0408 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki, motor nominal = %0,1
MOMENT momentinin yiizdesi cinsinden motor momenti
0409 HATA ANI En son hatanin meydana geldigi andaki onaltili bigcimdeki
DURUM surucu durumu
0412 ONCEKI HATA |2. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bdlim Hata |1 =1
1 izleme, sayfa 335.
0413 ONCEKI HATA |3. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata |1 =1
2 izleme, sayfa 335.
0414 DI 1-5 AT FLT |En son hatanin meydana geldigi andaki DI1...5 dijital

giriglerinin durumu (ikili).
Ornek: 10000 = DI1 agik, DI2...DI5 kapalidir.
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Tum parametreler
No. Ad/Deger

1001 HAR1
KOMUTLAR
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Aciklama

Harici kontrol yeri 1 (HARICI1) igin start, stop ve yén
komutlarini ve baglantilar tanimlar.

Not: Sirtcu STO (guvenli moment kapatma) girisiyle (bkz.
parametre 3025 STO CALISMA) veya acil durum durdurma
secimiyle (bkz. parametre 2709 ACIL STOP SECIMI)
durdurulmugsa start sinyali resetlenmelidir.

Def/FbEq

DI1,2

SECILMEDI

Start, stop veya yon komut kaynagi yok

DI1

DI1 dijital girigi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yén, 1003 DONUS YONU parametresiyle sabitlenir
(ayar IKI YONLU = ILERI).

—_—

DI1,2

DI1 dijital girigi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. YOon secimi DI2 dijital giris Uzerinden, 0 = ileri, 1 = geri.
Yonu kontrol etmek icin, 7003 DONUS YONU parametresi
IKI YONLU olarak ayarlanmig olmalidir.

DI1P,2P

DI1 dijital giris aracihgiyla puls start etme. 0 -> 1: Start.
(Surtcuyl baglatmak icin dijital giris DI2, DI1’deki durum
oncesinde etkinlestirilmelidir).

DI2 dijital giris Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop.
Dénme yoni, 1003 DONUS YONU parametresiyle
sabitlenir (ayar /KI YONLU = ILERI).

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

DI1P,2P,3

DI1 dijital giris aracilidiyla puls start etme. 0 -> 1: Start.
(Surtclyu baglatmak igin dijital giris DI2, DI1’deki durum
oncesinde etkinlestiriimelidir).

DI2 dijital girig Gzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Yon
secimi DI3 dijital giris Uzerinden, 0 = ileri, 1 = geri. YOnu
kontrol etmek icin, 7003 DONUS YONU parametresi /K|
YONLU olarak ayarlanmig olmalidir.

Not: Stop girisi (DI2) devre digi birakildiginda (giris
yokken), kont. panelinin start ve stop tuslari devre disgi kalir.

DI1P,2P,3P

DI1 dijital giris araciigiyla puls ileri start etme. 0 -> 1: ileri
start. DI2 dijital giris araciligiyla puls geri start etme. 0 -> 1:
Geri start. (Surtclyl baglatmak icin dijital giris DI3,
DI1/DI2’deki durum 6ncesinde etkinlestiriimelidir). DI3 dijital
giris Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Yénu kontrol
etmek igin, 71003 DONUS YONU parametresi [KI YONLU
olarak ayarlanmis olmalidir.

Not: Stop girigi (DI3) devre disi birakildiginda (girig

yokken), kontrol panelinin start ve stop tuslari devre digi
kalir.

5
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Tium parametreler
No. Ad/Deger
PANEL

Aciklama

Start, stop ve yén komutlari HARICI1 etkin oldugunda
kontrol paneli Gzerinden verilir. YonU kontrol etmek igin,
1003 DONUS YONU parametresi iKi YONLU olarak
ayarlanmisg olmaldir.

Def/FbEq
8

DI1F,2R

DI1 ve DI2 dijital girigleri GUzerinden start, stop ve yon
komutlari.

DI1 DI2 |Calisma
0 0 ([Stop
1 0 (lleri start
0 1
1 1

Geri start
Stop

1003 DONUS YONU parametresi IKI YONLU olarak
ayarlanmaldir.

HABERLESME

Calisma ve durma komutlari igin kaynak olarak fieldbus
arayuzu, orn. 0307 FB KONTRL WORD 1 bit 0...1 kontrol
word'l. Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili
fieldbus (Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi
tarafindan surtcuye gonderilir. Kontrol word bitleri i¢in bkz.
bolum DCU haberlesme profili, sayfa 320.

ZMN FONK1

Zamanlamali start/stop kontroll. Zamanlamali fonksiyon 1
aktif = baglat, zamanlanan fonksiyon 1 aktif degil = durdur.
Bkz. Parametre grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON.

11

ZMN FONK2

Bkz. ZMN FONK1 segimi.

12

ZMN FONK3

Bkz. ZMN FONK1 secimi.

13

ZMN FONK4

Bkz. ZMN FONK1 segimi.

14

DI5

DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. Yén, 1003 DONUS YONU parametresiyle sabitlenir
(ayar IKI YONLU = ILERI).

20

DI5,4

DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 =
start. YOn segimi DI4 dijital giris Uzerinden. O = ileri, 1 = geri.
Yoéni kontrol etmek igin, 7003 DONUS YONU parametresi
IKI YONLU olmalidr.

21

ZAMANLAY
DUR

1901 ZAMAN GECIK par. tarafindan belirlenen zamanlayici
gecikmesi gegtiginde stop. Zamanlayici start sinyali ile start.
Sinyal kaynagi 1902 ZAMAN START par. tarafindan segilir.

22

ZAMANLAY
BAS

1901 ZAMAN GECIK parametresi tarafindan belirlenen
zamanlayici gecikmesi gegtiginde start. Zamanlayici 7903
ZAMAN RESET param. tarafindan resetlendiginde stop.

23

SAYAC DUR

1905 SAYAC LIMIT par. tarafindan belirlenen sayag limiti
asildiginda stop. Sayag start sinyali ile start. Sinyal kaynagi
1911 CNTR S/S COMMAND parametresi tarafindan segilir.

24

SAYAC BASLA

1905 SAYAC LIMIT par. tarafindan belirlenen sayag limiti
asildiginda start. Sayag stop sinyali ile stop. Sinyal kaynagi
1911 CNTR S/S COMMAND parametresi tarafindan segilir.

25
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
ARD.PROG Ardisil programlama araciligiyla ¢alistirma, durdurma, yon |26
komutlari Bkz. Parametre grubu 84 SEQUENCE PROG.
1002 HAR2 Harici kontrol yeri 2 (HARICI2) igin start, stop ve yén SECILME
KOMUTLAR  |komutlarini ve baglantilari tanimlar. Di
Bkz. 1001 HAR1 KOMUTLAR parametresi.
1003 DONUS YONU |Motor déniis ydniintin kontroliini saglar veya y6ni sabitler. /Kl
YONLU
ILERI ileri’ye sabitlenmis 1
GERI Geri'ye sabitlenmis 2
iKi YONLU Dénme yoni kontrollne izin verilir 3
1010 JOGGING SEC |Joglama fonksiyonunu etkinlestiren sinyali tanimlar. Bkz. SECILME
boélum Mekanik fren kontroli sayfa 157. DI
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = joglama devre disi, 1 = joglama aktif. 1
DI2 Bkz: DI1 sec¢imi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 sec¢imi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
HABERLESME |Joglama 1 veya 2 aktivasyonu igin kaynak olarak fieldbus |6
arayuzu, yani kontrol word 0302 FB KONTRL WORD 2 bit
20 ve 21. Kontrol word'u fieldbus adaptoru ya da dahili
fieldbus (Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi
tarafindan suriclye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz.
boélum DCU haberlesme profili, sayfa 320.
SECILMEDI Secilmedi 0
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = joglama devre digl, 0 = joglama -1
aktif.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
11 REF YERI SECIMi |Panel referans tipi, harici kontrol yer secimi ve harici
referans kaynak ve limitleri
1101 PANEL REF [ okal kontrol modunda referans tipini seger. REF1(Hz/
SECIMI rpm)
REF1(Hz/rpm) |Rpm cinsinden frekans referansi. 9904 MOTOR KONT 1
MODU parametresinin degeri SKALER: FREK ise frekans
referansi (Hz).
REF2(%) %-referans 2
1102 HAR1/HAR2 |Siricinin, iki harici kontrol yeri, HARICI1 ve HARICI2 HARICI1
SECIMI arasindan birini segen sinyali okudugu kaynagi tanimlar.
HARICI1 HARICI1 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7001 HAR1 0

KOMUTLAR ve 1103 REF1 SECIMI parametreleri
tarafindan tanimlanir.
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = HARICI1, 1 = HARICI2. 1
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 seg¢imi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HARICI2 HARICI2 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 7002 HAR2 7

KOMUTLAR ve 1106 REF1 SECIMI parametreleri
tarafindan tanimlanir.

HABERLESME [HAR1/HAR2 sec¢iminin kaynagdi olarak fieldbus arayuzu, 8
orn. kontrol word 0307 FB KONTRL WORD 1 bit 5 (ABB
Suaruculeri profiliile 53719 EFB PAR19 bit 11). Kontrol word'u
fieldbus adaptoru ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan surictye gonderilir.
Kontrol word bitleri i¢in bkz. bdlim DCU haberlesme profili,
sayfa 320 ve bolum ABB sdirtictleri haberlesme profili,

sayfa 315.
ZAMAN FONK |Zamanlamali HAR1/HAR2 kontrolU se¢imi. Zamanlamali 9
1 fonksiyon 1 aktif = HARICIi2, zamanlanan fonksiyon 1 aktif
degil = HARICI1. Bkz. Parametre grubu 36 ZAMANSAL
FONKSIYON.
%AMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
%AMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 secimi. 11
4ZAMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 12
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = HARICI1, 0 = HARICI2. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
1103 REF1 SECIMi |Harici referans REF1 icin sinyal kaynagini seger. Bkz. Al1
bolum Blok semasi: HARICI1 icin referans kaynagi sayfa
127.
PANEL Kontrol paneli 0
Al1 Analog girig Al1 1

Al2 Analog girig Al2 2




Gercgek sinyal ve parametreler 189

Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

Al1/JOYST Joystick olarak Al1 analog girigi. Minimum giris sinyali 3
motoru maksimum referansta geri yonde, maksimum girigi
maksimum referansta ileri ydonde galistirir. Minimum ve
maksimum referans degerleri 1704 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir.

Not: 7003 DONUS YONU parametresi /Ki YONLU olarak
ayarlanmalidir.

Hiz ref. Par. 1301 = %20, par 1302 = %100
(REF1)A
most - — O
11044 - —
0
-11041

-1105 : - Histeresis %4
2V/4mA 6 10V/20mA tam Olcek

UYARI! 71307 MINIMUM Al1 parametresi 0 V olarak
A ayarlanirsa ve analog giris sinyali kaybolursa (yani 0
V ise), motorun donlsu, maksimum referans geri yonine
doner. Analog girig sinyali kayboldugunda bir hatayi
etkinlestirmek icin asagidaki parametreleri ayarlayin:
1301 MINIMUM Al1 parametresini %20 olarak ayarlayin (2
V veya 4 mA).
3021 Al1 HATA LIMIT parametresini %5 ya da daha yiiksek
olarak ayarlayin.
3001 AI<MIN FONKSIYON parametresini HATA olarak
ayarlayin.

Al2/JOYST Bkz. AI1/JOYST segimi. 4

DI3U,4D(R) Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans 5
dususu. Stop komutu referansi sifir degerine getirir. 2205
HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin
oranini verir.

DI3U,4D Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans 6
dususu. Program aktif hiz referansini saklar (bir stop
komutu ile resetlenmez). Surlcu yeniden start edildiginde
motor segilen rampa oraninda saklanan referans degerine
hizlanir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans
degisiminin oranini verir.

HABERLESME |Fieldbus referansi REF1 8
HAB+AI1 Fieldbus referansi REF1 ve Al analog giriginin toplami. Bkz. (9
bélum Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 308.

HAB*AI1 Fieldbus referansi REF1 ve Al1 analog giriginin garpimi. 10

Bkz. bolum Referans sec¢imi ve diizeltimi sayfa 308.
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Tium parametreler
No. Ad/Deger
DI3U,4D(RNC)

Aciklama

Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans
dususu. Stop komutu referansi sifir degerine getirir.
Kontrol kaynadi degisirse referans kaydedilmez
(HARICIi1'den HARICIi2'ye, HARICi2'den HARICi1'e veya
LOC'tan REM'e). 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi
referans degisiminin oranini verir.

Def/FbEq
11

DI3U,4D(NC)

Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans
dusugu.

Program aktif hiz referansini saklar (bir stop komutu ile
resetlenmez). Kontrol kaynagi degisirse referans
kaydedilmez (HARICi1'den HARICIi2'ye, HARICi2'den
HARICIi1'e veya LOC'tan REM'e). Siiriicti yeniden start
edildiginde motor secilen rampa oraninda saklanan referans
degerine hizlanir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi
referans degisiminin oranini verir.

Al1+AI2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

14

Al1*AI2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) - (Al12(%) / 50%)

15

Al1-Al2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

16

Al1/AI2

Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

17

TUSTAK(RNC)

Kontrol panelini referans kaynagi olarak tanimlar. Stop
komutu referans degerini resetler (R, reset anlamina gelir).
Kontrol kaynadi degisirse referans kaydedilmez
(HARICI1'den HARICIi2'ye, HARICi2'den HARICi1'e).

20

TUSTAK(NC)

Kontrol panelini referans kaynagi olarak tanimlar. Stop
komutu referans degerini resetlemez. Referans degeri
saklanir. Kontrol kaynagi degisirse referans kaydedilmez
(HARICIi1'den HARICI2'ye, HARICi2'den HARICi1'e).

21

DI14U,5D

Bkz. DI3U,4D segimi.

30

DI4U,5D(NC)

Bkz. DI3U,4D(NC) segimi.

31

FREK GIRIS

Frekans girisi

32

ARD.PROG

Ardigil programlama gikigl. Bkz. 8420 ST1 REF SEC
parametresi.

33

Al1+ARD. PRG

Analog giris Al1 ve Ardigil programlama ¢ikisi eklenmesi

34

AlI2+ARD. PRG

Analog giris Al2 ve Ardigil programlama ¢ikisi eklenmesi

35

1104 REF1 MIN

Harici referans REF1 igin minimum degeri tanimlar.
Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.

0,0 Hz /
1 rpm




Tim parametreler
No. Ad/Deger

0,0...500,0 Hz/
0...30000 rpm

Gercgek sinyal ve parametreler 191

Aciklama

Rpm olarak minimum deger. 9904 MOTOR KONT MODU
parametresinin degeri SKALER: FREK ise Hz.

Ornek: Al1 analog girigi referans kaynag olarak segilir
(7103 parametresinin degeri A/1'dir). Referans minimum ve
maksimumu asagida gosterildigi gibi 7307 MINIMUM Al1 ve
1302 MAXIMUM Al1 ayarlarina kargilik gelir:

Def/FbEq
1=0,1Hz
/1 rpm

A REF (Hz/rpm)
REF1MAX _ _ | __ _ _ _
(71105) |
|
|
REF1MIN | !
(1104) Al1 sinyali (%)
_REF1 MIN 7301 1302
(1104)
-REF1 MAX _
(1105)
1105 REF1 MAX Harici referans REF1 igin maksimum degeri tanimlar. E:
Kullanilan kaynak sinyalinin maksimum ayarina kargilik 50,0 Hz
gelir. u:
60,0 Hz
0,0...500,0 Hz/ |Rpm olarak maksimum deger. 9904 MOTOR KONT MODU (1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise Hz. Bkz. 1104 |/ 1 rpm
REF1 MIN parametresi igin verilen drnek.
1106 REF1 SECIMI |Harici referans REF2 igin sinyal kaynagini seger. Al2
PANEL Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 0
Al Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 1
Al2 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 2
Al1/JOYST Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 3
AI2/JOYST Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 4
DI3U,4D(R) Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 5
DI3U,4D Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 6
HABERLESME |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 8
HAB+AI1 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 9
HAB*AI1 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 10
DI3U,4D(RNC) |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 11
DI3U,4D(NC) |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 12
Al1+AI2 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 14
Al1*AI2 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 15
Al1-Al2 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 16
Al1/AI2 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 17
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

PID1 CIKIS PID kontrolori 1 ¢ikisl. Bkz. 40 PROSES PID SET 1 ve 19
41 PROCES PID SET 2 parametre gruplari.

TUSTAK(RNC) |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 20

TUSTAK(NC) |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 21

DI4U,5D Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 30

DI4U,5D(NC) |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 31

FREK GIRIS |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 32

ARD PRG Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 33

CIKS

AI1+ARD. PRG |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 34

AI2+ARD. PRG |Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi. 35

1107 REF2 MIN Harici referans REF2 igin minimum degeri tanimlar. %0,0
Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.

% 0,0...100,0 [Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum momentin |1 = %0,1
yuzdesi olarak deger. Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip
gelmedigini gérmek i¢in 7104 REF1 MIN parametresindeki
ornege bagvurun.

1108 REF2 MAX Harici referans REF2 igin maksimum degeri tanimlar. %100,0
Kullanilan kaynak sinyalinin maksimum ayarina karsilik
gelir.

% 0,0...100,0 [Maksimum frekans / maksimum hiz / maksimum momentin |1 = %0,1
yuzdesi olarak deger. Kaynak sinyal limitlerine karsilik gelip
gelmedigini gormek i¢in 7104 REF1 MIN parametresindeki
ornege bagvurun.

12 SABIT HIZLAR Sabit hiz segimi ve degerleri. Bkz. bolim Sabit hizlar
sayfa 140.
1201 SABIT HIZ Sabit hizlari aktiflestirir veya aktivasyon sinyalini seger. DI3,4

SECIMI

SECILMEDI Kullanimda olan sabit bir hiz yok 0

DI1 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI1 dijital |1
girisi Uzerinden aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI2 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI2 dijital |2
girisi Uzerinden aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI3 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI3 dijital |3
girisi Uzerinden aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

Dl4 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI4 dijital |4
girisi Uzerinden aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.

DIS 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI5 dijital |5

girisi Uzerinden aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
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Tim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

DI1,2

DI1 ve DI2 dijital girigleri ile sabit hiz se¢imi.1 = DI aktif,
0 = DI aktif degil.

DI1|DI2|Caligsma

Sabit hiz yok

1203 SABIT HIZ 2 par. tarafindan tanimlanan hiz

0|0
1| 0 |1202 SABIT HIZ 1 par. tarafindan tanimlanan hiz
011
111

1204 SABIT HIZ 3 par. tarafindan tanimlanan hiz

7

DI2,3

Bkz. DI1,2 segimi.

DI3,4

Bkz. DI1,2 segimi.

Dl4,5

Bkz. DI1,2 segimi.

10

DI1,2,3

DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Uzerinden sabit hiz segimi.
1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil .

DI |DI2

=4
=4

3|Calisma

0 Sabit hiz yok

1202 SABIT HIZ 1 par. tarafindan taniminn hiz

1203 SABIT HIZ 2 par. tarafindan taniminn hiz

1204 SABIT HIZ 3 par. tarafindan taniminn hiz

1205 SABIT HIZ 4 par. tarafindan taniminn hiz

1206 SABIT HIZ 5 par. tarafindan taniminn hiz

1207 SABIT HIZ 6 par. tarafindan taniminn hiz

ENENENEN N l=k=]k=)

E\No| =\l =Y Vo) N

1208 SABIT HIZ 7 par. tarafindan taniminn hiz

12

DI3,4,5

Bkz. DI1,2,3 segimi.

13

TIMED FUNC 1

1209 ZAMANLI MOD SEC parametresinin se¢imi ve
zamanli fonksiyon 1'in durumuna bagli olarak harici hiz
referansi, 1202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
veya 1203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
kullanilir. Bkz. Parametre grubu 36 ZAMANSAL
FONKSIYON.

15

TIMED FUNC 2

Bkz. TIMED FUNC 1 segimi.

16

TIMED FUNC 3

Bkz. TIMED FUNC 1 segimi.

17

TIMED FUNC 4

Bkz. TIMED FUNC 1 segimi.

18

TIMED
FUN1&2

1209 ZAMANLI MOD SEC parametresinin secimi ve
zamanli fonksiyon 1 ve 2'nin durumuna bagli olarak harici
hiz referansi veya 1202 SABIT HIZ 1 ... 1205 SABIT HIZ 4
parametresiyle tanimlanan hiz kullanilir. Bkz. Parametre
grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON.

19

DI1(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmis DI1 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 =
aktif degil.

DI2(INV)

1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters
cevrilmis DI2 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 =
aktif degil.
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

DI3(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters -3
cevrilmig DI3 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 =
aktif degil.

DI4(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters -4
cevrilmig D14 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 =
aktif degil.

DI5(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters -5
cevrilmig DI5 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 =
aktif degil.

DI1,2(INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Uzerinden sabit hiz se¢imi. -7
1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil .

DI1|DI2|Caligsma
1 | 1 [Sabit hiz yok
0 | 1 |1202 SABIT HIZ 1 par. tarafindan tanimlanan hiz
1| 0 |71203 SABIT HIZ 2 par. tarafindan tanimlanan hiz
0 | 0 |71204 SABIT HIZ 3 par. tarafindan tanimlanan hiz

DI2,3(INV) Bkz. DI1,2(INV) segimi. -8

DI3,4(INV) Bkz. DI1,2(INV) segimi. -9

DI4,5(INV) Bkz. DI1,2(INV) segimi. -10

DI1,2,3(INV) Ters DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz -12
secimi. 1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil .

DI [DI2DI3|Calisma

111 |1 [Sabit hiz yok

01| 17202 SABIT HIZ 1 par. tarafindan taniminn hiz
110 |1 (1203 SABIT HIZ 2 par. tarafindan taniminn hiz

0| 0| 17204 SABIT HIZ 3 par. tarafindan taniminn hiz

11 1| 0 (1205 SABIT HIZ 4 par. tarafindan taniminn hiz
01| 0 |7206 SABIT HIZ 5 par. tarafindan taniminn hiz
110 | 0 (1207 SABIT HIZ 6 par. tarafindan taniminn hiz

0| 0| 0 |7208 SABIT HIZ 7 par. tarafindan taniminn hiz

DI3,4,5(INV) Bkz. DI1,2,3(INV) segimi. -13
1202 SABIT HIZ 1 Sabit hiz (veya surucu ¢ikis frekansi) 1'i tanimlar. E:5,0Hz
U: 6,0 Hz
0,0...500,0 Hz |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
parametresinin degeri SKALER: FREK ise gikig frekansi Hz |/ 1 rpm
cinsindendir.
1203 SABIT HIZ 2 Sabit hiz (veya surucu ¢ikis frekansi) 2'yi tanimlar. E:10,0 Hz

u:

12,0 Hz
0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU param. 1=0,1Hz
0...30000 rpm |degeri SKALER: FREK ise gikis frekansi Hz cinsindendir. [/ 1 rpm

1204 SABITHIZ 3 Sabit hiz (veya surlcu ¢ikis frekansi) 3'0 tanimlar. E:15,0 Hz

U.

18,0 Hz
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0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz |/ 1 rpm

cinsindendir.

1205 SABIT HIZ 4 Sabit hiz (veya surlcu ¢ikis frekansi) 4'G tanimlar. E:20,0 Hz

u:

24,0 Hz
0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz |/ 1 rpm

cinsindendir.

1206 SABIT HIZ 5 Sabit hiz (veya surucu ¢ikis frekansi) 5'i tanimlar. E:25,0 Hz

u:

30,0 Hz
0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz |/ 1 rpm

cinsindendir.

1207 SABIT HIZ 6 Sabit hiz (veya surucu ¢ikis frekansi) 6'yi tanimlar. E:40,0 Hz

u:

48,0 Hz
0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz |/ 1 rpm

cinsindendir. Sabit hiz 6, joglama hizi olarak da kullanilir.
Bkz. bolum Mekanik fren kontrolii sayfa 157.
1208 SABITHIZ7 Sabit hiz (veya surucu ¢ikig frekansi) 7'yi tanimlar. Sabit hiz |E:
7 ayni zamanda joglama hizi (bkz. bolim Mekanik fren 50,0 Hz
kontroli, sayfa 157) veya hata fonksiyonlari ((3001 AI<MIN |U:
FONKSIYON ve 3002 PANEL HAB HATASI ) ile de 60,0 Hz
kullantlir.
0,0...500,0 Hz/ |Rpm cinsinden hiz. 9904 MOTOR KONT MODU 1=0,1Hz
0...30000 rpm |parametresinin degeri SKALER: FREK ise ¢ikis frekansi Hz |/ 1 rpm

cinsindendir. Sabit hiz 7 joglama hizi olarak da kullanilir.
Bkz. boélum Mekanik fren kontrolii sayfa 157.
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1209 ZAMANLIMOD

Aciklama
Zamanli fonksiyonla etkinlegtirilen hizi seger. Zamanl

Def/FbEq
CS1/2/3/4

SEC fonksiyon, 7201 SABIT HIZ SECIMI parametre segimi
TIMED FUNC 1 ... TIMED FUNC 4 veya TIMED FUN1&2
oldugunda harici referans ve sabit hizlar arasinda gegis
yapmak icin kullanilabilir.

HAR/SH1/2/3  |Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMI = TIMED FUNC 1 ... |1

TIMED FUNC 4 oldugunda bu zamanl fonksiyon harici bir
hiz referansi veya sabit bir hiz seger. 1 = zamanlamali
fonksiyon aktif, 0 = zamanlamal fonksiyon aktif degil.

Zamanli fonks 1...4 (Calisma

0 Harici referans

1 1202 SABIT HIZ 1 parametresi
tarafindan tanimlanan hiz

Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMI = TIMED FUN1&2 ...
oldugunda zamanh fonksiyon 1 ve 2 harici bir hiz referansi
veya sabit bir hiz seger. 1 = zamanlamali fonksiyon aktif,
0 = zamanlamali fonksiyon aktif degil.

Zamanh | Zamanh |[Calisma
fonks 1 | fonks 2
0 0 Harici referans
1 0 1202 SABIT HIZ 1 parametresi
tarafindan tanimlanan hiz
0 1 1203 SABIT HIZ 2 parametresi
tarafindan tanimlanan hiz
1 1 1204 SABIT HIZ 3 parametresi
tarafindan tanimlanan hiz
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CS1/2/3/4 Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMI = TIMED FUNC 1 ... |2
TIMED FUNC 4 oldugunda bu zamanh fonksiyon sabit bir
hiz seger. 1 = zamanlamali fonksiyon aktif, 0 = zamanlamali
fonksiyon aktif degil.

Zamanli fonks 1...4 |Calisma

0 1202 SABIT HIZ 1 parametresiyle
tanimlanan hiz
1 1203 SABIT HIZ 2 parametresiyle

tanimlanan hiz

Parametre 1201 SABIT HIZ SECIMI = TIMED FUN1&2 ...
oldugunda zamanli fonksiyon 1 ve 2 sabit bir hiz seger.

1 = zamanlamali fonksiyon aktif, 0 = zamanlamali fonksiyon
aktif degil.

Zamanh | Zamanh |Calisma
fonks 1 | fonks 2
0 0 1202 SABIT HIZ 1 parametresiyle
tanimlanan hiz
1 0 1203 SABIT HIZ 2 parametresiyle
tanimlanan hiz
0 1 1204 SABIT HIZ 3 parametresiyle
tanimlanan hiz
1 1 1205 SABIT HIZ 4 parametresiyle
tanimlanan hiz

1301 MINIMUM Al1 |Al1 analog girisi igin minimum mA/(V) sinyaline karsilik %1,0
gelen minimum % degerini tanimlar. Deger referans olarak
kullanildiginda referans minimum ayarina karsilk gelir.

0...20 mA = %0...100

4...20 mA = %20...100
-10...10 mA = %-50...50

Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak

secilmisse bu deger 1704 REF1 MIN parametresinin
degerine karsilik gelir.

Not: MINIMUM Al1 degeri, MAXIMUM Al1 degerini

asmamalidir.

Tam sinyal araliginin ylzdesi cinsinden deger. = %0,1

100,0...100,0% | Grnek: Analog giris minimum degeri 4 mA ise 0...20 mA
araliginin yizde degeri:
(4 mA /20 mA) - %100 = %20
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1302 MAXIMUM A1

Aciklama

Al1 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik
gelen maksimum % degerini tanimlar. Deger referans
olarak kullanildiginda referans maksimum ayarina karsilik
gelir.

0...20 mA £ %0...100

4...20 mA = %20...100

-10...10 mA = %-50...50

Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak
secilmigse bu deger 1105 REF1 MAX parametresinin
degerine karsilik gelir.

Def/FbEq
%100,0

100,0...100,0%

Tam sinyal araliginin yizdesi cinsinden deger.

Ornek: Analog giris maksimum degeri 10 mA ise 0...20 mA
araliginin yuzde degeri:
(10 mA /20 mA) - %100 = %50

1=%0,1

1303 Al1 FILTRE

Al1 analog girisi igin filtre suresi sabitini tanimlar, yani, %63
oraninda bir adim degisiminin olugsma suresi.

%A Filtrelenmemis sinyal
100 -{- - — - 2

63+ - |- \Filtrelenmig, sinyal
\
\
\

»

—— _
Zaman sabiti

0,1 sn

0.0...10,0 s

Filtreleme sure sabiti

1=0,1s

1304 MINIMUM AI2

Al2 analog girigi icin minimum mA/(V) sinyaline kargilik
gelen minimum % degerini tanimlar. Bkz. 1307 MINIMUM
Al1 parametresi.

%1,0

100,0...100,0%

Bkz. 1301 MINIMUM Al1 parametresi.

1=%0,1

1305 MAXIMUM Al2

AlI2 analog girisi icin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik
gelen maksimum % degerini tanimlar. Bkz. 1302 MAXIMUM
Al1 parametresi.

%100,0

100,0...100,0%

Bkz. 1302 MAXIMUM Al1 parametresi.

= %0,1

1306 Al2 FILTRE

Analog giris Al2 icin filtreleme slresi sabitini tanimlar. Bkz.
1303 Al1 FILTRE parametresi.

0,1 sn

0.0...10,0 s

Filtreleme sure sabiti

1=0,1s
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Aciklama

Def/FbEq

1401 ROLE CIKIS 1 |RO 1 réle cikigi Gizerinden gdsterilecek siriicti durumunu | HATA(-1)

secger. Durum ayari kargiladiginda réle enerjilenir.

SECILMEDI Kullaniimaz 0

HAZIR Calismaya hazir: Calisma izni sinyali acik, hata yok, 1
besleme gerilimi makul bir aralikta ve acil stop sinyali kapali.

CALIS Caligiyor: Start sinyali acik, Calisma izni sinyali acik, aktif |2
hata yok.

HATA(-1) Terslenmis hata. Bir hata agmasinda rélenin enerjisi kesilir. |3

HATA Hata 4

ALARM Alarm 5

TERS YON Motor ters yonde doéner. 6

BASLADI Surdcu start komutu aldi. Calisma izni sinyali kapali olsa 7
bile roéle enerjilendirilir. Strlcu stop komutu aldiginda veya
bir hata meydana geldiginde rolenin enerjisi kesilir.

DENETIM1 Denetim parametresi 32017...3203'e goére durum. Bkz. 8

uUsT Parametre grubu 32 DENETIM.

DENETIM1 Bkz. DENETIM1 UST segimi. 9

ALT

DENETIM2 Denetim parametresi 3204...3206'e gore durum. Bkz. 10

UsST Parametre grubu 32 DENETIM.

DENETIM2 Bkz. DENETIM2 UST segimi. 11

ALT

DENETIM3 Denetim parametresi 3207...3209'e gore durum. Bkz. 12

UST Parametre grubu 32 DENETIM.

DENETIM3 Bkz. DENETIM3 UST segimi. 13

ALT

SET Cikis frekansi referans frekansina esittir. 14

DEGERDE

HATA(RST) Hata. Otomatik reset gecikmesinden sonra otor_natik 15
resetleme. Bkz. Parametre grubu 371 OTOMATIK RESET.

FLT/ALARM Hata veya alarm 16

HARICI Suriici harici kontrol altinda. 17

KONTR

REF2 SECIM |Harici referans REF2 kullanimda. 18

CONST FREQ |Sabit bir hiz kullanimda. Bkz. Parametre grubu 712 SABIT |19
HIZLAR.

REF KAYIP Referans veya aktif kontrol konumu kayip. 20

ASIRI AKIM Asiri akim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 21
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YUKSEK VOLT |Asiri gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 22
SURUCU Siriict asin sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 23
SICAKLIGI
DUSUK VOLT |Dustik gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata 24
Al1 KAYIP Al1 analog girig sinyali kayip. 25
Al2 KAYIP Al2 analog giris sinyali kayip. 26
MOTOR ISISI |Motor asiri sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata. Bkz. |27

3005 MOT TERMIK KONTROL parametresi.
SIKISMA Sikisma koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. 3070 28
SIKISMA FONK parametresi.
DUSUK YUK |Dustik yik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. 3013 29
DUSUK YUK FONK parametresi.
PID UYKU PID uyku fonksiyonu. Bkz. parametre grubu 40 PROSES |30
PID SET 1/41 PROCES PID SET 2.
AKI HAZIR Motor miknatisli ve nominal moment saglama kapasitesine |33
sahip.
KULLAN Kullanici makrosu 2 aktiftir. 34
MAKR2
HABERLESME |Fieldbus kontrol sinyali 0134 HAB RO WORD. 0 = g¢ikistan |35
enerjiyi kes, 1 = ¢ikigl enerjilendir.
0134 | Binary | RO4 RO3 RO2 DO | RO1
degri (MREL) |(MREL) |(MREL)
0 00000 0 0 0 0 0
1 00001 0 0 0 0 1
2 00010 0 0 0 1 0
3 00011 0 0 0 1 1
4 00100 0 0 1 0 0
31 11111 1 1 1 1 1
HAB(-1) Fieldbus kontrol sinyali 0734 HAB RO WORD. 0 = gikistan |36
enerjiyi kes, 1 = ¢ikisi enerjilendir.
0134 | Binary | RO4 RO3 RO2 DO | RO1
degri (MREL) |(MREL) |(MREL)
0 00000 1 1 1 1 1
1 00001 1 1 1 1 0
2 00010 1 1 1 0 1
3 00011 1 1 1 0 0
4 00100 1 1 0 1 1
31 11111 0 0 0 0 0
ZAMAN FONK [Zamanlamali fonksiyon 1 aktif. Bkz. Parametre grubu 36 37
1 ZAMANSAL FONKSIYON.
ZAMAN FONK |Zamanlamali fonksiyon 2 aktif. Bkz. Parametre grubu 36 38
2 ZAMANSAL FONKSIYON.
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ZAMAN FONK |Zamanlamali fonksiyon 3 aktif. Bkz. Parametre grubu 36 39
3 ZAMANSAL FONKSIYON.
ZAMAN FONK |Zamanlamali fonksiyon 4 aktif. Bkz. Parametre grubu 36 40
4 ZAMANSAL FONKSIYON.
M.TRIG FAN  [Sogutma fani galisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. 41
Parametre grubu 29 BAKIM TRIGGER.
M.TRIG TUR |Devir sayaci tetiklenir. Bkz. Parametre grubu 29 BAKIM 42
TRIGGER.
M.TRIG CAL |[Calisma zamani sayaci tetiklenir. Bkz. Parametre grubu 29 |43
BAKIM TRIGGER.
M.TRIG MWH |MWh sayaci tetiklenir. Bkz. Parametre grubu 29 BAKIM 44
TRIGGER.
ARD.PROG Ardisil programlama ile role ¢ikis kontrolu. Bkz. parametre |50
8423 ST1 DIS KONTROL.
MBRK Mekanik fren agma/kapama kontroll. Bkz. Parametre grubu |51
43 MEK FRN KONTROL.
JOG AKTIF Joglama fonksiyonu aktif. Bkz. parametre 7070 JOGGING |52
SEC.
STO STO (Guvenli moment kapatma) tetiklendi. 57
STO(-1) STO (Guvenli moment kapatma) devre digi ve surlicu 58
normal bir gekilde galigiyor.
1402 ROLE CIKIS 2 [Bkz. parametre 1401 ROLE CIKIS 1. Not: Sadece striicliye | SECILME
MREL-01 role ¢ikis uzanti modult bagliysa kullanilabilir. DI
1403 ROLE CIKIS 3 |Bkz. parametre 1401 ROLE CIKIS 1. Not: Sadece sirticiiye | SECILME
MREL-01 rdle ¢ikis uzanti modult baglysa kullanilabilir. DI
1404 RO1 CEKME |RO 1 réle ¢ikigi icin caligma gecikmesini tanimlar. 0,0 sn
GECIK
0,0...3600,0 sn |Gecikme suresi. Asagidaki sekilde RO role gikisli i¢in 1=01s
calisma (on-agik) ve birakma (off-kapali) gecikmeleri
gosterilmektedir.
Kontrol olayi J -
Role durumu 4| ! Ii
14040n gecikme 1405 Off gecikme
1405 RO1 DUSME |RO 1 réle gikigl igin birakma gecikmesini tanimlar. 0,0 sn
GECIK
0,0...3600,0 sn |Gecikme suresi. 1404 RO1 CEKME GECIK parametresi 1=0,1s
icin bkz. sekil.
1406 RO2 CEKME |Bkz. parametre 1404 RO1 CEKME GECIK. 0,0 sn
GECIK
1407 RO2 DUSME |Bkz. parametre 1405 RO1 DUSME GECIK. 0,0 sn

GECIK
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1408 RO3 GEKME |Bkz. parametre 1404 RO1 CEKME GECIK. 0,0 sn
GECIK

1409 gggiaUSME Bkz. parametre 1405 RO1 DUSME GECIK. 0,0 sn

1410 ROLE CIKIS 4 |Bkz. parametre 1401 ROLE CIKIS 1. Not: Sadece sliriicliye | SECILME

MREL-01 rdle ¢ikis uzanti modulu baglysa kullanilabilir. DI

1413 RO4 CEKME |Bkz. parametre 1404 RO1 CEKME GECIK. 0,0 sn
GECIK

1414 (F;CE)éiaUs»ME Bkz. parametre 1405 RO1 DUSME GECIK. 0,0 sn

1501 é(E)é ICERIK Bir sUrtcu sinyalini AO analog ¢ikisina bagdlar. 103
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini.
Ornegin 102 = 0102 HIZ.
1502 AO1 ICERIK 1501 AO1 ICERIK SEC parametresi tarafindan segcilen -
MIN sinyal igin minimum degeri tanimlar.
AO minimum ve maksimumu asagida gosterildigi gibi 7504
MINIMUM AO1 ve 1505 MAXIMUM AQO1 ayarlarina karsilik
gelir:
A AO (mA) A AO (mA)
15051 — — =~ — - 7505
|
l
1504 | 15041 - -, !
: ‘ > : : >
1502 1503 AO 1503 1502 AO
icerigi icerigi
X...X Ayar arali§i, parametre 1507 AO1 ICERIK SEC ayarina -
gore degisir.
1503 AO1 ICERIK 1501 AO1 ICERIK SEC parametresi tarafindan segilen -
MAX sinyal igin maksimum degeri tanimlar 1502 AO1 ICERIK
MIN parametresi icin bkz. sekil.
X...X Ayar arali§i, parametre 1501 AO1 ICERIK SEC ayarina -
gore degisir.
1504 MINIMUM AO1 [Analog ¢ikis sinyali AO minimum degerini belirler. 1502 0,0 mA
AOT1 ICERIK MIN parametresi igin bkz. sekil.
0,0...20,0 mA [Minimum deger =
0,1 mA
1505 MAXIMUM Analog ¢ikis sinyali AO maksimum degerini belirler. 7502 20,0 mA
AOT1 AO1 ICERIK MIN parametresi icin bkz. sekil.
0,0...20,0 mA |Maksimum deger =

0,1 mA
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1506 AO1 FILTRE AO analog ¢ikigi igin filtre slresi sabitini tanimlar, yani, %63 [0,1 sn
oraninda bir adim degisiminin olugma suresi. 71303 Al1
FILTRE parametresi igin bkz. sekil.
0,0...10,0 sn Filtreleme sire sabiti 1=0,1s
16 SISTEM . Parametre gérinumu, Calistirma izni, parametre Kkilidi, vb.
KONTROLLERI
1601 RUN AKTIF Harici Calisma izni sinyali igin bir kaynak secer. SECILME
DI
SECILMEDI Harici Calisma izni sinyali olmadan siiriiciiniin galismasini |0
saglar.
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = |1
Calisma izni. Calisma izni sinyali kapali ise surlcu start
etmez veya calisiyorsa serbest durus yapar.
DI2 Bkz. DI1 sec¢imi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 sec¢imi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME |Ters Calisma izni (Calisma devre disi) sinyalinin kaynagi 7
olarak fieldbus araylzu, érn. kontrol word 0307 FB
KONTRL WORD 1 bit 6 (ABB suruculeri profili ile 5319 EFB
PAR19 bit 3). Kontrol word'u fieldbus adaptoru ya da dahili
fieldbus (Modbus) araciligiyla fieldbus kontrol cihazi
tarafindan surlcuye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz.
bolum DCU haberlesme profili, sayfa 320 ve bolum ABB
sdrtictleri haberlesme profili, sayfa 315.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden harici bir sinyale gerek -1
vardir. 0 = Calisma izni. Caligsma izni sinyali agiksa surucu
start etmez veya calisiyorsa serbest durus yapar.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
1602 PARAM KILIT |Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit, parametrenin ACIK
kontrol panelinden degistiriimesini onler.
KILITLI Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. Kilit, {0
sifreyi 1603 SIFRE parametresine girdiginizde acilabilir
Kilit makrolari ya da fieldbus tarafindan gergeklestirilen
parametre degisikliklerini onlenmez.
ACIK Kilit acik. Parametre de@erleri degistirilebilir. 1
giAYDEDiLME Kontrol paneli Uzerinden gergeklestirilen parametre 2

degisiklikleri kalici hafizada saklanmaz. Degistiriimis
parametre degerlerini saklamak igin 7607 PARAMETRE
HAFIZA deg@erini KAYDET ... olarak ayarlayin.
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1603 SIFRE Parametre kilidi igin sifre secer (bkz. 1602 PARAM KILIT 0
parametresi).
0...65535 Pass code. 358 ayari kilidi agar. Deder otomatik olarak 0'a |1 =1
doner.
1604 HATA RESET |Hata resetleme sinyali icin kaynak seger. Eger hata agmasi | PANEL
SEC sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmissa, sinyal
surlcuyu resetler.
PANEL Hata resetlemesi sadece kontrol panelinden mimkuindur 0
DI1 DI1 dijital girisi (DI1'in yukselen kenari tarafinda resetleme) |1
veya kontrol paneli Uzerinden resetleme
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
START/STOP |Dijital giris veya kontrol panelinden bir stop sinyali ile 7
resetleme.
Not: Start, stop ve yon komutlari fieldbus haberlesmesi ile
alinirken bu segenegi kullanmayin.
HABERLESME |Hata resetleme segiminin kaynagi olarak fieldbus arayuzu, |8
orn. kontrol word 03071 FB KONTRL WORD 1 bit 4 (ABB
Suaruculeri profili ile 5319 EFB PAR19 bit 7). Kontrol word'u
fieldbus adaptoru ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan surtcltye gonderilir.
Kontrol word bitleri icin bkz. bélim DCU haberlesme profili,
sayfa 320 ve boélum ABB sdirtictleri haberlesme profili,
sayfa 315.
DI1(INV) Ters gevrilmis DI1 dijital girisi (DI1'in algalan kenari -1
tarafinda resetleme) veya kontrol paneli Gzerinden
resetleme
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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1605 KUL PAR SEC [Kullanici parametre setinin dijital bir giris Uzerinden SECILME
DEG degistirimesini saglar. Bkz. 9902 UYGULAMA MAKROSU |Di

parametresi. Degisiklik sadece surucu stop ettirildiginde
yapilabilir. Degisim sirasinda surtcu start etmez.

Not: Parametre ayarlarini degistirdikten ya da motor
tanimlama iglemini tekrar gergeklestirdikten sonra mutlaka
9902 parametresi ile Kullanici parametre setini kaydedin.
Kullanici tarafindan saklanan son ayarlar, gug¢ kapatilip
acildiginda veya 9902 parametresi degistirildiginde
kullanima sunulmak tzere yuklenirler. Saklanmamig
degisiklikler kaybedilir.

Not: Bu parametrenin degeri Kullanici parametre setine
danhil degildir. Bir kez yapilan bir ayar Kullanici parametre
seti dedisimi olsa bile korunur.

Not: Kullanici parametre seti 2 secimi, RO 1...4 réle ¢ikisl
ve DO dijital girisi araciligiyla denetlenebilir. Bkz. 1401
ROLE CIKIS 1 ... 1403 ROLE CIKIS 3, 1410 ROLE CIKIS 4
ve 1805 DO SINYAL parametreleri.

SECILMEDI Kullanici parametre seti degisimi dijital bir giris Gzerinden 0
yapilamaz. Parametre setleri yalnizca kontrol panelinden
degistirilebilir.

DI1 Dijital giris DI1 araciligiyla Kullanici parametre seti kontrolu. |1
Dijital giris DI1'in digen kenari: Kullanici parametre seti 1
kullanim igin yuklenmistir. Dijital giris DI1'in yukselen kenari:
Kullanici parametre seti 2 kullanim i¢in yuklenmistir.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 secgimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 secgimi. 5
DI1,2 DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden Kullanici parametre seti |7
secimi. 1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil.
D1 DI2 |Kullanici parametre takimi
0 0 [Kullanici parametre takimi 1
1 0 |Kullanici parametre takimi 2
0 1 [Kullanici parametre takimi 3
DI2,3 Bkz. DI1,2 segimi. 8
DI3,4 Bkz. DI1,2 segimi. 9
Di4,5 Bkz. DI1,2 seg¢imi. 10
DI1(INV) Ters dijital girigs DI1 araciligiyla Kullanici parametre seti -1

kontrolu. Ters dijital giris DI1'in dugen kenari: Kullanici
parametre seti 2 kullanim icin yuklenmigtir. Ters dijital girig
DI1'in yukselen kenari: Kullanici parametre seti 1 kullanim
icin yuklenmistir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. 2
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI1,2(INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden Kullanici parametre |-7

seti segimi. 1 = DI aktif degil, 0 =DI aktif.
DI1 DI2 [Kullanici parametre takimi
1 1 |Kullanici parametre takimi 1
0 1 |Kullanici parametre takimi 2
1 0 |Kullanici parametre takimi 3

DI2,3(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -8

DI3,4(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -9

DI4,5(INV) Bkz. DI1,2 segimi. -10

1606 LOKAL KILIT |Lokal kontrol moduna girisi devre digi birakir veya lokal SECILME

kontrol modu kilit sinyalinin kaynagini seger. Lokal Kilit DI
aktifken lokal kontrol moduna giris devre disi birakilir
(paneldeki LOC/REM tusu).

SECILMEDI Lokal kontrole izin vardir. 0

DI1 DI1 dijital girigi Uzerinden lokal kontrol modu kilit sinyali. DI1 |1
dijital girisinin yUkselen kenari: Lokal kontrol devre digidir.

DI1 dijital girisinin disen kenari: Lokal kontrole izin verilir.

Di2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

ON Lokal kontrol devre disidir. 7

HABERLESME |Yerel kilitteme kaynagi olarak fieldbus araylzu, orn. kontrol |8
word'u 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 14. Kontrol word'u
fieldbus adaptéru ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan sirtclye gonderilir.

Kontrol word bitleri i¢in bkz. bélim DCU haberlesme profili,
sayfa 320.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.

DI1(INV) Ters DI1 dijital girigi Uzerinden lokal kilit. Ters DI1 dijital -1
girisinin yukselen kenari: Lokal kontrole izin verilir. Ters DI1
dijital girisinin diisen kenari: Lokal kontrol devre digidir.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

1607 PARAMETRE |Gegerli parametre de@erlerini kalici bellege kaydeder. YAPILDI
HAFIZA Not: Standart bir makronun yeni parametre degeri panelden

degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir ancak bir fieldbus
baglantisi Gzerinden degistirildiginde kaydedilmez.

YAPILDI Kaydetme tamamlandi 0
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
KAYDET... Kaydetme devam ediyor 1

1608 START iZNi 1 [Start izni 1 sinyalinin kaynagini seger. SECILME
Not: Start izni sinyalinin islevi Calisma izni sinyalininkinden |D/
farklidir.

Ornek: Start izni ve Calisma izni kullanilarak harici damper
kontrol uygulamasi. Motor yalnizca damper tam acik halde
iken calistirilabilir.

Siricu start edildi

Start/Stop komutu
_ | " (grup10

Startizni sinyalleri

| ; (7608 ve 1609)

Role | Rdle enerjilendi Start edildi
enerjisi 1Ikis durumu
esilar, (grup 14)

' Damper agik

Damper . . Damper
kapali | | kapall  Damper
<> > durum
Damper + Damper

acilis : ' kapanis

Zaman ' zaman

| | Damper tamamen
' ! acildiginda, damperin
' ! lIJ(; anahtarindan |
: ! calistirma izni sinyali
T Motor | . (1601)

hizi
/\ Motor

- durumu

Hizlanma Yavaglamé
suresi (2202) suresi (2203)

SECILMEDI Start izni sinyali agik. 0

[

DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 =
Start izni. Eger Start izni sinyali kapali ise, siiriici
calismayacak ya da calisiyorsa ve START IZNi 1 KAYIP
(2021) alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir.

DI2 Bkz. DI1 segimi.

DI3 Bkz. DI1 sec¢imi.

Dl4 Bkz. DI1 segimi.

Q| W[IN

DI5 Bkz. DI1 sec¢imi.
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Tium parametreler
No. Ad/Deger

HABERLESME

Aciklama

Ters Start izni (Start devre digi sinyali kaynagi olarak
fieldbus arayuzul, 6rn. kontrol word'u 0302 FB KONTRL
WORD 2 bit 18 (Start izni 2 igin bit 19). Kontrol word'u
fieldbus adaptérlu ya da dahili fieldbus (Modbus) araciligiyla
fieldbus kontrol cihazi tarafindan surtcliye gonderilir.
Kontrol word bitleri icin bkz. bélim DCU haberlesme profili,
sayfa 320.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.

Def/FbEq
7

DI1(INV)

Ters DI1 dijital girigi Uzerinden harici bir sinyale gerek
vardir. 0 = Start izni. Eger Start izni sinyali kapali ise, siiriicii
calismayacak ya da caligiyorsa ve START IZNI 1 KAYIP
(20217) alarmi devrede ise serbest durus yapacaktir.

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI4(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI5(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

1609

START iZNi 2

Start izni 2 sinyalinin kaynagdini secer. Bkz. parametre 1608
START IZNi 1.

SECILME
Di

Bkz. parametre 1608 START IZNi 1.

1610 ALARM

GOSTER

ASIRI AKIM (2001), YUKSEK VOLT (2002), DUSUK VOLT
(2003) ve CIHAZ ASIRI ISI (2009) alarmlarini
etkinlestirir/devre disi birakir. Daha fazla bilgi igin, bkz.
boélium Hata izleme, sayfa 335.

NO

NO

Alarmlar devre disidir.

EVET

Alarmlar aktiftir.

1611

PARAMETRE
GORUN

Parametre gériunimuanu, yani hangi parametrelerin
gosterildigini seger.

Not: Bu parametre sadece, opsiyonel FlashDrop
cihazindan etkinlegtirildiginde gorulebilir. FlashDrop,
parametrelerin gucun kesik oldugu suruculere hizh bir
sekilde kopyalanmasi igin tasarlanmistir. Parametre
listesinin kolayca 6zellestiriimesini saglar, ornegin segili
parametreler gizlenebilir. Daha fazla bilgi almak igin bkz.
MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu (3AFE68591074
[ingilizce]).

FlashDrop parametre degerleri, 9902 UYGULAMA
MAKROSU parametresinin 31 (YUK FD SET) olarak
ayarlanmasiyla etkinlestirilir.

HAZIR
DEGER

HAZIR DEGER

TUm uzun ve kisa parametre listeleri

FLASHDROP

FlashDrop parametre listesi. Kisa parametre listesini
icermez. FlashDrop cihazi tarafindan saklanan parametreler
gOrulebilir degildir.

—_—
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
1612 FAN . Otomatik olarak agilip kapanacak fani seger veya fani her |AUTO
KONTROLU zaman acik tutar.
Sdruciu 35 °C ve uzeri ortam sicakliginda kullanildiginda
sogutma fanlarinin her zaman agik (segim ON) tutulmasi
tavsiye edilir.
AUTO Otomatik fan kontroll Suriici modulasyon yaptiginda fan |0
acihir. SUrdcu durduktan sonra surucunin sicakhgr 55 °C
altina disene kadar fan acik kalir. Fan daha sonra surtcl
baslatilana veya sicaklik 65 °C lzerine ¢ikincaya kadar
kapali kalir.
Kontrol karti, harici bir 24 V gug kaynagindan besleniyorsa
fan kapali tutulur.
ON Fan her zaman acik 1
2} ?KFREK IN&TRAN |Frekans giris ve transistor ¢ikis sinyali isleme.
1801 FREK GIRIS DI5 frekans girisi olarak kullanildiginda minimum giris 0 Hz
MIN degerini tanimlar. Bkz. bolium Frekans girisi sayfa 133.
0...16000 Hz  [Minimum frekans 1=1Hz
1802 FREK GIRIS DI5 frekans girisi olarak kullanildiginda maksimum giris 1000 Hz
MAX degderini tanimlar. Bkz. boélum Frekans girisi sayfa 133.
0...16000 Hz  [Maksimum frekans 1=1Hz
1803 FILTRE FREK |Frekans girisi icin filtre sUresi sabitini tanimlar, yani, %63 0,1 sn
IN oraninda bir adim degisiminin olusma siiresi. Bkz. blim
Frekans girisi sayfa 133.
0,0...10,0 sn Filtreleme sure sabiti 1=0,1s
1804 TO MOD Transistor ¢ikist TO kullanim modunu secer. Bkz. bélim DIJITAL
Transistor ¢ikisi sayfa 134.
DIJITAL Transistor gikisi dijital ¢ikis DO olarak kullanilr. 0
FREKANS Transistor cikisi frekans ¢ikisi FO olarak kullanilir. 1
1805 DO SINYAL DO dijital ¢ikisi Uzerinden gosterilecek surtici durumunu HATA(-1)
seger.
Bkz. 1401 ROLE CIKIS 1 parametresi.
1806 DO ON DO dijital ¢ikisi icin galisma gecikmesini tanimlar. 0,0 sn
GECIKME
0,0...3600,0 sn |Gecikme slresi 1=0,1s
1807 DO OFF DO dijital ¢ikisi igin birakma gecikmesini tanimlar. 0,0 sn
GECIKME
0,0...3600,0 sn |Gecikme slresi 1=0,1s
1808 gg(i;QERiK Frekans ¢ikisina FO baglanacak surucu sinyalini seger. 104
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini.

Ornegin 102 = 0102 HIZ.




210 Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
1809 FO iICERIK Frekans ¢ikisi FO sinyal deg@eri icin minimum frekansi -
MIN tanimlar. Sinyal, 7808 FO ICERIK SEC parametresiyle
secilir.
FO minimum ve maksimumu asagida gosterildigi gibi 1871
MINIMUM FO ve 1812 MAXIMUM FO ayarlarina karsilik
gelir:
A FO
18127 — = =~ — - 1812
I
1
1811 } 18111 - - ‘
‘ : - ; ‘ >
1809 1810 FO 1809 1810 FO
icerigi icerigi
X...X Ayar arali§i, parametre 1808 FO ICERIK SEC ayarina gére |-
degisir.
1810 FO ICERIK Frekans cikisi FO sinyal deg@eri icin maksimum frekansi -
MAX tanimlar. Sinyal, 7808 FO ICERIK SEC parametresiyle
segilir. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN parametresi.
X...X Ayar arali§i, parametre 1808 FO ICERIK SEC ayarina gére |-
degisir.
1811 MINIMUM FO |Frekans ¢ikisi FO i¢cin minimum degeri tanimlar. 10 Hz
10...16000 Hz |Minimum frekans. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN parametresi. |1 =1Hz
1812 MAXIMUM FO |Frekans ¢ikisi FO i¢cin maksimum degeri tanimlar. 1000 Hz
10...16000 Hz |Maksimum frekans. Bkz. 1809 FO ICERIK MIN 1=1Hz
parametresi.
1813 FILTRE FO FO frekans ¢ikisi igin filtre stresi sabitini tanimlar, yani, %63 [0,1 sn
oraninda bir adim degisiminin olugsma suresi.
0,0...10,0 sn Filtreleme sure sabiti 1=01s
19 ZAMAN&SAYAGC |Start ve stop kontroli icin zamanlayici ve sayag
1901 ZAMAN GECIK |Zamanlayici zaman gecikmesini belirler. 10,00 s
0,01...120,00 s | Gecikme suresi 1=0,01s
1902 ZAMAN Zamanlayici start sinyali icin kaynak secer. SECILME
START Di
DI1(INV) Ters DI1 dijital girig araciliiyla zamanlayici start etme. DI1 |-1
dijital girisinin digen kenari ile zamanlayici ¢alistirma.
Not: Resetleme devrede iken zamanlayici ¢aligtirilamaz
(7903 ZAMAN RESET parametresi).
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
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SECILMEDI Calistirma sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital giris aracihigiyla zamanlayici start etme. DI1 dijital |1

girisinin yukselen kenari ile zamanlayici ¢alistirma.

Not: Resetleme devrede iken zamanlayici galistirilamaz
(7903 ZAMAN RESET parametresi).

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 sec¢imi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 sec¢imi. 5
START Harici galigtirma sinyali, 6rn. fieldbus araciligiyla ¢calistirma |6
sinyali
1903 ZAMAN Zamanlayici reset sinyali icin kaynak secer. SECILME
RESET Di
DI1(INV) Ters DI1 dijital giris araciliiyla zamanlayici resetleme. 0 = |-1
aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital giris araciligiyla zamanlayici resetleme. 1 = aktif, |1
0 = aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 sec¢imi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 sec¢imi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
START Calistirma sirasinda zamanlayici resetleme. Calistirma 6

sinyali kaynagi 1902 ZAMAN START parametresi
tarafindan segilir.

START (INV) |Calistirma sirasinda zaman resetleme (ters), 6rn. galistirma |7
sinyali devre disi birakildiginda zamanlayici resetlenir.
Calistirma sinyali kaynagi 1902 ZAMAN START
parametresi tarafindan secilir.

RESET Harici resetleme, orn. fieldbus araciligiyla resetleme 8
1904 COUNTER Sayag etkinlestirme sinyali i¢in kaynak seger. ETKIN

ETKIN DEGIL

DI1(INV) DI1 ters dijital girisi Uzerinden sayag¢ devreye alma sinyali. 0 |-1

= aktif, 1 = aktif degil.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) secimi. 5
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ETKIN DEGIL |Sayag devreye alinmaz 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden sayac devreye alma sinyali. 1= |1

aktif, O = aktif degil.
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DIS Bkz. DI1 segimi. 5
AKTIF Sayag devrede 6

1905 SAYAC LIMIT |Sayag limitini belirtir. 1000
0...65535 Limit degeri 1=1

1906 SAYAC GIRIS |Sayag igin giris sinyali kaynagini seger. PLSIN(DI

5)

PLS IN(DI 5) Dijital giris DI5 darbeleri. Darbe algilandiginda saya¢ degeri |1
1 artar.

ENK YONSUZ |Enkoder puls kenarlari. Yiikselen ya da diisen kenar 2
algilandiginda sayag degeri 1 artar.

ENK YONLU Enkoder puls kenarlari. Dénug yonu dikkate alinir. YUkselen |3
ya da dusen kenar algilandiginda dénus yonu ileriye
oldugunda, sayag¢ degeri 1 artar. Donug yonu geriye
oldugunda sayac degeri 1 azalr.

FILTRELE DI5 |Filtrelenmis dijital giris DI5 darbeleri. Darbe algilandiginda |4
sayac degeri 1 artar.

Not: Filtreleme nedeniyle maksimum giris sinyali frekansi
50 Hz degerindedir.
1907 SAYAC RESET |Sayac resetleme sinyali icin kaynak secer. SECILME
DI

DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden sayag resetleme. 0 = aktif, 1 |-1
= aktif degil.

DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2

DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3

DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4

DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

SECILMEDI Reset sinyali yok 0

DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden sayag resetleme. 1 = aktif, 0 = 1
aktif degil.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Di4 Bkz. DI1 seg¢imi. 4

DI5 Bkz. DI1 segimi. 5

AT LIMIT Limit, 7905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan 6

tanimlanan sinirda resetleme.
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STRT/STP Calisma/durma komutunda sayag resetleme. Start/stop 7
CMD kaynagl 1911 CNTR S/S COMMAND parametresi
tarafindan segilir.
S/S CMD(INV) |Calisma/durma komutunda sayag resetleme (ters), orn. 8
calisma/durma komutu devreye girdiginde sayag resetlenir.
Calistirma sinyali kaynagi 1902 ZAMAN START
parametresi tarafindan segilir.
RESET Resetleme devrede 9
1908 SAYAC Resetleme sonrasi saya¢ deg@erini belirler. 0
RES.DEGER
0...65535 Sayag degeri 1=1
1909 SAYAC Darbe sayaci bdlenini belirler. 0
BOLUCU
0...12 Darbe sayaci boéleni N. Her 2N biti sayilir. 1=
1910 SAYAC YON Sayag yonu secimi kaynagini belirler. YUKARI
DI1(INV) Ters DI1 dijital girigi Uzerinden sayag yonu segimi. 1 = -1
yukariya dogru sayar, 0 = asagiya dogru sayar.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
YUKARI Yukariya dogru sayar 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden sayag yonu segimi. O = yukariya |1
dogdru sayar, 1 = asagiya dogru sayar.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 secgimi. 4
DIS Bkz. DI1 segimi. 5
ASAGI Asagiya dogru sayar 6
1911 CNTR S/S 1001 HAR1 KOMUTLAR parametresi degeri SAYAC SECILME
COMMAND  |BASIA / SAYAC DUR olarak ayarlandiginda siriici Di
calisma/durma komutu kaynagini seger.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden start/stop komutlari. -1
Parametre 7001 HAR1 KOMUTLAR degeri SAYAC DUR: 0
= start. 7905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan
belirlenen sayag limiti asildiginda stop.
Parametre 70071 degeri SAYAC BASLA: 0 = stop. 7905
parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti asildiginda
start.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5




214 Gergek sinyal ve parametreler

Tium parametreler
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SECILMEDI Calisma/durma komutu kaynagi degil 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden start/stop komutlari. 1

Parametre 7001 HAR1'KQMUTLAR degeri SAYAC DUR: 1

= start. 7905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan

belirlenen sayag limiti agildiginda stop.

Parametre 7001 degeri SAYAC BASLA: 1 = stop. 1905

parametresi tarafindan belirlenen sayag limiti asildiginda

start.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HAR PID Harici galisma/durma komutu, érn. fieldbus araciligiyla 6
AKTIF ET

2001 MIN HIZ izin verilen minimum hizi tanimlar. 0 rpm
Pozitif (veya sifir) minimum hiz dederi, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum hiz degeri bir hiz aralig1 tanimlar.
Hiz
Hiz A
A 2001 deger > 0
2001 deger <0 2002 =
2002 Izin verilen
Izin verilen hiz aralig
hiz araligi 2001 ¢
0 > 0 >
-(2001) [
( ) Izin verilen
2001 hiz araligi
-(2002)
-30000... Minimum hiz 1=1rpm
30000 rpm
2002 MAX HIZ izin verilen maksimum hizi tanimlar. Bkz. 2001 MIN HIZ E:
parametresi. 1500 rpm
/
u:
1800 rpm
0...30000 rpm |Maksimum hiz 1=1rpm
2003 MAX AKIM izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 1,8 LyA
0,0...1,8 - Irn A [AKIm 1=0,1A
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2005 ASIRI GER
KONTRL
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Aciklama

DC ara devrenin agiri gerilim kontrolinu etkinlestirir/devre
disi birakir.

YUuksek ataletli yikin hizli frenleme yapmasi DC bara
geriliminin asiri gerilim denetim limitine yikselmesine neden
olur. DC geriliminin sinirt agmasini 6nlemek igin asiri gerilim
kontrol cihazi frenleme momentini otomatik olarak azaltir.

Not: Eger surlcuye bir fren kiyici ve direng bagli ise
kontrolor, kiyma galismasina izin vermek igin kapal
olmalidir (segim AKTIF DEGIL).

Def/FbEq
AKTIF

AKTIF DEGIL

Asiri gerilim kontrolU aktif degil

AKTIF

Asiri gerilim kontrolU aktiflestirildi

2006 DUSUK VOLT
KONT

Ara DC hattinin duguk gerilim kontrolinu aktiflestirir veya
pasiflestirir.

Girig glcunun kesilmesi sonucu DC gerilimi duserse, dusuk
gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek
icin motor hizini otomatik olarak dusurur. Motor hizinin
dusurtlmesi ile yukin ataleti surticlye rejeneratif enerii
saglar ve boylelikle DC hattinin sarjli kalmasini saglar ve
motor serbest durus yapana kadar bir duguk gerilim agmasi
olmasini engeller. Santriflij veya fan gibi yuksek ataletli
sistemlerde, gug¢ kaybinda ¢alismaya devam etme
fonksiyonu gibi davranir. Bkz. bolum Motor tanimlama sayfa
135.

AKTIF
ZAMAN

AKTIF DEGIL

Dusuk gerilim kontrolU aktif degil

AKTIF ZAMAN

Dusuk gerilim kontrolu aktiflestirildi. Dasuk gerilim kontroll
500 msn icin aktiftir.

—_—

AKTIF

Duisiik gerilim kontrolii aktiflestirildi. islem yapmama siire
siniri.

2007 MIN FREKANS

Sdrucunun ¢ikis frekansinin minimum limitini tanimlar.
Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.

Negatif minimum frekans degeri bir hiz araligi tanimlar.

Not: MIN FREKANS < MAX FREKANS.

fA
fA 5 2007 deger > 0
2008 deger <0 2008~
2008 Izin verilen
izin verilen frekans arahg:
frekans araligi 2007 ¢
0 > 0 >
-(2007) [
( ) Izin verilen
2007 frekans arahgi
-(2008)

0,0 Hz
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
- Minimum frekans 1=0,1Hz
500,0...500,0 H
z

2008 MAX Surdcunun ¢ikis frekansinin maksimum limitini tanimlar. E: 50,0Hz
FREKANS U: 60,0Hz
0,0...600,0 Hz |Maksimum frekans 1=0,1Hz

2013 MIN MOMENT |[Sdrdcu icin minimum moment limitini secer. MIN
SEC MOMENT

1
|1\/IIN MOMENT |2015 MIN MOMENT 1 parametresiyle tanimlanan deger 0
DI1 DI1 dijital girisi. 0 = parametre 20175 MIN MOMENT 1 1
degeri. 1 = parametre 2016 MIN MOMENT 2 degeri.
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 seg¢imi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
HABERLESME [Moment limiti 1/2 segimi kaynagi olarak fieldbus arayuzu, |7
orn. kontrol word'u 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 15.
Kontrol word'u fieldbus adaptdri ya da dahili fieldbus
(Modbus) aracihgiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
suruclye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bélum DCU
haberlesme profili, sayfa 320.
Minimum moment limiti 1 2075 MIN MOMENT 1
parametresi tarafindan, minimum moment limiti 2 ise 2076
MIN MOMENT 2 parametresi tarafindan belirlenir.
Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = parametre 2015 MIN MOMENT 1 |-1
degeri. 0 = parametre 2016 MIN MOMENT 2 degeri.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

2014 MAXMOMENT | Sdrucu icin maksimum moment limitini seger. MAX

SEC MOMENT
1

I1VIAX MOMENT | 2017 MAX MOMENT 1 parametresinin degeri

DI1 DI1 dijital girisi. 0 = parametre 2017 MAX MOMENT 1 1

degeri. 1 = parametre 2018 MAX MOMENT 2 degeri.

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 segimi. 3

Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 secgimi. 5
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No. Ad/Deger

HABERLESME
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Aciklama

Moment limiti 1/2 segimi kaynagi olarak fieldbus arayuzu,
orn. kontrol word'u 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 15.
Kontrol word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus
(Modbus) aracihgiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan
surtcuye gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bolum DCU
haberlesme profili, sayfa 320.

Maksimum moment limiti 1 20177 MAX MOMENT 1

parametresi tarafindan, maksimum moment limiti 2 ise 2018
MAX MOMENT 2 parametresi tarafindan belirlenir.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gecerlidir.

Def/FbEq
7

HARICI2 0112 HARICI REF2 parametresinin degeri 11
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = parametre 2017 MAX MOMENT 1 |-1
degeri. 0 = parametre 2018 MAX MOMENT 2 degeri.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2015 MIN MOMENT |Sartcundn minimum moment limiti 1’i tanimlar. Bkz. 2073 | %-300
1 MIN MOMENT SEC parametresi.
-600,0...0,0% |Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak degeri 1=%0,1
2016 MIN MOMENT |[Surucunin minimum moment limiti 2’yi tanimlar. Bkz. 2073 |%-300
2 MIN MOMENT SEC parametresi.
-600,0...0,0% [Motorun nominal momentin bir yizdesi olarak degeri = %0,1
2017 MAXMOMENT |Sartcunin maksimum moment limiti 1’i tanimlar. Bkz. 20714 | %300
1 MAX MOMENT SEC parametresi.
0,0...600,0% Motorun nominal momentin bir yuzdesi olarak degeri = %0,1
2018 MAXMOMENT |[Sdrtcunin maksimum moment limiti 2'yi tanimlar. Bkz. %300
2 2014 MAX MOMENT SEC parametresi.
0,0...600,0% Motorun nominal momentin bir yizdesi olarak degeri 1=%0,1
2020 FREN KIYICISI |Fren kiyici kontrolinu seger. DAHILI
Sdruciyu bir Ortak DC bara sisteminde kullanirken
parametre HARIC/ olarak ayarlanmalidir. Ortak DC'deyken
surlcu PN'den fazla gug besleyemez veya alamaz.
DAHILI Dabhili fren kiyici kontrold. 0
Not: Fren direnglerinin takilmis ve, 2005 ASIRI GER §
KONTRL agiri ger kontrl parametre degerini AKTIF DEGIL
olarak ayarlayarak, asiri akim kontrolinun kapatiimig
oldugundan emin olun.
HARICI Dabhili fren kiyici kontrolii. 1

Not: Surlcu yalnizca ABB ACS-BRK-X fren uniteleri ile
uyumludur.

Not: Fren Unitesinin takilmis ve, 2005 ASIRI GER KONTRL
parametre degerini AKTIF DEGIL olarak ayarlayarak, agiri
akim kontrollinin kapatilmig oldugundan emin olun.
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2021 MAX SPEED |Moment kontroll i¢in maksimum hiz kaynag -(P 2002)
SEL
-(P 2002) 2002 MAX HIZ parametresinin degeri 0
HARICI REF 1 | 0111 HARICI REF1 parametresinin degeri 1
2101 START . Motor start etme yontemini seger. AUTO
FONKSIYON
AUTO 9904 MOTOR KONT MODU parametresi ayarinin 1

SKALER: FREK olmasi halinde surtcu motoru sifir
frekanstan gahistirir. Hizl start gerekli ise SCAN START
secimini kullanin.

Egder 9904 MOTOR KONT MODUparametresinin degeri
VEKTOR: HIZ veya VEKTOR: MOM ise, suriicti calismadan
énce DC akim kullanarak motoru miknatislar. On
miknatislama suresi 2703 DC MAG ZAMANI parametresi
tarafindan tanimlanir. Bkz. DC MIKNATIS segimi.

Sabit miknatisli motorlar icin hizl start, motor dénerken
kullantlir.

DC MIKNATIS |Sdrlcu, ¢alistirma éncesinde DC akimiyla motoru 2
miknatislandirir. On miknatislama siiresi 2703 DC MAG
ZAMANI parametresi tarafindan tanimlanir.

Eger 9904 MOTOR KONT MODU degeri VEKTOR: HIZ
veya VEKTOR: MOM ise, én miknatislama ayari yeterince
uzun oldugunda, DC ile miknatislama sayesinde mimkun
olan en ylksek kesme momenti elde edilir.

Not: DC MIKNATIS segili oldugunda doénen bir motora bagli
suriclyu start etmek mumkin degildir. Sabit miknatish bir
motor kullanildiinda MOTOR BACK EMF (2029) alarmi
olusturulur.

UYARI! Surucl ayarlanan 6n miknatislama suresi
A gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa
bile start eder. Tam bir kirllma momentinin gerektigi
uygulamalarda, sabit miknatislama suresinin tam
miknatislama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.
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Tim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
ASIRI YUksek bir kesme moment gerektiginde moment yukseltimi (4
MOMENT secilmelidir. Sadece 9904 MOTOR KONT MODU

parametresi SKALER: FREK olarak ayarlandiginda
kullantlir.

Surdcu, ¢alistirma 6ncesinde DC akimiyla motoru
miknatislandirir. On miknatislama stresi 2703 DC MAG
ZAMANI parametresi tarafindan tanimlanir.

Moment yukseltimi baslangigta uygulanir. Moment
yukseltimi, ¢ikis frekansi 20 HZz'i gectiginde veya referans
degerine esit oldugunda durdurulur. Bkz. 2170 MOM
BOOST AKIM parametresi.

Not: ASIRI MOMENT segili oldugunda dénen bir motora
bagl surtcuyl start etmek mumkin degildir.

UYARI! Surlcu ayarlanan 6n miknatislama suresi
A gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamig olsa
bile start eder. Tam bir kirlma momentinin gerektigi
uygulamalarda, sabit miknatislama suresinin tam
miknatislama ve moment Uretimi sadlayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

SCAN START |Frekans tarama ile donerken start (donen bir motora bagh |6
surlcuyu start etme). Frekansi tanimlamak igin frekans
taramasina bagli olarak (2008 MAX FREKANS...2007 MIN
FREKANS araldi). Frekans tanimlama
gergeklestiriemezse DC miknatislama kullanilir (bkz. DC

MIKNATIS segimi).
SCAN + Tarama ile starti (dénen bir motora bagli surticlyu start 7
BOOST etme) ve moment yukseltimini birlestirir. Bkz. SCAN START

ve ASIRI MOMENT segenekleri. Frekans tanimlama
gerceklesmezse moment yukseltimi kullanilir.

Sadece 9904 MOTOR KONT MODU parametresi SKALER:
FREK olarak ayarlandiginda kullanilr.

2102 STOP Motor stop yontemini secer. SERBES
FONKSIYON T
SERBEST Motor gug¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor 1
serbest durus yapar.

RAMPA Rampa boyunca stop etme. Bkz. Parametre grubu 22 2
HIZ/YAV RAMPALAR.

HIZ KOMP Sabit mesafeli frenleme i¢in hiz kompanzasyonu kullanilir. |3

Hiz farki (kullanilan hiz ve maksimum hiz arasindaki),
rampada motor durdurulmadan 6nce suricu mevcut hizda
calistirllarak kompanse edilir. Bkz. bdlim Hizlanma ve
yavaslama rampalari sayfa 139.




220 Gergek sinyal ve parametreler

Tium parametreler
No. Ad/Deger
HIZ KOMP ILR

Aciklama

Eger donus yonu ileriye ise sabit mesafeli frenleme icin hiz
kompanzasyonu kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan
once slrucl mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.
Bkz. bélim Hizlanma ve yavaslama rampalari sayfa 139.

Egder donus yonu geriye ise, suricu rampada durdurulur.

Def/FbEq
4

HIZ KOMP
GER

Eger donus yonu geriye ise sabit mesafeli frenleme igin hiz
kompanzasyonu kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve
maksimum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan
once slrucl mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.
Bkz. bélim Hizlanma ve yavaslama rampalari sayfa 139.

Egder donus yonu ileriye ise, surucu rampada durdurulur.

2103 DC MAG
ZAMANI

On miknatislama suresini tanimlar. Bkz. 2701 START
FONKSIYON parametresi. Start komutunun ardindan
siridci otomatik olarak tanimlanan slirede motoru 6nceden
miknatislar.

0,30 sn

0,00...10,00 sn

Miknatislama suresi Tam motor miknatislamasina izin
vermek icin bu degeri yeterli uzunlukta ayarlayin. Cok uzun
bir slire motoru asiri derecede isitir.

1=0,01s

2104 DC TUTMA

DC tutma veya DC frenleme islevini devreye alir.

SECILME
Di

SEGILMEDI

Aktif degil

0
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DC TUTMA DC tutma fonksiyonu devrededir. Eger 9904 MOTOR KONT |1

MODU parametresi SKALER: FREK olarak ayarliysa DC
tutma kullanilamaz.

Hem referans ve hem de motor hizi 2705 DC TUTMA HIZI
parametresinin degeri altina dustugunde, suricu sunizodial
akim Uretmeyi durdurur ve motora DC enjekte eder. Akim
2106 DC AKIM REF parametresi ile ayarlanir. Referans hizi
2105 parametresi degerini astiginda normal slrucu
calismasin devam eder.

Motor hizi
DC tutma

o

ol

1/

R |
|
DC tutma hizi \/
|

Not: Start sinyali kapaliyken DC tutmanin higbir etkisi
yoktur.

Not: Motora DC akim enjekte etmek motorun isinmasina
yol acar. Uzun DC tutma surelerinin gerektigi
uygulamalarda harici olarak havalandirilmis motorlar
kullaniimahdir. DC tutma periyodu uzunsa, motora sabit ylk
uygulandiginda DC tutma motor saftinin donmesine engel
olamaz.

DC FREN DC akim frenleme fonksiyonu aktif. 2

2102 STOP FONKSIYON parametresi SERBEST olarak
ayarlanirsa DC frenleme, start komutu kaldirildiktan sonra
uygulanir.

2102 STOP FONKSIYON parametresi RAMPA olarak
ayarlanirsa DC frenleme, rampa sonrasinda uygulanir.

2105 DC TUTMA DC tutma hizini tanimlar. Bkz. 27104 DC TUTMA 5rpm
HIZI parametresi.
0...360 rpm Hiz 1=1rpm
2106 DC AKIM REF |DC tutma akimini tanimlar. Bkz. 2704 DC TUTMA %30
parametresi.
%0...100 Motor nominal akiminin ytzdesi cinsinden deger (9906 = %1
MOTOR NOM AKIM parametresi)
2107 DC FREN DC frenleme stiresini tanimlar. 0,0 sn
ZAMANI

0,0...250,0 sn |Zaman 1=0,1s
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2108 START iZNi Start engelleme islevini agik veya kapali olarak ayarlar. OFF
Surlcu aktif olarak start edilmemisse ve galismiyorsa Start
engelleme fonksiyonu, asagidaki durumlarda bekleyen start
komutunu yok sayar ve yeni bir start komutu gerekir:
* bir hata resetlenir.
» calisma izni sinyali, baslatma komutu aktifken etkinlesir.
Bkz. 1601 RUN AKTIF parametresi.
* kontrol modu lokalden uzaktan moda gegerse.
« harici kontrol modu HARICIi1'den HARICI2'ye veya
HARICI2'den HARICI1'e gegerse.
OFF Devre disi 0
ON izin verildi 1
2109 ACIL STOP Harici acil stop komutunun kaynagini secer. SECILME
SECIMI Surtcd, acil stop komutu resetlenene kadar calistirilamaz. DI
Not: Kurulumda, acil stop cihazlari ve gerekli olabilecek
diger tim guvenlik ekipmanlari bulunmalidir. Stricunun
kontrol paneli lizerinde yer alan stop butonuna basilmasi
asagidakileri SAGLAMAZ:
» motorun acil stop olarak durdurulmasi
* surucunun tehlikeli gerilimden ayriimasi.
SECILMEDI Acil stop fonksiyonu segili degil 0
D1 DI1 dijital girisi. 1 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. 1
2208 ACIL YAV ZAMANI parametresi. 0 = acil stop
komutunun resetlenmesi.
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 seg¢imi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters DI dijital girisi. 0 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. |-1
2208 ACIL YAV ZAMANI parametresi. 1 = acil stop
komutunun resetlenmesi
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
2110 MOM BOOST |Momentin ylukseltiimesi sirasinda uygulanan maksimum %100
AKIM akimi ayarlar. Bkz. 2701 START FONKSIYON parametresi.
%15...300 Yuzde cinsinden deger = %1
2111 STOP SINYAL | 2102 STOP FONKSIYON parametresi HIZ KOMP olarak |0 ms
GEC ayarlandiginda durma sinyali gecikme suresini belirler.
0...10000 ms |Gecikme suresi 1=1ms




Tim parametreler

No. Ad/Deger

2112 SIFIR HIZ
GECIK

Aciklama
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Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu
fonksiyon, sorunsuz ve hizli restart etmenin gerektigi
uygulamalarda faydalidir. Surlcu, gecikme sirasinda
rotorun konumunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi yok
Hiz
A

Hiz kontrolori
kapali: Motor
serbest durus

Sifir hiz gecikmesi ile
Hiz

Hiz kontrol cihazi
enerjili kalir. Motor
gercek 0 hiza dogru

yapar. yavaglar.

Sifir Hiz

t ‘<—>j
Gecikm

Sifir hiz gecikmesi yok

Surlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaglar.
Motorun gergek hizi dahili bir limitin (Sifir hiz) altina
distigunde, slriict kontrol cihazi kapatilir. inverter
modulasyonu stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.

Sifir hiz gecikmesi ile

Surlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Gercek motor hizi dahili bir limitin (Sifir hiz) altina
distuginde, sifir hiz gecikme fonksiyonu aktiflesir. Gecikme
sirasinda fonksiyonlar hiz kontrolérine gerilim saglar:
inventer modiile edilir, motor miknatislanir ve siriicii hizli
bir restart icin hazirdir.

Def/FbEq
0.0 =
SECILME
DI

0.0= )
SECILMEDI
0.0...60,0 s

Gecikme suresi. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa
Sifir hiz gecikme fonksiyonu devre digi birakilir.

1=0,1s

2201 RAMPA 1/2 Sdrucunun, iki rampa ¢iftinden birini segen sinyali okudugu [D/5
SECIMI kaynagi tanimlar; hizlanma/yavaslama cifti 1 ve 2.
Rampa cifti 1, 2202...2204 parametreleri tarafindan
tanimlanir.
Rampa cifti 2, 2205...2207 parametreleri tarafindan
tanimlanir.
SECILMEDI Rampa cifti 1 kullanilir. 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = rampa ¢ifti 2, 0 = rampa cifti 1. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
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Tium parametreler
No. Ad/Deger
HABERLESME

Aciklama

Rampa cifti 1/2 sec¢imi kaynagdi olarak fieldbus arayizu, orn.
kontrol word'u 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 10. Kontrol
word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Modbus)
araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan straclye
gonderilir. Kontrol word bitleri icin bkz. bolum DCU
haberlesme profili, sayfa 320.

Not: Bu ayar yalnizca DCU profili igin gegerlidir.

Def/FbEq
7

ARD.PROG

Ardisil programlama rampasi 8422 ST1 RAMPA
parametresi (veya 8423/.../18492) tarafindan tanimlanir

DI1(INV)

Ters dijital giris DI1. 0 = rampa cifti 2, 1 = rampa cifti 1.

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI4(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI5(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

2202 HIZLANMA
RAMP 1

Hizlanma suresi 1'i, yani hizin sifirdan 2008 MAX
FREKANS (skaler kontrollt) / 2002 MAX HIZ (vektor
kontrollt) parametreleri tarafindan belirlenen degere
cikmasi igin gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904
MOTOR KONT MODU parametresi tarafindan segilir.

» 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 hizi referans sinyalini
takip eder.

* EQger hizlanma suresi ¢ok kisa ayarlanmissa surucda,
surtcl ¢alisma limitlerinin disina cikmamak i¢in otomatik
olarak hizlanmay! uzatir.

Gergek hizlanma stiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1
parametresinin ayarina baghdir.

0,0...1800,0 sn

Zaman

1=0,1s




Gergek sinyal ve parametreler 225

Tim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2203 YAVASLAMA |Yavaslama suresi 1'i, yani hizin 2008 MAX FREKANS 5,0 sn
RAMP 1 (skaler kontrollii) / 2002 MAX HIZ (vektdr kontrolli)

parametreleri tarafindan belirlenen degerden sifira dismesi
icin gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR
KONT MODU parametresi tarafindan segilir.

+ Eger hiz referansi ayarlanmig yavaglama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa motor hizi referans sinyalini
takip eder.

» Eger referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha
hizli bir sekilde degigirse motor hizi yavaglama oranini
takip eder.

+ EQger yavasglama suresi ¢ok kisa ayarlanmissa surucu,
surlcu c¢alistirma limitlerinin digina gikmamak igin
otomatik olarak yavaslamay uzatir.

Yuksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama suresi

gerektiginde surucu, fren direnci ile donatiimalidir.

Gergek yavaslama siiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1

parametresinin ayarina baghdir.

0,0...1800,0 sn [Zaman 1=0,1s
2204 RAMPA SEKLI |Hizlanmalyavaglama rampasinin 1 seklini seger. Fonksiyon, | 0.0 =

1 acil durdurma ve joglama sirasinda devre digi birakilir. LINEER

0.0 =LINEER |0,0: Lineer rampa. Sabit hizlanma veya yavaglama ve 1=0,1s

0,1...1000,0 s yavas rampalar igin uygundur.

0,1...1000,0 s: S-egrili rampa. S-egrisi rampalari, kirilgan
yuk tagiyan konveyorler veya bir hizdan diger hiza degisim
sirasinda sorunsuz gegis gereken diger uygulamalar igin
idealdir. S-egrisi rampasinin her iki ucunda simetrik egriler
ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.

Yaklasik hesap:
Rampa sekil sliresi ve rampa hizlanma siresi arasinda
uygun bir iligki 1/5°dir.

Hiz
A Dogrusal rampa: Par. 2204 =0 sn

Max-|- - - - - - - -

\ S-egrisi rampasi:

"Par. 2204 > 0 sn

>

Par. 2202 Par. 2204
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2205 HIZLANMA Hizlanma suresi 2'yi, yani hizin sifirdan 2008 MAX 60,0 sn
RAMP 2 FREKANS (skaler kontrollii) / 2002 MAX HIZ (vektor
kontroll() parametreleri tarafindan belirlenen degere
cikmasi i¢in gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904
MOTOR KONT MODU parametresi tarafindan segilir.
Bkz. parametre 2202 HIZLANMA RAMP 1.
Hizlanma suresi 2 ayni zamanda joglama hizlanma suresi
olarak da kullanilir. Bkz. 7070 JOGGING SEC parametresi.
0,0...1800,0 sn |Zaman 1=0,1s
2206 YAVASLAMA |Yavaslama suresi 2'yi, yani hizin 2008 MAX FREKANS 60,0 sn
RAMP 2 (skaler kontrollii) / 2002 MAX HIZ (vektdr kontrollii)
parametreleri tarafindan belirlenen degerden sifira digmesi
icin gereken zamani belirler. Kontrol modu 9904 MOTOR
KONT MODU parametresi tarafindan secilir.
Bkz. parametre 2203 YAVASLAMA RAMP 1.
Yavaglama suresi 2 ayni zamanda joglama yavaglama
suresi olarak da kullanilir. Bkz. 71070 JOGGING SEC
parametresi.
0,0...1800,0 sn |Zaman 1=0,1s
2207 RAMPA SEKLI |Hizlanmalyavaslama rampasinin 2. seklini seger. 0.0 =
2 Fonksiyon, acil durdurma sirasinda devre disi birakilir. LINEER
Joglama sirasinda parametre degeri sifir olarak ayarlanir
(yani dogrusal rampa). Bkz. 10710 JOGGING SEC.
0.0 = LINEER |Bkz. parametre 2204 RAMPA SEKLI 1. 1=0,1s
0,1...1000,0 s
2208 ACIL YAV Acil stop etkinlestirildiginde surtcunun durdurulma suresini |1,0 sn
ZAMANI tanimlar. Bkz. 2109 ACIL STOP SECIMI parametresi.
0,0...1800,0 sn |Zaman 1=0,1s
2209 (I?AMPA GIRISI |Rampa girigini sifira zorlama kaynagini tanimlar. SECILME
DI
SECILMEDI Secilmedi 0
D1 DI1 dijital girigi. 1 = rampa girisi sifira zorlanir. Rampa ¢ikisi, |1
kullanilan rampa slresine gore sifira rampalanacaktir.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 2
DI3 Bkz: DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 4
DI5 Bkz: DI1 segimi. 5
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
HABERLESME [Rampa giriginin sifira alinmasi i¢in kaynak olarak fieldbus |7
arayuzu, orn. kontrol word 0307 FB KONTRL WORD 1 bit
13 (ABB suruculeri profiliile 5379 EFB PAR19 bit 6). Kontrol
word'u fieldbus adaptéri ya da dahili fieldbus (Modbus)
araciligiyla fieldbus kontrol cihazi tarafindan surlcuye
gonderilir. Kontrol word bitleri igin bkz. bolum DCU
haberlesme profili, sayfa 320 ve bolum ABB sdrtictleri
haberlesme profili, sayfa 315.
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. O = rampa girisi sifira zorlanir. Rampa |-1
cikisi, kullanilan rampa slresine gore sifira
rampalanacaktir.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

2301 ORANSAL
KAZANC

Hiz kontrol cihazi i¢in goreceli kazanci tanimlar. Yuksek
kazang hizda salinim meydana getirebilir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gosterir.

% Kazang = K, = 1
T, = Entegral suresi = 0

A Hata Tp= Tiirev siiresi = 0
degeri

Kntr cihazi

cikis1 =
Kp e

cikis! e = Hata
degeri

N\
| Kontrol cihazi
I
1

|

Not: Kazanimin otomatik olarak ayarlanmasi icin, autotune
olusturma islevini kullanin (2305 AUTOTUNE YAP
parametresi).

0,00...200,00

Kazang

1=0,01
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Tium parametreler
No. Ad/Deger

2302 ENTEGRAL
ZAMANI

Aciklama

Hiz kontrol cihazi igin bir entegral sure tanimlar. Entegral
sure, kontrol cihazi ¢ikiginin, hata degeri sabitken degisme
oranini tanimlar. Entegral sure kisaldikga surekli hata
degerinin duzeltiimesi de hizlanir. Entegral strenin ¢ok kisa
olmasi kontroli dengesiz hale getirir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikisini gosterir.
%

A Kontrol cihazi ¢ikigi

Kazang = K, = 1
T, = Entegral suresi > 0
Tp= Turev suresi =0

e = Hata degeri

p

Not: Entegrasyon suresinin otomatik olarak ayarlanmasi
igin, autotune olusturma iglevini kullanin (2305 AUTOTUNE
YAP parametresi).

Def/FbEq
0,50 sn

0,00...600,00 s
n

Zaman

1=0,01s
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Tim parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2303 TUREV Hiz kontrol cihazi igin tlrev suresini tanimlar. Hata degeri |0 ms
ZAMANI degistiginde tlrev alma kontrol cihazi ¢ikisini glglendirir.

Turev suresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz
kontrol cihazi ¢ikigl o kadar ¢ok gUglendirilir. Eger turev
suresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi,
yoksa PID kontrol cihazi olarak ¢aligir.

Turev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini
saglar.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldig1 durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gosterir.

%
,,,,,, A
R I ” Kontrol
K, Tp- Ae cihazi gikisl
P Ts | k.-
p €9 © Hata
;Jdegeﬁ
Kp - e e = Hata :degeri
~ || : > t
U

Kazang = K, = 1

T, = Entegral slresi > 0

Tp= Turev suresi >0

Ts= Ornekleme suresi = 2 msn

Ae = Iki 6rnek arasi hata degerindeki degisim

0....10000 ms |Zaman 1=1ms
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Tium parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

2304 KALKIS KOMP [Hizlanmal/(yavaslama) kompanzasyonu igin turev suresini  |0,00 sn
tanimlar. Hizlanma sirasindaki ataleti kompanze etmek igin
hiz kontrol cihazi ¢ikisina referansin bir tirevi eklenir. Tarev
alma prensibi 2303 TUREV ZAMANI parametresi igin
aciklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve
surulen makinenin mekanik sure sabitleri toplaminin %50-
100’0 arasinda bir degere ayarlayin. (Hiz kontrol cihazi
Otomatik ince Ayar ¢alismasi bunu otomatik olarak yapar,
bkz: .2305 AUTOTUNE YAP parametresi)

Asagidaki sekil yiksek atalete sahip bir yuk, rampa
boyunca hizlandirildiinda meydana gelen hiz tepkilerini

gosterir.
Hizlanma Hizlanma
kompanzasyonu yok kompanzasyonu var
% % =
/
> >
— = Hiz referansi
Gergek hiz
0,00...600,00 s [Zaman 1=0,01s
n
2305 AUTOTUNE Hiz kontrol cihazinin otomatik ince ayarini start eder. OFF
YAP Talimatlar:
* Motoru nominal hiz degerinin %20-40’si kadar olan sabit
hizda calistirin.
 Autotuning parametresini 2305’den ON konumuna getirin.
Not: Motor yukl motora baglanmalidir.
OFF ince ayarlama yok 0
ON Hiz kontrol cihazinin ince ayarini aktiflestirir. Strtcu 1

e motoru hizlandirir.

» oransal kazang, entegral suresi ve hizlanma
kompanzasyonu icin deg@erleri hesaplar (2307 ORANSAL
KAZANC, 2302 ENTEGRAL ZAMANI ve 2304 KALKIS
KOMP parametre degerleri).

Ayar otomatik olarak OFF seklinde degistirilir.

2401 TORK RAMPA |Moment referansi yukari rampa suresini tanimlar; érnegin, [0,00 sn
YUK referansin sifirdan nominal motor momentine artmasi igin
gecen minimum sure.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
0,00...120,00 s |Zaman 1=0,01s
n

2402 TORK RAMPA [Moment referansi asagi rampa suresini tanimlar, érnegin 0,00 sn
ASAGI referansin nominal motor momentinden sifira diismesi igin

gegen minimum sure.
0,00...120,00 s |Zaman 1=0,01s
n

25 KRITIK HIZLAR  |Siiriiciiniin galisma izninin olmadigi hiz bantlari arahg.

2501 KRITIK HIZ Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi birakir. OFF
SECIM Kritik hiz islevi belirli hiz araliklarindan kaginur.

Ornek: Bir fanin titresim araligi, 18 - 23 Hz ve 46 - 52 Hz'dir.
Surlcunun titresim hiz araliklarini gegmesini saglamak igin:
+ Kiritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin.
+ Kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gdsterildigi gibi
ayarlayin.
feikis (Hz)
A
1 [|Par. 2502=18 Hz
520 < 2 |Par. 2503=23 Hz
46 |- - > 3 |Par. 2504 =46 Hz
23 | —~ 4 |Par. 2505=52 Hz
18 >
p- freferans (Hz)
1 2 3 4
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1

2502 KRITIKHIZ 1 |Kritik hiz/frekans araligi 1 igin minimum limiti tanimlar. 0,0Hz/
ALT 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Rpm limiti. 9904 MOTOR KONT MODU parametresinin 1=0,1Hz
0...30000 rpm |de@eri SKALER: FREK ise limit Hz cinsindendir. Deger /1 rpm

maksimumun Uzerinde olamaz (2503 KRITIK HIZ 1 UST
parametresi).

2503 KRiTiK HIZ 1 Kritik hiz/frekans arahgdi 1 i¢in maksimum limiti tanimlar. 0,0Hz/
UST 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Rpm limiti. 9904 MOTOR KONT MODU parametresinin 1=0,1Hz
0...30000 rpm |de@eri SKALER: FREK ise limit Hz cinsindendir. Deger /1 rpm

minimumun altinda olamaz (2502 KRITIK HIZ 1 ALT
parametresi).

2504 KRITIKHIZ2 |Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz /
ALT 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Bkz. parametre 2502. 1=0,1Hz
0...30000 rpm /1 rpm
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2505 KRITIKHIZ2 |Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz/
UST 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Bkz. parametre 2503. 1=0,1Hz
0...30000 rpm /1 rpm
2506 KRITIKHIZ3 |Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz/
ALT 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Bkz. parametre 2502. 1=0,1Hz
0...30000 rpm /1 rpm
2507 KRITIKHIZ3 |Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz/
UST 1 rpm
0,0...500,0 Hz/ |Bkz. parametre 2503. 1=0,1Hz
0...30000 rpm /1 rpm

2601 AKI Aki optimizasyonu fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Aki | OFF
OPTIMIZASYO optimizasyonu, surtici nominal yukun altinda galisirken
N motor gurultu seviyesini ve toplam enerji tuketimini azaltir.
Toplam verimlilik (Motor ve slricinin), yuk momentine ve
hiza bagh olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir. Bu
fonksiyonun dezavantaji, suricinun dinamik
performansinin zayiflamasidir.
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1
2602 AKI Aki frenleme fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Bkz. OFF
FRENLEME bolum Aki frenleme sayfa 138.
OFF Aktif degil 0
ON Aktif 1
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

2603 IR KOMP GER |Sifir hizda ¢ikis gerilimi yukseltmeyi tanimlar (IR Tipe gore
kompanzasyonu). YUksek kirilma momenti kullanilan ancak |degisir
vektor kontroll uygulanamayan uygulamalarda faydahdir.
Asiri 1Isinmayi 6nlemek i¢in IR kompanzasyon gerilimini
mumkin oldugu kadar digsuk ayarlayin.

Not: Fonksiyon yalnizca 9904 MOTOR KONT MODU ayari
SKALER: FREK iken kullanilabilir.

Asagidaki sekilde IR kompanzasyonu gosterilir.

Tipik IR kompanzasyon degerleri

Pn (kW) 0,37 [0,75[2,2 [4,0[7,5
200...240 V birim

IRcomp (V) [8,4 [7,7 |56 [8,4|N/A
380...480 V birimler

IRcomp (V) [14 [14 |56 [8,4[7

A Motor
gerilimi

A = IR kompanze edilmis
B = Kompanze edilmemis

|
2603 |
|
| » f (Hz)
2604
0,0...100,0 V  |Gerilim yiikseltimi 1=0,1V
2604 IR KOMP IR kompanzasyonunun 0 V oldugu frekansi tanimlar. 2603 |%80

FREK IR KOMP GER parametresi icin bkz. sekil

Not: 2605 U/F ORANI parametresi KUL TANIMLI seklinde
ayarlanmis ise, bu parametre aktif degildir. IR
kompanzasyon frekansi 2610 KUL TANIMLI U1 parametresi
tarafindan belirlenir.

%0...100 Motor frekansinin yuzdesi cinsinden deger. = %1

2605 U/F ORANI Alan zayiflama noktasinin altindaki gerilim/frekans (U/f) LINEER
oranini seger. Sadece skaler kontrol igin.

LINEER Sabit moment uygulamalari i¢in dogrusal oran. 1

KARESEL Santrifljli pompa ve fan uygulamalari igin karesel oran. 2
Karesel U/f oraniyla gurulta seviyesi, birgok calisma
frekansinda daha dusuktir. Sabit miknatisli motorlar igin
tavsiye edilmez.

KUL TANIMLI | 2670...2618 parametreleri tarafindan belirlenen 6zel oran. |3
Bkz. bolum Ozel U/f orani sayfa 141.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2606 ANAHTARLAM |Sdracundan anahtarlama frekansini tanimlar. Daha yuksek |4 kHz
A FREK anahtarlama frekansi daha az igitsel gurultayle sonuglanir.
Coklu motorlu sistemlerde anahtarlama frekansini
varsayilan degerinden degistirmeyin.
Ayrica bkz. parametre 2607 ANAH FREK KONT ve bélum
Anahtarlama frekansi deger kaybi, 12N, sayfa 360.
4 kHz 1=1kHz
8 kHz
12 kHz
16 kHz
2607 ANAH FREK |Anahtarlama frekansi i¢in kontrol yontemini seger. 2606 ON
KONT ANAHTARLAMA FREK parametresi 4 kHz ise segimin (LOAD)
higbir etkisi bulunmaz.
ON Surdcu maksimum akiminin deg@eri, segili anahtarlama 1

frekansina gore otomatik olarak dusurulir (bkz. 2607 ANAH
FREK KONT parametresi ve bolim Anahtarlama frekansi
deger kaybi, 12N, sayfa 360) ve surucu sicakliina gore
uyarlanir.

Maksimum performansla 6zel bir anahtarlama frekansi
gerektiginde bu segenegin kullaniimasi tavsiye edilir.

fsw SInirk

16 kHz;

Suricu
sicakligi
4kHz} - - - ;- - - - - - - - - - - -2

T
80...100 °C * 100...120°C *

* Sicaklik, surlicu ¢ikis frekansina baglidir.
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ON (LOAD)
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Aciklama
Start sirasinda maksimum ¢ikis kazanmak igin stricu
4 kHz anahtarlama frekansiyla ¢alistirilir. Yolverme
sonrasinda, akim veya sicaklik izin verirse anahtarlama
frekansi secili degere dogru kontrol edilir (2607 ANAH
FREK KONT parametresi).
Bu segim, uyarlanabilir anahtarlama frekansi kontrolU
saglar. Uyarlama, ¢ikis performansini bazi durumlarda
dusurebilir.

fow SINIrk

16 kHz|
Sartcu akimi oy

Sarucu sicakhgi

AKHz| - - - Lo

80...100 °C * 100...120°C*
%50 ** %100 **

T

* Sicaklik, surtcu ¢ikis frekansina baghdir.

** Gergek ylke bagh olarak her bir anahtarlama
frekansinda kisa sureli agiri yuklemeye izin verilir.

Def/FbEq
2

2608 KAYMA KOMP
ORANI

Motor kayma kompanzasyon kontroll igin kayma kazancini
tanimlar. %100, tam kayma kompanzasyonu demektir, %0
kayma kompanzasyonu yok demektir. Tam kayma
kompanzasyonuna ragmen statik bir hata oldugu tespit
edilmigse baska degerler kullanilabilir.

Not: Sadece skaler kontrolde kullanilabilir (6rnegin, 9904
MOTOR KONT MODU ayarn SKALER: FREK oldugunda).

Ornek: Siiriiciiye 35 Hz sabit hiz referansi verilir. Tam
kayma kompanzasyonuna (KAYMA KOMP ORANI = %100)
ragmen, motor ekseninden manuel olarak yapilan bir
takometre dlgcimu 34 Hz hiz degeri verir. Statik hiz hatasi
35 Hz - 34 Hz = 1 Hz'dir. Hatay1 kompanse etmek igin
kayma kazanci arttiriimalidir.

%0

%0...200

Kayma kazanci

1= %1

2609 GURULTU
AZALT

Gurdlta azaltma fonksiyonunu devreye alir. Gurulti
azaltma, akustik motor sesini tek bir tonlu frekansa vererek
dusuk tepe degerli gurultt yogunlugu olusturmak yerine bir
dizi farkh frekanslara dagitir. Rastgele bilesenin ortalamasi
0 Hz'dir ve 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi
tarafindan ayarlanan anahtarlama frekansina eklenir.

Not: 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi 16 kHz
olarak ayarlandiginda parametrenin etkisi yoktur.

AKTIF
DEGIL

AKTIF DEGIL

Devre disi
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AKTIF izin verildi 1
2610 KUL TANIMLI |Ozel U/f egrisinin 2611 KUL TANIMLI F1 parametresi %19 Uy
U1 tarafindan belirlenen frekanstaki ilk gerilimini belirler. Bkz.
bolium Ozel U/f orani sayfa 141.
Un V'nin Gerilim 1=1V
%0...120'si
2611 E%JL TANIMLI |Ozel U/f egrisinin ilk frekans noktasini belirler. 10,0 Hz
0,0...500,0 Hz |Frekans 1=0,1Hz
2612 KUL TANIMLI |Ozel U/f egrisinin 26713 KUL TANIMLI F2 parametresi %38 Uy
U2 tarafindan belirlenen frekanstaki ikinci gerilimini belirler.
Bkz. bolum Ozel U/f orani sayfa 141.
Uy V'nin Gerilim 1=1V
%0...120'si
2613 EEJL TANIMLI | Ozel U/f egrisinin ikinci frekans noktasini belirler. 20,0 Hz
0,0...500,0 Hz |Frekans 1=0,1Hz
2614 KUL TANIMLI |Ozel U/f egrisinin 2675 KUL TANIMLI F3 parametresi %47,5 Uy
S tarafindan belirlenen frekanstaki tgincu gerilimini belirler.
Bkz. bolum Ozel U/f orani sayfa 141.
Uy V'nin Gerilim 1=1V
%0...120'si
2615 gJL TANIMLI | Ozel U/f egrisinin Gglincl frekans noktasini belirler. 25,0 Hz
0,0...500,0 Hz |Frekans 1=0,1Hz
2616 KUL TANIMLI |Ozel U/f egrisinin 2617 KUL TANIMLI F4 parametresi %76 Uy
U4 tarafindan belirlenen frekanstaki dordincu gerilimini belirler.
Bkz. bolum Ozel U/f orani sayfa 141.
Un V'nin Gerilim 1=1V
%0...120'si
2617 IngL TANIMLI | Ozel U/f egrisinin dérdiincii frekans noktasini belirler. 40,0 Hz
0,0...500,0 Hz |Frekans 1=0,1Hz
2618 FW GERILIM |Frekans motor nominal frekansina esit ya da daha yiiksek |%95 Uy
oldugunda U/f egrisinin gerilimini belirler (9907 MOTOR
NOM FREK). Bkz. bolum Ozel U/f orani sayfa 141.
Uy V'nin Gerilim 1=1V
%0...120'si
2619 DC ~ | DC gerilim dengeleyiciyi etkinlestirir veya devre disi birakir. |AKTIF
SABITLEYICI |pc dengeleyici, surict DC barasinda motor ylku veya DEGIL

zayIf besleme sebekesi nedeniyle ortaya ¢ikan olasi gerilim
dalgalanmalarini énlemek igin kullanilir. Gerilim
dalgalanmasi durumunda surtcu, DC bara gerilimini ve
bdylece yik moment salinimini dengelemek igin frekans
referansini ayarlar.
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AKTIF DEGIL |Devre disi 0
AKTIF izin verildi 1

2621 YUMUSAK Dusuk hizlarda cebri akim vektor ddnme modunu secer. NO
KALKIS Sorunsuz galisma modu segildiginde hizlanma oran,

hizlanma ve yavaslama rampa sureleriyle sinirlanir (2202
ve 2203 parametreleri). Sabit miknatisli motor tarafindan
yonlendirilen prosesin yuksek ataleti varsa yavas rampa
sureleri tavsiye edilir.
Sadece sabit miknatisli motorlar igin kullanilabilir.
NO Devre disl 0
EVET izin verildi 1
2622 YUMUSAK Dusuk hizlardaki gecgerli vektor donmesinde kullanilan akim. | %50
KALKIS | Uygulama yilksek cekme momentine gerek duyuyorsa
sorunsuz galistirma akimini yukseltin. Motor safti
oynamasinin minimuma indirilmesi gerekiyorsa sorunsuz
calistirma akimini azaltin. Dogru moment kontrold, gegerli
vektor donme modunda kullanilamaz.
Sadece sabit miknatisli motorlar igin kullanilabilir.
%10...100 Motorun nominal akiminin bir yuzdesi olarak degeri = %1

2623 YUMUSAK Gegcerli vektor donmesinin kullanildigi ¢ikis frekansi. %10
KALKIS F Sadece sabit miknatisli motorlar igin kullanilabilir.

%2...100 Motorun nominal frekansinin bir yizdesi olarak degeri = %1

29 BAKIM TRIGGER [Bakim mandallari

2901 SOGUT FAN Surdcunun sogutma fani galisma slresi sayaci igin 0,0 kh
TETIK tetikleme noktasini belirler. Deger parametre 2902 SOGUT

FAN GERCEK degeri ile karsilagtirilir.
0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici 1=0,1kh
devre disi birakilir.
2902 SOGUT FAN |Sogutma faninin galisma siiresi sayaci igin gegek degeri 0,0 kh
GERCEK belirler. Parametre 2901 SOGUT FAN TETIK sifir disinda
bir dedere ayarlandiginda sayag calisir. Sayacin gergek
degeri 2901 parametresi tarafindan belirlenen degeri
astiginda, panelde bir bakim uyarisi gérintilenir.

0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1kh

2903 DONUS TETIK |Motor devri sayaci tetikleme noktasini belirler. Deger 0 Mrev

parametre 2904 DONUS GERCEK degeri ile kargilastirilir.

0...65535 Mrev |Milyon devir. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa 1=
tetikleyici devre disi birakilir. Mrev
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Tium parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
2904 DONUS Motor devri sayaci gergek degeri belirler. Parametre 2903 |0 Mrev
GERCEK DONUS TETIK sifir digsinda bir degere ayarlandiginda
sayagc calisir. Sayacin gercek degeri 2903 parametresi
tarafindan belirlenen degeri astiginda, panelde bir bakim
uyarisi goéruntulenir.
0...65535 Mrev |Milyon devir. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=
Mrev
2905 CALIS SURE |Siriiciinin calisma siiresi sayaci igin tetikleme noktasini 0,0 kh
TETIK belirler. Deger parametre 2906 CLS SURE GERCEK degeri
ile karsilastirilr.
0,0...6553,5 kh |Sure. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tetikleyici 1=0,1kh
devre digi birakilir.
2906 CLS SURE Surlcunun galisma suresi sayaci i¢in gecek degeri belirler. |0,0 kh
GERCEK Parametre 2905 CALIS SURE TETIK sifir disinda bir
degere ayarlandiginda sayag calisir. Sayacin gergek degeri
2905 parametresi tarafindan belirlenen degeri astiginda,
panelde bir bakim uyarisi goruntulenir.
0,0...6553,5 kh | Slre. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1kh
2907 KUL MWh Sdrucunun gug tuketimi sayaci igin tetikleme noktasini 0,0 MWh
TETIK belirler. Deger parametre 2908 KUL MWh GERCEK degeri
ile karsilastirilir.
0,0... Megawatt saat. Parametre degderi sifir olarak ayarlanirsa 1=01
6553,5 MWh tetikleyici devre disi birakilir. MWh
2908 KUL MWh Surlcu gug tuketimi degerinin gergek degerini belirler. 0,0 MWh
GERCEK Parametre 2907 KUL MWh TETIK sifir disinda bir degere
ayarlandiginda sayag c¢aligir. Sayacin gergek degeri 2907
parametresi tarafindan belirlenen degeri astiginda, panelde
bir bakim uyarisi géruntulenir.
00,0... Megawatt saat. Parametre sifira ayarlanarak resetlenir. 1=0,1
6553,5 MWh MWh
30 HATA Programlanabilir koruma fonksiyonlari
FONKSIYONLARI
3001 AI<MIN Eger analog giris (Al) sinyali hata limitleri altina diserse ve |SECILME
FONKSIYON |a] Di
- aktif referans kaynagi (17 REF YERI SECIMI) olarak
kullanilirsa
+ proses veya harici PID kontrolorleri geri beslemesi veya
set degeri kaynagi (grup 40 PROSES PID SET 1,
41 PROCES PID SET 2 veya 42 HARICI / AYAR PID)
olarak kullaniliyorsa ve ilgili PID kontrolori aktifse surticu
tepkisini tanimlar.
3021 Al1 HATA LIMIT ve 3022 AI2 HATA LIMIT hata
limitlerini belirler.
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
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No. Ad/Deger

HATA

Gercgek sinyal ve parametreler 239

Aciklama

Al1 LOSS (0007) 1 Al2 KAYIP (0008) hatasinda surlcu
acilir ve motor serbest durus yapar. Hata limitini 3021 Al1
HATA LIMIT | 3022 Al2 HATA LIMIT par tanimlar.

Def/FbEq
1

SABIT HIZ 7

Sarucu Al1 KAYIP (2006) | Al2 KAYIP (2007) alarmini
olusturur ve hizi, 1208 SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan
tanimlanan degere ayarlar. Alarm limitini 3027 Al1 HATA
LIMIT | 3022 Al2 HATA LIMIT par tanimlar.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir
durumda c¢aligmaya devam etmenin guvenli
oldugundan emin olun.

SON HIZ

Sdarucu, Al1T KAYIP (2006) | Al2 KAYIP (2007) alarmi Uretir
ve hizi, suricunun galistigl seviyede dondurur. Hiz, son 10
saniye uzerinden hesaplanan ortalama hiza gore belirlenir.
Alarm limiti 3021 Al1 HATA LIMIT | 3022 Al2 HATA LIMIT
parametresi tarafindan tanimlanir.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir
durumda ¢alismaya devam etmenin guvenli
oldugundan emin olun.

3

3002

PANEL HAB
HATASI

Sdrucunun bir kontrol panel haberlesme kesilmesine nasil
tepki verecegini seger.

Not: iki harici kontrol konumundan biri aktif ve start, stop
ve/veya yon kontrol paneli Gzerinden oldugunda - + 7001
HAR1 KOMUTLAR | 1002 HAR2 KOMUTLAR = 8 (PANEL)
+ slriicli, son hiz veya parametre 1208 SABIT HIZ 7 degeri
yerine harici kontrol konumlarinin konfiglirasyonuna gére
hiz referansini takip eder .

HATA

HATA

Surtcu PANEL KAYIP (0010) hatasinda agilir ve motor
serbest durus yapar.

CONST SP 7

Surucu PANEL KAYIP (2008) alarmi olusturur ve hizi, 1208
SABIT HIZ 7 param. tarafindan tanimlanan hiza ayarlar.

c UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda

2

SON HIZ

calismaya devam etmenin guvenli oldugundan emin
olun.

Surucu, PANEL KAYIP (2008) alarmi uretir ve hizi,

surtcundn galistigl seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye

Uzerinden hesaplanan ortalama hiza gore belirlenir.

c UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda

olun.

3003

HARICI HATA
1

calismaya devam etmenin guvenli oldugundan emin
Harici bir hata 1 sinyali i¢in bir araylz seger.

SECILME
Di

SECILMEDI

Secilmedi

0

DI1

DI1 dijital girigi Gzerinden harici hata gdstergesi. 1: HARICI
HATA 1 (0074) degerinde hata agmasi. Motor serbest durus
yapar. 0: Harici hata yok.

1
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters DI1 dijital girigi Uzerinden harici hata gostergesi. O: -1
HARICI HATA 1 (0014) de@erinde hata agmasi. Motor
serbest durus yapar. 1: Harici hata yok.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
3004 gARiCi HATA |Harici bir hata 2 sinyali i¢in bir araylz seger. SECILME
DI
Bkz. 3003 HARICI HATA 1 parametresi.
3005 MOT TERMIK |Motorda asiri isinma tespit edildiginde sirticiiniin nasil tepki | HATA
KONTROL verecegini secger.
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
HATA Sicakhk 110°C'yi astiginda surtictu, MOT ASIR SICAK 1
(0009) hatasinda acilir ve motor serbest durus
gerceklestirir.
ALARM Motor swgkllgl 90°C'yi astiginda surici MOTOR 2
SICAKLIGI (2010) alarmini Uretir.
3006 MOT TERM Motor termik modeli igin termik slre sabitini tanimlar; yani {500 sn

ZAM

motor sicakliginin sabit yuk altinda nominal sicakligin
%63'ine ulagma slresini.

NEMA sinifi motorlar i¢in UL gereksinimlerine gore termik
koruma igin, yaklasik hesaplama kullanin: Motor termik
suresi = 35 - t6. t6 (saniye cinsinden), motorun nominal
akim deg@erinin alti katinda guvenli bir sekilde ¢aligabilecegi
sure olarak motor Ureticisi tarafindan belirlenmistir.

Sinif 10 agma egrisi igin 1sil sure 350 sn, Sinif 20 agma
egrisi igin 700 sn ve Sinif 30 agma egrisi igin ise 1050 sn'dir.

Motor ylikii

vy

Sicaklik artis
%100

Par. 3006
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Aciklama
Zaman sabiti

Def/FbEq
1=1sn

3007 MOT YUK
EGRISI

Yk egrisini 3008 SIFIR HIZ YUKU ve 3009 KIRILMA NOK
FREK parametreleri ile birlikte tanimlar

Sabit akim, parametre 9906 MOTOR NOM AKIM dederinin
%127'sini astiginda, varsayilan deger %100 ile motor agiri
yuk korumasi galigmaktadir.

Varsayilan asir1 yuklenebilirlik, motor Ureticilerinin genellikle
30 °C (86 °F) ortam sicakliginin ve 1000 m (3300 ft)
yuksekligin altinda izin verdigi seviye ile aynidir. Ortam
sicakhgi 30 °C'yi (86 °F) astiginda veya kurulum yuksekligi
1000 m'nin (3300 ft) tUzerinde oldugunda, parametre 3007
degerini motor Ureticisinin dnerisine gore dusurun.

Ornek: Sabit koruma seviyesi motor nominal akiminin %
115'i olmaliysa, parametre 3007 degerini % 91'e ayarlayin
(= 115/127-%100).

Cikis akimi
} 9906 MOTOR NOM AKIM ile
iliskili (%)

100= 1~~~ _
%127 /

|
50 - |

150

Par. 3007

Par. 3008

f

Par. 3009

%100

%50....150

Nominal motor akimiyla iligkili olarak izin verilen surekli
motor yuku

1=%1

3008 SIFIR HIZ
YUKU

Yiik egrisini 3007 MOT YUK EGRISi ve 3009 KIRILMA
NOK FREK parametreleriyle birlikte tanimlar.

%70

%25....150

Nominal motor akiminin bir ylzdesi olarak sifir hizda izin
verilen surekli motor yuku

1= %1
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
3009 KIRILMA NOK |Yiik egrisini 3007 MOT YUK EGRISI ve 3008 SIFIR HIZ 35 Hz
FREK YUKU parametreleri ile birlikte tanimlar

Ornek: 3006...3008 parametreleri hazir degerlerdeyken
termik koruma agma sureleri.

lo = Cikis akimi

In = Nominal motor akimi

fo = Cikig frekansi

fark = Kirllma noktasi frekansi

Io/IN A = Agma zamani
3.5 7
3.0 1
2.5 1
2.0 1
180 s
1.5 1 300 s
600 s
1.0 1 .
0.5 1
folfgrk
0 >

0 02 04 06 08 10 12

1...250 Hz %100 yukte surucu cikis frekansi 1=1Hz
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Aciklama

Def/FbEq

3010 SIKISMA Surdcunun bir motor sikisma durumuna nasil tepki SECILME
FONK gosterecegini seger. Stiriici, 3012 SIKISMA SURESI Di
parametresi tarafindan ayarlanan sireden daha uzun olarak
sikisma bolgesinde galistirildiysa koruma etkinlesir.
Vektor kontrolinde kullanici tarafindan tanimlanan limit =
2017 MAX MOMENT 1/ 2018 MAX MOMENT 2 (pozitif ve
negatif momentler icin gecerlidir).
Skaler kontrolde kullanici tarafindan tanimlanan limit = 2003
MAX AKIM.
Kontrol modu 9904 MOTOR KONT MODU parametresi
tarafindan secilir.
Moment (%) /&
Akim (A) Sikisma
bolgesi
0.95 - Kullanici tarafindan |
belirlenen limit :
|
I f
Par. 3011
SECILMEDI Koruma aktif degil. 0
HATA Sartca MOT SIKISMA (0012) hatasinda agilir ve motor 1
serbest durus yapar.
ALARM Sdirtcu bir alarm Uretir MOT SIKISMA (2012). 2
3011 SIKISMA FREK|Sikisma fonksiyonu igin frekans limitini tanimlar. Bkz. 3070 |20,0 Hz
SIKISMA FONK parametresi.
0,5...50,0 Hz Frekans 1=0,1Hz
3012 SIKISMA Sikigma fonksiyonunun sudresini tanimlar. Bkz. 3070 20 sn
SURESI SIKISMA FONK parametresi.
10...400 sn Zaman 1=1sn
3013 I[-')CL)Jl%}léK YUK |Siriciniin dusik yiike nasil tepki verecegini secer. Koruma | SECILME
DI

asagidaki durumlarda devreye girer:

+ motor momenti 3015 DUSUK YUK EGRISI parametresi
tarafindan secilen egrinin altina dugerse,

+ cikis frekansi nominal motor frekansinin %10’'undan daha
fazlaysa ve,

+ yukaridaki kosullar 3074 DUSUK YUK SURESI
parametresi tarafindan ayarlanan sireden daha uzun bir
suredir gegerli ise.

SECILMEDI

Koruma aktif degil.




244 Gergek sinyal ve parametreler

Tium parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

HATA Siriicti DUSUK YUKLENME (0017) hatasinda agilir ve 1
motor serbest durus yapar.

Not: Parametre degerini yalnizca ID Run
gerceklestirildikten sonra HATA olarak ayarlayin! Eger HATA
segilirse siirtic, ID Run sirasinda DUSUK YUKLENME
hatasi olusturabilir.

ALARM Siriici bir alarm tretir DUSUK YUKLENME (2011). 2

3014 DUSUK YUK |Dustlk yik fonksiyonunun zaman sinirini tanimlar. Bkz. 20 sn
SURESI parametre 30713 DUSUK YUK FONK.

10...400 sn Zaman siniri 1=1sn

3015 DUSUK YUK |Dustlik yiik fonksiyonu igin yiik egrisini seger. Bkz. 1
EGRISI parametre 30713 DUSUK YUK FONK.

Ty = motorun nominal momenti

T fn = motorun nominal frekansi (9907)
M

o
(o) Diistik yuk egri trleri

®
%70

N ®
. %50

40-

20

1...5 Sekildeki yuk egri tipi 1=

3016 BESLEME Sdrucunun, besleme fazi kayiplarina, érnegin DC gerilim HATA
FAZI dalgalanmasi asiri olursa nasil tepki verecegini belirler.

HATA DC gerilim dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Untd |0
gectiginde surtcu, BESLEME FAZI (0022) hatasinda agilir
ve motor serbest durus gergeklestirir.

LIMIT/ALARM |DC gerilimi dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Gnd |1
gectiginde siriict gikig akimi sinirlandirihr ve GIRIS FAZ
KAYBI (2026) alarmi Uretilir.

Alarm aktivasyonu ve ¢ikis akiminin sinirlanmasi arasinda
10 sn'lik bir gecikme bulunmaktadir. Dalgalanma 0,3 - /hd
minimum siniri altina disene kadar akim sinirlanir.

ALARM DC dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'UnU 2
gectiginde surtict, GIRIS FAZ KAYBI (2026) alarmini Uretir.
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3017 TOPRAK Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi oldugu AKTIF
HATASI tespit edildiginde stricunun nasil tepki verecegdini seger.
Not: Toprak hatasinin devre digI birakilmasi garantiyi
gecersiz kilabilir.

AKTIF DEGIL |Yiikleme yok 0

AKTIF Calisma sirasinda topraklama hatasi fark edilirse surtcu 1
TOPRAK HATASI (0016) hatasinda agillir.

SADECE Calisma dncesinde topraklama hatasi fark edilirse stricti |2

KALKIS TOPRAK HATASI (0016) hatasinda agilrr.

3018 HAB HATA Siricinin bir fieldbus haberlesme kesilmesine nasil tepki | SECILME

FONK verecedini secer. Zaman gecikmesi 3079 HAB HATA Di
SURESI parametresi tarafindan tanimlanir.

SECILMEDI Koruma aktif degil. 0

HATA Koruma aktif. Strlicii SER/ 1 HATASI (0028) hatasinda 1
acilir ve serbest durus yapar.

SABIT HIZ 7 Koruma aktif. Strict /O HABERLESME (2005) alarmi 2
olusturur ve hizi, 1208 SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan
tanimlanan hiza ayarlar.

UYARI! Bir haberl. kesilmesi durumunda galismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

SON HIzZ Koruma aktif. Stricul, /0 HABERLESME (2005) alarmi 3
uretir ve hizi, surictnin galistigi seviyede dondurur. Hiz,
son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama hiza gore
belirlenir.

A UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda
calismaya devam etmenin guvenli oldugundan emin
olun.
3019 HAB HATA Fieldbus haberlesme kesintisi izleme icin zaman 3,0 sn
SURESI gecikmesini belirler. Bkz. 3018 HAB HATA FONK param.
0,0...600,0 sn |Gecikme slresi 1=0,1s
3021 Al1 HATA Analog giris Al1 igin bir hata seviyesi belirler. Eger 3001 %0,0

LIMIT AI<MIN FONKSIYON parametresi HATA olarak
ayarlanmissa, analog giris sinyali belirlenen seviyenin altina
dustugunde Al/1 LOSS (0007) hatasi sirasinda surtcu agilir.

Bu siniri, 1301 MINIMUM Al1 parametresi tarafindan
tanimlanan seviyenin altinda ayarlamayin.
% 0,0...100,0 |Tam sinyal araliginin ylzdesi cinsinden deger 1 =%0,1
3022 Al2 HATA Analog giris Al2 igin bir hata seviyesi belirler. Eger 30071 %0,0

LIMIT AI<MIN FONKSIYON par. HATA olarak ayarlanmissa,
analog girig sinyali belirlenen seviyenin altina digtuginde
Al2 KAYIP (0008) hatasi sirasinda surucu agilir.

Bu siniri, 7304 MINIMUM Al2 parametresi tarafindan
tanimlanan seviyenin altinda ayarlamayin.
% 0,0...100,0 |Tam sinyal araliginin ylzdesi cinsinden deger = %0,1
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3023 KABLAJ Giris besleme ve motor kablo baglantisinin hatali oldugu AKTIF
HATASI tespit edildiginde surtcunun nasil tepki verecegini belirler
(6rn., giris besl. kabl. stricti motor baglantisina baglysa).
Not: Kablo hatasinin (toprak hatasi) devre digi birakilmasi
garantiyi gegersiz kilabilir.
AKTIF DEGIL |Yikleme yok 0
AKTIF Sirucu CIKIS KABLO (0035) hatasinda agilir. 1
3025 STO CALISMA |Sdrucu, STO (Glvnl mom. kapatma) islevinin etkinligini SADECE
belirlediginde strdclnin nasil tepki verecegini seger. ALARM
SADECE Siriicti STO AKTIF (0044) hatasinda agilir. 1
HATA
ALARM&HATA |[Sirtict durduruldugunda STO AKTIF (2035) alarmini Uretir |2
ve calisirken STO AKTIF (0044) hatasinda agillir.
SECILMEDI Siiriicti durduruldugunda kullaniciya herhangi bir uyari 3
vermez ve galigsirken STO AKTIF (0044) hatasinda agillir.
SADECE Siriict bir alarm Uretir STO AKTIF (2035). 4
ALARM Not: Surlcu galisirken STO (Guvenli moment kapatma)
kullanildiysa ¢alistirma sinyali resetlenmelidir (0'a gecis).
3026 GUC KAYBI Kontrol kartt MPOW-01 opsiyonel modullyle harici olarak |ALARM
START besleniyorsa (bkz. Ek: Uzatma modiilleri, sayfa 393) ve
kullanici tarafindan galigtirma talep edilirse surtictiniin nasil
tepki verecegini seger.
ALARM Suric bir alarm Gretir DUSUK VOLT (2003). 1
HATA Siriicti DC DUSUK GER (0006) hatasinda agilir. 2
NO Surdcu, kullaniciya herhangi bir uyari vermez. 3

3101

OR TEKRAR
SAYISI

Sirdcunun 3702 OR TEKRAR PERYOD parametresi
tarafindan tanimlanan suire iginde gergeklestirdigi otomatik
hata resetlerinin sayisini tanimlar.

Egder otomatik resetlemelerin sayisi bu belirlenen sayiyi
asarsa (deneme suresi igerisinde) suricu ek otomatik
resetlemeleri engeller ve stop konumunda kalir. Surlcu,
kontrol panelinden veya 1604 HATA RESET SEC par.
tarafindan segilen bir kaynaktan resetlenmelidir.

Ornek: 3702 par. tarafindan tanimlanan deneme siiresi
boyunca ¢ hata meydana geldi. 3707 par. tarafindan
tanimlanan sayi 3 veya daha fazlaysa sadece son hata
resetlenir.

Deneme suresi

X = Otomatik
X—X > resetleme

X0
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
0...5 Otomatik resetlerin sayisi 1=1
3102 OR TEKRAR |Otomatik hata reset fonksiyonu igin siire tanimlar. Bkz. 3707 {30,0 sn
PERYOD OR TEKRAR SAYISI parametresi.
1,0...600,0 sn |Zaman 1=0,1s
3103 GECIKME Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baglamadan |0,0 sn
SURESI énce strliciiniin beklemesi gereken siireyi tanimlar. Bkz.
3101 OR TEKRAR SAYISI parametresi. Gecikme suresi
sifir olarak ayarlanirsa surtici hemen resetlenir.
0,0...120,0 sn |Zaman 1=0,1s
3104 OR ASIRI Asiri akim hatasi icin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi  |AKTIF
AKIM birakir. 3103 GECIKME SURESI parametresi tarafindan | DEGIL
belirlenen gecikmeden sonra ASIRI AKIM (0007) hatasini
otomatik olarak resetler.
AKTIF DEGIL |Aktif degil 0
AKTIF Aktif 1
3105 AR Ara devre asiri gerilim hatasi igin otomatik reseti AKTIF
OVERVOLTAG |etkinlestirir/devre disi birakir. 3103 GECIKME SURESI DEGIL
E parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra DC
ASIRI GER (0002) hatasini otomatik olarak resetler.
AKTIF DEGIL |Aktif degil 0
AKTIF Aktif 1
3106 OR DUSUK Ara devre disik gerilim hatasi igin otomatik reseti AKTIF
GER etkinlestirir/devre disi birakir. 3703 GECIKME SURESI DEGIL
parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra DC
DUSUK GER (0006) hatasini otomatik olarak resetler.
AKTIF DEGIL |Aktif degil 0
AKTIF Aktif 1
3107 OR AI<MIN AI<MIN hatasi (analog giris sinyali, izin verilen minimum AKTIF
seviye altinda) Al1 LOSS (0007) ve Al2 KAYIP (0008) DEGIL
hatalari icin otomatik reseti etkinlegtirir/devre disi birakir.
3103 GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen
gecikmeden sonra hatayi otomatik olarak resetler.
AKTIF DEGIL |Aktif degil 0
AKTIF Aktif 1
A UYARI! Analog giris sinyali yeniden gelmigse surtcu
uzun bir stop siresinden sonra bile restart edebilir.
Bu 6zelligin kullaniminin tehlikeye yol
acmayacagindan emin olun.
3108 OR HARICI HARICI HATA 1 (0014) ve HARICI HATA 2 (0015) hatasi  |AKTIF
HATA icin otomatik resetlemeyi etkinlegtirir/devre disi birakir. DEGIL
3103 GECIKME SURESI| parametresi tarafindan belirlenen
gecikmeden sonra hatayi otomatik olarak resetler.
AKTIF DEGIL |Aktif degil 0
AKTIF Aktif 1
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3201 DENETIM1 ilk denetlenen sinyali secer. Denetim limitleri 3202 103
PAR DENETIM1 LIM ALT ve 3203 DENETIM1 LiM UST
parametreleri tarafindan tanimlanir.

Ornek 1: Eger 3202 DENETIM1 LIM ALT < 3203
DENETIM1 LiM UST

Durum A = 71401 ROLE CIKIS 1 de§eri DENETIM1 UST
olarak ayarlanmis. 3201 DENETIM1 PAR ile segilen
sinyalin degeri 3203 DENETIM1 LiM UST tarafindan
tanimlanan denetim sinirini gegerse role enerjilendirilir.
Denetlenen deger 3202 DENETIM1 LIM ALT tarafindan
tanimlanan alt sinirin altina dustagunde role enerjili kalir.

Durum B = 71401 ROLE CIKIS 1 degeri DENETIM1 ALT
olarak ayarlanmis. 3201 DENETIM1 PAR ile segilen
sinyalin degeri 3202 DENETIM1 LIM ALT tarafindan
tanimlanan denetim sinirinin altina diserse réle
enerjilendirilir. Denetlenen deger 3203 DENETIM1 LiM UST
tarafindan tanimlanan st limitin Gzerine ¢iktiginda réle

enerjili kalir.
Denetlenen parametrenin degeri
A
HI par. 3203 + -
LO par. 3202 1 | | | -
| | |
— 7
Olay A | | |
Enerji verilmis (1) 1T
° o
L |
Olay B § | L \ |
Eneriji verilmis (1) —| I—
0 >
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Ornek 2: Eger 3202 DENETIM1 LIM ALT > 3203
DENETIM1 LiM UST

Alt sinir 3203 DENETIM1 LIM UST, denetlenen deger 3202
DENETIM1 LIM ALT (st sinirini asana kadar aktif olarak
kalir ve bunu aktif sinir haline getirir. Denetlenen sinyal
3203 DENETIM1 LiM UST alt sinirinin altina diisene kadar
yeni sinir aktif olarak kalir.

Durum A = 71401 ROLE CIKIS 1 de§eri DENETIM1 UST
olarak ayarlanmig. Denetlenen sinyal aktif siniri gectiginde
role enerjilendirilir.

Durum B = 7401 ROLE CIKIS 1 degeri DENETIM1 ALT
olarak ayarlanmis. Denetlenen sinyal aktif sinirin altina
dustuginde rélenin enerjisi kesilir.

Denetlenen parametrenin degeri  Aktif limit

LO par. 3202

<
|

Hlpar. 3203+ — — - " ,\
*
| t
|

||
Olay A A ||
Enerji verilmis (1)1

0 » |

Olay B |
Eneriji verilmis (1) —

0 p

0, X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin 102 = 0102 HIZ. 0 = segili degil.

3202 DENETIM1LIM |3201 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan segcilmis ilk

ALT denetlenen sinyal icin alt siniri tanimlar. Deger limitin
altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3201 ayarina gore degisir. -
3203 DENETIM1LIM [3201 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan segilmis ilk |-
usT denetlenen sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deger limitin
ustindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3201 ayarina goére degisir. -
3204 DENETIM2 ikinci denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3205 104
PAR DENETIM2 LiM ALT ve 3206 DENETIM2 LiM UST

parametreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. 3201 DENETIM1
PAR parametresi.

X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin 102 = 0102 HIZ.
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3205 DENETIM2LIM |3204 DENETIM2 PAR parametresi tarafindan secilmis ikinci |-
ALT denetlenen sinyal i¢in alt siniri tanimlar. Deger limitin
altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3204 ayarina gore degisir. -
3206 DENETIM2LIM | 3204 DENETIMZ2 PAR parametresi tarafindan segilmis ikinci |-
UST denetlenen sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deger limitin
ustindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3204 ayarina gore degisir. -
3207 DENETIM3 Uglincti denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3208 105
PAR DENETIM3 LiM ALT ve 3209 DENETIM3 LiM UST
parametreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. 32017 DENETIM1
PAR parametresi.
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
Ornegin 102 = 0102 HIZ.
3208 DENETIM3LIM | 3207 DENETIM3 PAR parametresi tarafindan secilmis -
ALT Uguncu denetlenen sinyal icin alt siniri tanimlar. Deger
limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
3209 DENETIM3LIM | 3207 DENETIM3 PAR parametresi tarafindan segilmis -
UST liclincli denetlenen sinyal icin Gst sinirt tanimlar. Deger
limitin Gstindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 ayarina gore degisir. -
33 BILGI Yazilim paket versiyonu, test tarihi, vb.
3301 YAZILIM Yazilim paketinin versiyonunu goruntuler.
VERSIYON
0000...FFFF  |Ornegin, 241A hex
hex
3302 YUKLEME YUkleme paketinin versiyonunu goruntuler. tipe gore
VERSIYON degisir
2201...22FF 2201 hex = ACS355-0nE-
hex 2202 hex = ACS355-0nU-
3303 TEST TARIHI |Test tarihini gdsterir. 00,00
YY.WW (yil, hafta) bicimindeki tarih degeri
3304 SURUCU TiPi |Siiriicti akim ve gerilim degerlerini gériintiler. 0000 hex
0000...FFFF | XXXY hex bicimindeki deger:
hex XXX = Amper cinsinden sUrldcundn nominal akimi. “A”,
ondalik noktasini géstermektedir. Ornegin, XXX 9A8 ise
nominal akim 9,8 A'dir.
Y = Surdcunun nominal gerilimi:
1=1faz 200...240 V
2 =3faz 200...240 V
4 = 3 faz 380...480 V
3305 PARAM. Surlcude kullanilan parametre tablosunun strimana
TABLOSU

gOsterir.
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0000...FFFF
hex

3401 SINYAL 1 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek ilk sinyali |103
belirler.

Gelismis kontrol paneli 34|04 3405

LOC o + 15.0HZ

0137+—»15.0 Hz
0138—1—» 3.

7 A
0139—+—17. 3%
YON 00:00 MENU

Aciklama Def/FbEq

Ornegin, 400E hex

0 = SECILI 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
5)0E1G|L1-80 Ornegin 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal
segilmez.

3402 SINYAL 1 MIN |3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin minimum degeri tanimlar.

Gosterge A
degeri
3407- — — — — — |
|
3406-| — |
| | - Kaynak
| | N
3402 3403  deger

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -

3403 SINYAL 1 MAX [3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin maksimum degeri tanimlar 3402 SINYAL 1 MIN
parametresi icin bkz. sekil.

Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.

X...X Ayar araligi, parametre 3401 ayarina gore degisir. -
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
3404 CIKIS 1 DSP |Gérintiilenen sinyalin bigimini tanimlar (3407 SINYAL 1 DIREKT
FORM PAR parametresi tarafindan segilir).
+/-0 isaretli/isaretsiz deger. Birim, 3405 CIKIS 1 BIRIM 0
+/-0.0 parametresi tarafindan segilir. 1
+/-0,00 Ornek: PI (3.14159) 2
+/-0,000 3404 degeri Ekran Aralik 3
+0 +/-0 +3 -32768...+32767 |[4
+/- +
00 00 o >
+0,00 +7-0,000 ¥3,142 6
+0,000 +0 3 0...65535 7
+0.0 3,1
+0,00 3.14
+0,000 3,142
BARMETRE Cubuk grafigi 8
DIREKT Dogrudan deger. Ondalik nokta yeri ve dlgim birimleri 9
kaynak sinyaliyle aynidir.
Not: 3402, 3403 ve 3405...3407 parametreleri etkin degildir.
3405 CIKIS 1 BIRIM |3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |Hz
icin birimi tanimlar.
Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
Not: Birim secimi, degerleri donistirmez.
BIRIMSIiz Birim segili degil 0
A amper 1
Vv volt 2
Hz hertz 3
% yuzde 4
sn saniye 5
h saat 6
rem dakikadaki donus sayisi 7
kh kilosaat 8
°C santigrat 9
Ib ft pound / foot 10
mA miliamper 11
mV milivolt 12
kW kilowatt 13
w watt 14
kWh kilowatt saat 15
°F fahrenheit 16
hp beygir gticl 17
MWh megawatt saat 18
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m/sn metre / saniye 19
m3/saat metre kip / saat 20
dm3/s desimetreklp / saniye 21
bar bar 22
kPa kilopaskal 23
GPM galon bolu dakika 24
PSI pound bdlu ing kare 25
CFM feet kiip bolu dakika 26
ft foot 27
MGD milyon galon bolu gun 28
inHg civaingi 29
FPM feet bolu dakika 30
kb/s kilobyte / saniye 31
kHz kilohertz 32
ohm ohm 33
ppm darbe / dakika 34
pps darbe / saniye 35
I/sn litre / saniye 36
I/dak litre / dakika 37
/s litre / saat 38
m3/s metreklp / saniye 39
m3/m metreklp / dakika 40
kg/s kilogram / saniye 41
kg/m kilogram / dakika 42
kg/sa kilogram / saat 43
mbar milibar 44
Pa pascal 45
GPS galon / saniye 46
galls galon / saniye 47
gal/m galon bolu dakika 48
gal/sa galon / saat 49
ft3/s feet kip / saniye 50
ft3/m feet kip bolu dakika 51
ft3/sa feet kiip / saat 52
Ib/s pound / saniye 53
Ib/m pound / dakika 54
Ib/sa pound / saat 55
FPS feet / saniye 56
ft/s feet / saniye 57
H20'da in¢g - su 58
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
wg'de inG - su gostergesi 59
ft wg feet - su gostergesi 60
Ibsi pound / in¢ kare 61
msn milisaniye 62
Mrev milyon devir 63
d gunler 64
WC'de in¢ - su sttunu 65
m/dak metre / dakika 66
Nm Newton metre 67
Km3/s bin metre klip / saat 68
Yoref yuzde olarak referans 117
%act yuzde olarak gercek deger 118
%dev yuzde olarak sapma 119
% LD yuzde olarak yuk 120
% SP yuzde olarak set noktasi 121
%FBK yuzde olarak geri besleme 122
Icikis cikis akimi (ylzde olarak) 123
Vceikis cikig gerilimi 124
Fcikis cikis frekansi 125
Tcikis ¢cikis momenti 126
Vdc DC gerilimi 127
3406 CIKIS 1 MIN 3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin minimum goruntuleme degerini tanimlar. Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.
Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
X...X Ayar araligi, parametre 34017 ayarina gore degisir. -
3407 CIKIS 1 MAX 3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin maksimum gorunttleme degerini tanimlar. Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.
Not: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametre ayari DIREKT ise
parametre etkin degildir.
X...X Ayar araligi, parametre 34017 ayarina gore degisir. -
3408 SINYAL 2 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek ikinci 104
sinyali belirler. Bkz. 3401 SINYAL 1 PAR parametresi.
0 = SECILI 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
E)OE‘]GIL1-80 Ornegin 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal

secilmez.

3409 SINYAL 2 MiN

3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
igin minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3402 SINYAL
1 MIN.
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X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -
3410 SINYAL 2 MAX | 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin maksimum degeri tanimlar Bkz. parametre 3402
SINYAL 1 MIN.
X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -
3411 CIKIS 2 DSP 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen DIREKT
FORM goéruntilenen sinyalin bigimini tanimlar.
Bkz. parametre 3404 CIKIS 1 DSP FORM. -
3412 CIKIS 2 BIRIM | 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segcilen sinyal |-
icin birimi tanimlar.
Bkz. parametre 3405 CIKIS 1 BIRIM. -
3413 CIKIS 2 MIN 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin minimum goruntuleme degerini tanimlar. Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -
3414 CIKIS 2 MAX 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal |-
icin maksimum goéruntileme degerini tanimlar. Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -
3415 SINYAL 3 PAR |Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek glincii 105
sinyali belirler. Bkz. 3401 SINYAL 1 PAR parametresi.
0 = SECILI 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. 1=1
?(I)E1GIL1.80 Ornegin 102 = 0102 HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal
secilmez.
3416 SINYAL 3 MIN | 3415 parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar arali§i, parametre 34715 SINYAL 3 PAR ayarina gore |-
degisir.
3417 SINYAL 3 MAX | 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan secilen sinyal |-
icin maksimum degeri tanimlar Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN
parametresi.
X...X Ayar arali§i, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina gore |-
degisir.
3418 gg%?/ﬁ DSP 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen DIREKT

goruntulenen sinyalin bigimini tanimlar.

Bkz. parametre 3404 CIKIS 1 DSP FORM.

3419 CIKIS 3 BIRIM

3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin birimi tanimlar.

Bkz. parametre 3405 CIKIS 1 BIRIM.

3420 CIKIS 3 MIN

3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal
icin minimum goruntuleme degerini tanimlar. Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.
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X...X Ayar arali§i, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina gére |-
degisir.

3421 CIKIS 3 MAX 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segcilen sinyal
icin maksimum goruntileme degerini tanimlar.Bkz. 3402
SINYAL 1 MIN parametresi.

X...X Ayar arali§i, parametre 3415 ayarina gore degisir. -

3501 SENSORTIP |Motor isi 8lglim fonksiyonunu aktiflestirir ve sensér tipini HICBIRI
secger. Ayni zamanda, bkz. parametre grubu 75 ANALOG

CIKISLAR.
HICBIRI Fonksiyon pasif. 0
1 x PT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik bir Pt 100 sensoru ile élgulur. AO |1

analog ¢ikisi sensor Uzerinden sabit akim beslemesi yapar.
Motor sicakligi arttikga, sensor Uzerindeki gerilim gibi
sensor direnci de artar. Sicaklik 6lcim fonksiyonu, gerilimi
Al1/2 analog girisi Gzerinden okur ve bunu santigrat
dereceye donustirar.

2x PT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, iki Pt 100 sensoru kullanilarak 2
Olgulur. Bkz. 17 x PT100 segimi.
3xPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, ¢ Pt 100 sensoéru kullanilarak 3

Ol¢ulur. Bkz. 7 x PT100 segimi.
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PTC Fonksiyon aktif. Sicaklik bir PTC sensoru kullanilarak 4
denetlenir. AO analog ¢ikisi sensor Uzerinden sabit akim
beslemesi yapar. Sensor direnci, motor sicakhgi PTC
referans sicakhgini (Tref) astiginda, direngteki gerilim gibi
keskin bir bicimde artar. Sicaklik élguim iglevi, gerilimi
analog giris Al1/2 araciligiyla okur ve bunu ohm degerine
donuastirar. Asagidaki sekilde, tipik PTC sensor direnci
degerleri, motor ¢alisma sicakliginin bir fonksiyonu olarak
gOsterilmisgtir.

Sicakhk Direng
Normal 0...1.5 kohm
Asirl >4 kohm
ohm
4000 A
1330
550
100
| | T
>

THERM(0) Fonksiyon aktif. Motor sicakligi, bir dijital girise baglanmis |5
ve normalde kapali bir termistor rélesine bagli bir PTC
sensor (bkz. PTC segimi) kullanilarak izlenir. 0 = motor agiri
Isinmasi.

THERM(1) Fonksiyon aktif. Motor sicakligi, bir dijital girise baglanmis |6
ve normalde agik bir termistor rolesine bagli bir PTC sensor
(bkz. PTC seg¢imi) kullanilarak izlenir. 1 = motor asiri

ISinmasi.
3502 GIRIS SECIM |Motor sicakligi élgtim sinyalinin kaynagini seger. Al1
Al1 Analog giris Al1. Sicaklik élgiimu i¢in PT100 veya PTC 1
sensoru segildiginde kullanilir.
Al2 Analog giris Al2. Sicaklik 6lgimu i¢in PT100 veya PTC 2
sensorl segildiginde kullanilir
DI1 DI1 dijital girigi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 3
THERM(0)ITHERM)(1) olarak ayarlandiginda kullanihr.
DI2 DI2 dijital girigi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 4
THERM(0)ITHERM)(1) olarak ayarlandiginda kullanihr.
DI3 DI3 dijital girigi. Parametre 3507 SENSOR TIP degeri 5

THERM(0)ITHERM(1) olarak ayarlandiginda kullanilir.
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Di4 Dijital girig DI4. Parametre 3501 SENSOR TIP degeri 6
THERM(0)ITHERM(1) olarak ayarlandiginda kullanilir.
DIS Dijital giris DI5. Parametre 35017 SENSOR TIP degeri 7
THERM(0)ITHERM(1) olarak ayarlandiginda kullanilir.
3503 ALARM LIMIT |Motor sicaklik élgiimii igin alar[n limitini tanimlar. Limit 0
asildiginda MOTOR SICAKLIGI (2010) alarmi verilir.
Parametre 3501 SENSOR TIP degeri
THERM(0)ITHERM(1): 1= alarm olarak ayarlandiginda.
X...X Alarm limiti -
3504 HATA LIMIT Motor sicaklik dlgimu i¢in hata agma limitini tanimlar. Limit |0
asildiginda surici MOT ASIR SICAK (0009) hatasinda
acihir. Parametre 3501 SENSOR TIP degeri
THERM(0)ITHERM(1): 1= hata olarak ayarlandiginda.
X...X Hata limiti -
3505 AO UYARTIM |Analog gikigtan AO akim beslemesini devreye alir. AK7:iF
Parametre ayar1 15 ANALOG CIKISLAR parametre grubu |DEGIL
ayarlarina gore onceliklidir.
PTC ile ¢ikig akimi 1,6 mA'dir.
Pt 100 ile ¢cikis akimi 9,1 mA'dir.
AKTIF DEGIL |Devre disi 0
AKTIF izin verildi 1

3601 TIMER AKTIF |Zamanlamali fonksiyon etkinlestirme sinyali icin kaynak SECILME
secer. DI
SECILMEDI Zamanlamali fonksiyon segilmemistir. 0
DI1 Dijital giris DI. DI1’in yUkselen kenarinda zamanlamali 1
fonksiyon devreye alma.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
AKTIF Zamanlamali fonksiyon her zaman devrededir. 7
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. DI1’in dusen kenarinda zamanlamal  |-1
fonksiyon devreye alma.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
3602 START GuUnluk start zamani 1'i tanimlar. Zaman, 2 saniyelik 00:00:00
ZAMANI 1

adimlarda degistirilebilir.
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00:00:00... saat:dakika:saniye.

23:59:58 Ornek: Eger par. dederi 07:00:00 olarak ayarlanmissa,
zamanlamali fonksiyon 1 her zaman 7:00'da devreye girer.

3603 STOP ZAMANI |Gunlik durma zamani 1'i tanimlar. Zaman, 2 saniyelik 00:00:00
1 adimlarda degistirilebilir.

00:00:00... saat:dakika:saniye.
23:59:58 Ornek: Eger par. dederi 18:00:00 olarak ayarlanmigsa,
zamanlamali fonks. 1 her zaman 18:00'da devreden cikar.

3604 START GUNU |Start giini 1'i tanimlar. PAZARTE
1 Si
PAZARTESI 1
SALI Ornek: Eger parametre degeri PAZARTESI olarak 2
CARSAMBA ayarlanm|§§§, zamanlamali fonksiyon 1 Pazartesi gece 3

yarisindan itibaren devrededir (00:00:00).
PERSEMBE 4
CUMA 5
CUMARTESI 6
PAZAR 7
3605 STOP GUNU 1 |Durma guni 1'i tanimlar. PAZARTE
N

Bkz. parametre 3604 START GUNU 1.

Ornek: Par. degeri CUMA, ise, bu durumda zamanlamali
fonk. 1 Cuma gece yarisinda (23:59:58) devre disi birakilir.

3606 START
ZAMANI 2

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

3607 STOP ZAMANI
2

Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

3608 START GUNU
2

Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.

Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.

3609 STOP GUNU 2

Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.

Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.

3610 START
ZAMANI 3

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.

3611 STOP ZAMANI
3

Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.

3612 START GUNU
3

Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.

Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.

3613 STOP GUNU 3

Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.
3614 START Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
ZAMANI 4
Bkz. 3602 START ZAMANI 1 parametresi.
3615 ETOP ZAMANI [Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
Bkz. 3603 STOP ZAMANI 1 parametresi.
3616 ETART GUNU |Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.
Bkz. 3604 START GUNU 1 parametresi.
3617 STOP GUNU 4 |Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.
Bkz. 3605 STOP GUNU 1 parametresi.

3622 BOOSTER Sire saati aktivasyon sinyali igin kaynak secer. SECILME
SEC DI
SECILMEDI Siire saati aktivasyon sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DIS Bkz. DI1 segimi. 5
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

3623 BOOSTER Guglendirici devreye alma sinyali kapatildiktan sonra 00:00:00
ZAMAN giiclendiricinin devre disi birakildigi saati belirler.

00:00:00... saat:dakika:saniye
23:59:58 Ornek: Eger 3622 BOOSTER SEC parametresi DI1 ve
3623 BOOSTER ZAMAN parametresi 01:30:00 olarak
ayarlanmigsa, guglendirici dijital giris DI devre disi
birakildiktan sonra 1 saat 30 dakika devrede kalir.
|
Booster aktif — | —
DI
B >
Sire saati

3626 ZAMAN FONK |ZAMAN FONK 1 SRC igin zaman periyodlarini seger. SECILME

1SRC Zamanlamali fonksiyon 0...4 zaman periyodu ve bir DI
guglendiriciden olusabilir.
SECILMEDI Zaman periyodu segilmemis 0
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
T Zaman Periyodu 1 1
T2 Zaman Periyodu 2 2
T1+T2 Zaman periyotlar1 1 ve 2 3
T3 Zaman Periyodu 3 4
T1+T3 Zaman periyotlari 1 ve 3 5
T2+T3 Zaman periyotlari 2 ve 3 6
T1+T2+T3 Zaman periyotlari 1, 2 ve 3 7
T4 Zaman Periyodu 4 8
T1+T4 Zaman periyotlar1 1 ve 4 9
T2+T4 Zaman periyotlari 2 ve 4 10
T1+T2+T4 Zaman periyotlari 1, 2 ve 4 1
T3+T4 Zaman periyotlari 4 ve 3 12
T1+4T3+T4 Zaman periyotlari 1, 3 ve 4 13
T2+T3+T4 Zaman periyotlari 2, 3 ve 4 14
T1+4T2+T3+T4 |Zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 15
BOOSTER Booster 16
T1+B Sure saati ve zaman periyodu 1 17
T2+B Sire saati ve zaman periyodu 2 18
T1+T2+B Sure saati ve zaman periyotlari 1 ve 2 19
T3+B Sire saati ve zaman periyodu 3 20
T1+T3+B Sure saati ve zaman periyotlari 1 ve 3 21
T2+T3+B Sire saati ve zaman periyotlari 2 ve 3 22
T1+4T2+T3+B |Slre saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 3 23
T4+B Sire saati ve zaman periyodu 4 24
T1+T4+B Sure saati ve zaman periyotlari 1 ve 4 25
T2+T4+B Sire saati ve zaman periyotlari 2 ve 4 26
T1+4T2+T4+B |Slre saati ve zaman periyotlari 1, 2 ve 4 27
T3+T4+B Sire saati ve zaman periyotlari 3 ve 4 28
T1+4T3+4T4+B |Slre saati ve zaman periyotlari 1, 3 ve 4 29
T2+T3+T4+B |Slre saati ve zaman periyotlari 2, 3 ve 4 30
T1+42+3+4+B  |Slre saati ve zaman periyotlari 1, 2, 3 ve 4 31

3627 %Asl\ééN FONK |Bkz. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.

Bkz

. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.

3628 ZAMAN FONK
3 SRC

Bkz

. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.

Bkz

. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.

3629 ZAMAN FONK
4 SRC

Bkz

. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.

Bkz

. 3626 ZAMAN FONK 1 SRC parametresi.




262 Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

4001 KAZANC Proses PID kontrol cihazinin kazanimini tanimlar. Yiksek [1.0
kazang hizda salinim meydana getirebilir.

0,1...100,0 Kazang. 0,1’de PID kontrol cihazi ¢ikigi hata degerinin onda |1 = 0,1
biri kadar degisiklige ugrar. 100’de PID kontrol cihazi ¢ikigi
hata degerinin ylz kati kadar degisiklige ugrar.
4002 ENTEGRAL Proses PID1 kontrol cihazi igin bir entegral stre tanimlar.  |60,0 sn

SURE Entegral siire, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabitken
degisme oranini tanimlar. Entegral sure kisaldik¢a surekli
hata degerinin duzeltiimesi de hizlanir. Entegral strenin gok
kisa olmasi kontrolli dengesiz hale getirir.

A = Hata

B = Hata deger adimi

C = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 1
D = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 10

R

D (4001 =10)-{ L

C (40071 = 1)L

t
>
- >
| 4002

0.0= Entegral stire. Eger parametre degeri sifir olarak 1=01s
SECILMEDI ayarlanmigsa entegrasyon (PID kontrol cihazi | kismi) devre
0,1...3600,0 s |disidir.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
4003 TUREV SURE |Proses PID kontrol cihazinin tiirev siiresini tanimlar. Hata |0,0 sn
degeri degistiginde tlrev alma kontrol cihazi ¢ikisini
guglendirir. TUrev suresi ne kadar uzun olursa, degisim
sirasinda hiz kontrol cihazi ¢ikisi o kadar ¢ok guglendirilir.
Eger turev suresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol
cihazi, yoksa PID kontrol cihazi olarak galigir.
Turev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini
saglar.
Turev 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtre zaman sabiti, 4004
PID TUREV FILTRE parametresi tarafindan tanimlanir.
Hata § islem hata degeri
%100(- — — — — — -
|
|
|
%0 et
PID ¢ikisi Kontrol ciHaZ| cikiginin D kismi
Kazang
4001
!
~— 4003
0,0...10,0 sn Turev suresi. Eger parametre degeri sifir olarak 1=0,1s
ayarlanmissa PID kontrol cihazi tirev kismi devre disidir.
4004 PID TUREV Proses PID kontrol cihazinin tirev kismi igin filtreleme 1,0 sn
FILTRE zaman sabitini tanimlar. Filtre siiresinin artirilmasi tiirevi
dizlestirir ve gurultuyd azaltir.
0,0...10,0 sn Filtreleme sure sabiti. Parametre degeri sifir olarak 1=0,1s
ayarlanirsa turev filtresi devre digi birakilir.
4005 HATA DEG Geri besleme sinyali ile surtct hizi arasindaki iligkiyi seger. | NO
TERSLE
NO Normal: Geri besleme sinyalinde azalma surtcu hizini 0
artirir. Hata = Referans - Geri Besleme
EVET Ters: Geri besleme sinyalinde azalma sirtcu hizini azaltir. |1
Hata = Geri Besleme - Referans
4006 BIRIMLER PID kontrol cihazina ait gergek dederler igin birim secer. %
0...68 Belirlenen aralikta bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametre
secimleri.
4007 BIRIM OLCEGI |PID kontrol cihazina ait gergek degerler igin ondalik 1

basamagin yerini tanimlar.
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
0..4 Ornek: PI (3.141593) 1=1
4007 degeri Giris Ekran
0 00003 3
1 00031 3,1
2 00314 3.14
3 03142 3,142
4 31416 3,1416

4008 %0 DEGERI 4009 %100 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol 0,0
cihazinin gergek degerlerine uygulanan odlgeklendirmeyi

tanimlar.
Birimler (4006)
Olgek (A4007) +%1000
4009 - — — — — — ‘
|
4008 -| — |
- | | - Dahili
7 %0 %100  Olcek (%)
-%1000
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI
parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir.
4009 %100 DEGERI | 4008 %0 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol 100.0
cihazinin gergek degerlerine uygulanan odlgeklendirmeyi
tanimlar.
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI

parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir.

4010 SET DEGERI |Proses PID kontrol cihazi referans sinyali kaynagini seger. |A/1

SECIM

PANEL Kontrol paneli 0
Al1 Analog giris Al1 1
Al2 Analog girig Al2 2
HABERLESME |Fieldbus referansi REF2 8
HAB+AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al1 analog giriginin toplami. 9

Bkz. bolum Referans secimi ve diizeltimi sayfa 308.
HAB*AI1 Fieldbus referansi REF2 ve Al1 analog giriginin garpimi. 10

Bkz. bolum Referans se¢imi ve diizeltimi sayfa 308.

DI3U,4D(RNC) |Dijital giris DI3: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans 11
dususu. Stop komutu referansi sifir degerine getirir. Kontrol
kaynagdi HARICi1'den HARICIi2'ye, HARICi2'den HARICi1'e
veya LOC'tan REM'e degisirse referans kaydedilmez.
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Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
DI3U,4D(NC) |Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI14: Referans 12
dususu. Program aktif referansini saklar (bir stop komutu ile
resetlenmez). Kontrol kaynag HARICi1'den HARICIi2'ye,
HARICi2'den HARICIi1'e veya LOC'tan REM'e degisirse

referans kaydedilmez.

Al1+AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 14
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

AIT*AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 15
REF = Al1(%) - (Al12(%) / 50%)

Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

DAHILI 4011 DAHILI SET DEGER parametresi tarafindan 19
belirlenen bir sabit deger

DI4U,5D(NC) |[Bkz. DI3U,4D(NC) segimi. 31

FREK GIRIS  |Frekans girigi 32

ARD PRG Ardisil programlama c¢ikigl. Bkz. Parametre grubu 84 33

CIKS SEQUENCE PROG.

4011 DAHILI SET 4010 SET DEGERI SECIM parametresi degeri DAHILI 40

DEGER olarak ayarlanmis iken proses PID kontrol cihazi referansi
olarak bir sabit deger secer.

X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI

parametreleri tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir.

4012 SET DEGERI |Segcilen PID referans sinyal kaynagi igin minimum degeri | %0,0
MIN belirler. Bkz. 4010 SET DEGERI SECIM parametresi.

Yuzde cinsinden deger. = %0,1

500,0...500,0% | &rnek: Al1 analog girisi PID referans kaynagi olarak segilir
(4010 parametresinin degeri A/7'dir). Referans minimum ve
maksimumu asagida gosterildigi gibi 7307 MINIMUM Al1 ve
1302 MAXIMUM Al1 ayarlarina kargilik gelir:

Ref Ref
A MAX > MIN A MIN>MAX
4013 4012
(MAX) (MIN)

4013
(MAX)| .
|

T T T T
1301 1302 Al1 (%) 1301 1302 Al1 (%)

4013 SET DEGERI |[Secilen PID referans sinyal kaynag igin maksimum degeri | %100,0
MAX belirler. Bkz. 4010 SET DEGERI SECIM ve 4012 SET
DEGERI MIN parametreleri.
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- Yuzde cinsinden deger 1 =%0,1
500,0...500,0%

4014 GERI BESLE |Proses PID kontrol cihazi proses gergek degerini (geri ACT1
SECIM besleme sinyali) secer: ACT1 ve ACT2 degiskenlerinin

kaynaklari daha sonra 40716 GERCEK 1 GIRIS ve 4017

GERCEK 2 GIRIS parametreleri tarafindan belirlenmektedir.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 ACT1 ve ACT2'nin farki 2
ACT1+ACT2 |ACT1 ve ACT2'nin toplami 3
ACT1*ACT2 ACT1 ve ACT2’nin garpimi 4
ACT1/ACT2 ACT1 ve ACT2’nin bolimu 5
MIN(ACT1,2) |ACT1 ve ACT2 arasindan daha klguk olanini seger 6
MAX(ACT1,2) |[ACT1 ve ACTZ2 arasindan daha buyulk olanini seger 7
sqrt(ACT1-2) |ACT1 ve ACT2 farkinin karekoku 8
sqA1+sqA2 ACT1 ve ACT2 karekdklerinin toplami 9
sqrt(ACT1) ACT1'in kare koku 10
COMM FBK 1 |Sinyal 0158 PID HAB DEGER 1 degeri 11
COMM FBK 2 |Sinyal 0159 PID HAB DEGER 2 degeri 12

4015 GERI BESLE |40714 GERI BESLE SECIM FBK SEL parametresi tarafindan |0.000

CARP tanimlanan deger icin ek carpan tanimlar. Parametre

genellikle geri besleme degerinin bir bagka degisken

kullanilarak hesaplandigi uygulamalarda kullaniimaktadir

(6rn. basing farkindan akisg).
-32,768... Carpan. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa ¢arpan 1=0,001
32,767 kullaniimaz.

4016 GERCEK 1 Gergek deger 1 (ACT1) icin kaynak tanimlar. Ayni Al2
GIRIS zamanda, bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.

Al1 ACT1 icin analog giris 1 kullanir 1
Al2 ACT1 igin analog giris 2 kullanir 2
AKIM ACT1 igin akim kullanir 3
TORK ACT1 icin moment kullanir 4
GUC ACT1 igin gui¢ kullanir 5
COMM ACT 1 |ACT1 i¢in 0158 PID HAB DEGER 1 sinyal degerini kullanir |6
COMM ACT 2 |ACT1 igin 0159 PID HAB DEGER 2 sinyal degerini kullanir |7
FREK GIRIS  |Frekans girigi 8

4017 GERCEK 2 Gercek deder ACT2 icin kaynak tanimlar. Ayni zamanda, |[A/2

GIRIS bkz. 4020 GERCEK 2 MIN parametresi.

Bkz. parametre 4016 GERCEK 1 GIRIS.
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4018 GERCEK 1 ACT1 icin minimum degeri ayarlar. %0
MIN

Kullanilan kaynak sinyali ACT1 gercek degeri olarak
dlgeklendirir (4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi
tarafindan tanimlanir). 4016 parametresinin 6 (COMM ACT
1) ve 7 (COMM ACT 2) degerleri igin dlgeklendirme
yapilmaz.
Par Kaynak Kaynak min. Kaynak maks.
4016
1 |Analog giris 1 (1301 MINIMUM Al1 |1302 MAXIMUM Al1

2 |Analog giris 2 (1304 MINIMUM AI2 1305 MAXIMUM Al2
3 |Akim 0 2 - nominal akim

4 |Tork -2 - nominal moment |2 - nominal moment
5 |Gig¢ -2 - nominal gig¢ 2 - nominal gu¢

A = Normal; B = Ters (ACT1 minimum > ACT1 maksimum)

ACT1 (%) ACT1 (%)

A A

40191 — — — — — — 4018

4018 ] 4019
Kaynak min. Kaynak maka, Kaynak min.  Kaynak maks,
Kaynak sinyali Kaynak sinyali
-1000...1000% |Yuzde cinsinden deger = %1
4019 GERCEK 1 ACT1 i¢in analog bir girisin segili oldugu durumlarda ACT1 |%100
MAX degiskeni icin maksimum degeri tanimlar. Bkz. 4076

GERCEK 1 GIRIS parametresi. ACT1 minimum (4018
GERCEK 1 MIN) ve maksimum ayarlari 6lgim cihazindan
gelen gerilim/akim sinyalinin, proses PID kontrol cihazi
tarafindan kullanilan bir yizde degerine nasil gevrildigini

tanimlar.
Bkz. parametre 4018 GERCEK 1 MIN.
-1000...1000% |Yuzde cinsinden deger = %1
4020 GERCEK 2 Bkz. parametre 4018 GERCEK 1 MIN. %0
MIN
-1000...1000% |Bkz. parametre 4018. 1=%1
4021 GERCEK 2 Bkz. parametre 4019 GERCEK 1 MAX. %100
MAX
-1000...1000% |Bkz. 4019parametresi. 1=%1
4022 UYKU MODU |Uyku fonksiyonunu aktiflestirir ve aktiflesme giris kaynagini | SECILME
SECIM secer. Bkz. bolim Proses PID (PID1) kontrolii icin uyku Di

fonksiyonu sayfa 153.

SECILMEDI Uyku fonksiyonu segilmemis 0
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No. Ad/Deger
DI1

Aciklama
Fonksiyon DI1 dijital girigi araciligiyla devreye alinir /

devreden gikarilir. 1 = devreye alma, 0 = devreden gikarma.

4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI
parametreleri tarafindan ayarlanmig dahili uyku kriterleri
etkili degildir. Uyku start ve stop geciktirme parametresi
4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA GECIKME
etkindir.

Def/FbEq
1

DI2

Bkz. DI1 secgimi.

DI3

Bkz. DI1 segimi.

Dl4

Bkz. DI1 secgimi.

DI5

Bkz. DI1 segimi.

DAHILI

4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI
parametreleri tarafindan tanimlandidi sekliyle otomatik
olarak aktiflestirilir veya pasiflestirilir.

N[O bW

DI1(INV)

Fonksiyon, ters DI1 dijital girisi Gzerinden devreye
alinir/devre disi birakilir. 1 = devre disi birakma, 0 =
devreye alma.

4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI
parametreleri tarafindan ayarlanmig dahili uyku kriterleri
etkili degildir. Uyku start ve stop geciktirme parametresi
4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA GECIKME
etkindir.

DI2(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI3(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI4(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.

DI5(INV)

Bkz. DI1(INV) segimi.
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4023 PID UYKU Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. Eger motor hizi |0.0 Hz /
SEVIYE uyku gecikmesinden (4024) daha uzun olarak ayarlanmig |0 rpm
bir seviyede (4023) ise, surucu uyku moduna geger: Motor
durdurulur ve kontrol panelinde PID UYKU (2018) alarm
mesajl goruntilenir.
Parametre 4022 UYKU MODU SECIM, DAHILI olarak
ayarlanmalidir.
t
PID proses geri besleme - - Uyanma gecikmesi
L0 (4026)
Uyanma dUzein 1- : '
PID ref sapmasi (4025) | | :
— — >t
APID clkis seviyesi : ! L
4' : Kontré_JI '
i ., paneli: !
,’s_d,: PID UYKU
: ' "—.;
Uyku : ! : :
.| seviyesi _ \ : ' '
(4023) ' '

Stop Start >t
0,0...500,0 Hz / |Uyku start seviyesi 1=0,1Hz
0...30000 rpm 1 rpm

4024 PID UYKU Uyku start fonksiyonu icin gecikmeyi tanimlar. Bkz. 4023 60,0 sn
GECIKME PID UYKU SEVIYE parametresi. Motor hizi uyku
seviyesinin altina dustigunde sayag start eder. Motor hizi
uyku seviyesini astiginda sayag resetlenir.
0,0...3600,0 sn |Uyku start gecikmesi 1=01s
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq
4025 UYANMA Uyku fonks. i¢in uyanma sapmasini tanimlar. PID referans |0
SAPMASI degerinin proses gercek degeri sapmasi, ayarlanan uyanma
sapmasini (4025) uyanma gecikmesinden (4026) daha
uzun bir sure astlglnga, surtcu uyanir. Uyanma seviyesi
4005 par. HATA DEG TERSLE ayarlarina baghdir.
Parametre 4005 0 olarak ayarlanirsa:
Uyanma seviyesi = PID referansi (4070) - Uyanma sapmasi
(4025).
Parametre 4005 1 olarak ayarlanirsa:
Uyanma seviyesi = PID referansi (40710) + Uyanma
sapmasi (4025)
A Uyanmaseviyesi
54025 4005 = 1 oldugunda
PID referansi
t 4025 Uyanma seviyesi
77777 f 4005 = 0 oldugunda
>
Bkz. 4023 PID UYKU SEVIYE param. icin verilen sekiller.
X...X Birim ve aralik 4026 UYANMA GECIKME ve 4007 BIRIM
OLCEGI par. tarafindan belirlenen birim ve dlcege baghdir.
4026 UYANMA Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. 0,50 sn
GECIKME 4023 PID UYKU SEVIYE parametresi.
0,00...60,00 sn |Uyanma gecikmesi 1=0,01s
4027 PID1 PAR SET |[Sdrtcunin PID parametre seti 1 ve 2 arasinda se¢im yapan [SET 1
sinyali okudugu kaynagi secer.
PID parametre seti 1 4001...4026 par. tarafindan belirlenir.
PID parametre seti 2 4101...4126 par. tarafindan belirlenir.
SET 1 PID SET 1 devrededir. 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = PID SET 2, 0 = PID SET 1. 1
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
SET 2 PID SET 2 devrededir. 7
ZAMAN FONK [Zamanlamali PID SET 1/2 kontrolli. Zamanlamali fonksiyon |8
1 1 devre disi = PID SET 1, zamanlamali fonksiyon 1 aktif =
PID SET 2. Bkz. Par. grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON.
%AMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 9
%AMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
ZAMAN FONK |Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 11

4
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DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = PID SET 2, 1 = PID SET 1. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

4101 KAZANG Bkz. 4001 KAZANC parametresi.

4102 ENU;EGRAL Bkz. 4002 ENTEGRAL SURE parametresi.

4103 TUREV SURE |Bkz. 4003 TUREV SURE parametresi.

4104 PID TUREV Bkz. 4004 PID TUREV FILTRE parametresi.
FILTRE

4105 HATA DEG Bkz. 4005 HATA DEG TERSLE parametresi.
TERSLE

4106 BIRIMLER Bkz. 4006 BIRIMLER parametresi.

4107 BIRIM OLCEGI |Bkz. 4007 BIRIM OLCEGI parametresi.

4108 %0 DEGERI  |Bkz. 4008 %0 DEGERI parametresi.

4109 %100 DEGERI |Bkz. 4009 %100 DEGERI parametresi.

4110 SET DEGERI |Bkz. 4010 SET DEGERI SECIM parametresi.

SECIM

4111 DAHILI SET Bkz. 4011 DAHILI SET DEGER parametresi.
DEGER

4112 SET DEGERI |Bkz. 4012 SET DEGERI MIN parametresi.
MIN

4113 SET DEGERI |Bkz. 4013 SET DEGERI MAX parametresi.
MAX

4114 GERj BESLE |Bkz. 4014 GERI BESLE SECIM parametresi.
SECIM

4115 GERI BESLE |Bkz. 4015 GERI BESLE CARP parametresi.
CARP

4116 GERCEK 1 Bkz. 4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi.
GIRIS

4117 GERCEK 2 Bkz. 4017 GERCEK 2 GIRIS parametresi.
GIRIS

4118 GERCEK 1 Bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.
MIN

4119 GERCEK 1 Bkz. 4019 GERCEK 1 MAX parametresi.
MAX

4120 GERCEK 2 Bkz. 4020 GERCEK 2 MIN parametresi.
MIN

4121 GERCEK 2 Bkz. 4021 GERCEK 2 MAX parametresi.
MAX

4122 UYKU MODU |Bkz. 4022 UYKU MODU SECIM parametresi.
SECIM
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4123 PID UYKU Bkz. 4023 PID UYKU SEVIYE parametresi.
SEVIYE
4124 PID UYKU Bkz. 4024 PID UYKU GECIKME parametresi.
GECIKME
4125 UYANMA Bkz. 4025 UYANMA SAPMASI parametresi.
SAPMASI
4126 UYANMA Bkz. 4026 UYANMA GECIKME parametresi.
GECIKME

MAX

4201 KAZANC Bkz. 4001 KAZANC parametresi.

4202 ENTEGRAL Bkz. 4002 ENTEGRAL SURE parametresi.
SURE

4203 TUREV SURE |Bkz. 4003 TUREV SURE parametresi.

4204 PID TUREV Bkz. 4004 PID TUREV FILTRE parametresi.
FILTRE

4205 HATA DEG Bkz. 4005 HATA DEG TERSLE parametresi.
TERSLE

4206 BIRIMLER Bkz. 4006 BIRIMLER parametresi.

4207 BIRIM OLCEGI |Bkz. 4007 BIRIM OLCEGI parametresi.

4208 %0 DEGERI |Bkz. 4008 %0 DEGERI parametresi.

4209 %100 DEGERI |Bkz. 4009 %100 DEGERI parametresi.

4210 SET _DEGERi Bkz. 4010 SET DEGERI SECIM parametresi.
SECIM

4211 DAI:”Li SET Bkz. 4011 DAHILI SET DEGER parametresi.
DEGER

4212 SET DEGERI |Bkz. 4012 SET DEGERI MIN parametresi.
MIN

4213 SET DEGERI |Bkz. 4013 SET DEGERI MAX parametresi.
MAX

4214 GERI BESLE |Bkz. 4014 GERI BESLE SECIM parametresi.
SECIM

4215 GERIBESLE |Bkz. 4015 GERI BESLE CARP parametresi.
CARP

4216 GERCEK 1 Bkz. 4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi.
GIRIS

4217 GERCEK 2 Bkz. 4017 GERCEK 2 GIRIS parametresi.
GIRIS

4218 GERCEK 1 Bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.
MIN

4219 GERCEK 1 Bkz. 4019 GERCEK 1 MAX parametresi.
MAX

4220 GERCEK 2 Bkz. 4020 GERCEK 2 MIN parametresi.
MIN

4221 GERCEK 2 Bkz. 4021 GERCEK 2 MAX parametresi.
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Aciklama

Def/FbEq

4228 HAR PID Harici PID fonksiyonu devreye alma sinyali kaynagini seger. | SECILME
AKTIF ET 4230 TRIM MOD par. SECILMEDI olarak ayarlanmalidir. | Di
SECILMEDI Harici PID kontroli devreye alma segilmemis 0
DI1 DI1 dijital girisi. 1 = aktif, 0 = aktif degil. 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 secgimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 secgimi. 5
SURUCU Siricl calismasinda devreye girme. Calisma (suriic 7
CALIS calisir halde) = devrede.

ON Sdruci enerjilendirildiginde devreye girme. Enerjilendirme |8
(surtcu enerjilendiriimig) = devrede.
ZAMAN FONK [Zamanlamali fonksiyon ile devreye girme. Zamanlamali 9
1 fonksiyon 1 devrede = PID kontroll devrede. Bkz.
Parametre grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON.
%AMAN FONK [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 10
%AMAN FONK [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 11
%AMAN FONK [Bkz. ZAMAN FONK 1 segimi. 12
DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = aktif, 1 = aktif degil. -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
4229 OFFSET Harici PID kontrolor ¢ikisi igin ofset degerini tanimlar. PID | %0,0
kontrol cihazi devrede iken, kontrol cihazi ¢ikisi ofset
degerinden caligir. PID kontrol cihazi devre disi iken, kontrol
cihazi ¢ikisi ofset degerine resetlenir.
4230 TRIM MOD par. SECILMEDI olarak ayarlanmahdir.
% 0,0...100,0 |Yuzde cinsinden deger = %0,1
4230 TRIM MOD Trim fonksiyonunu aktiflestirir, dogrudan ve oransal SECILME

trimleme arasindan birini secer. Trim kullanarak duzeltici bir
faktord surucu referansiyla birlestirmek mumkuandur. Bkz.
bolum Referans trimleme sayfa 129.

DI

SECILMEDI Trim fonksiyonu segilmemis 0

ORANSAL Aktif. Trimleme faktoru, trimleme dncesi rpm/Hz referansi 1
(REF1) ile orantilidir.

DIREKT Aktif. Trimleme faktoru, referans kontrol donglistnde (maks. |2

hiz, frek. veya moment) kullanilan sabit maks. limite goredir.

4231 TRIM OLCEGI |Trimleme fonksiyonu igin carpani tanimlar. Bkz. bliim %0,0
Referans trimleme sayfa 129.
-100,0...100,0% |Carpan = %0,1
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4232 DUZELTME Trim referansini secer. Bkz. bolum Referans trimleme sayfa |PID2 REF
KAY 129.
PID2 REF Parametre 4210 tarafindan secilen PID2 referansi (6rnegin, |1
0129 PID 2 SET DEGERI sinyalinin degeri)
PID2 CIKIS PID2 ¢ikisl, 6rnegin 0127 PID 2 CIKIS sinyalinin degeri 2
4233 TRIM SECIMIi |Trimlemenin hizi diizeltmek icin veya moment ref. igin mi HIZ/FREK
kullanilacagini seger. Bkz bolum Referans trimleme syf 129.
HIZ/FREK Hiz referans trimleme 0
TORK Moment referansi trimleme (yalnizca REF2 (%) i¢in) 1
43 MEK FRN Mekanik fren kontrolu. Bkz. bolum Mekanik fren kontroli
4301 FREN AC GEC |Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor |0,20 s
hiz kontrolinin birakilmasi arasindaki gecikme) tanimlar.
Gecikme sayaci, motor akimi/momenti/hizi fren agmada
gereken seviyeye (4302 FREN AC SEV veya 4304 ZOR
ACMA SEV) ulastiginda ve motor miknatislanmis
oldugunda caligir. Sayacin start etmesiyle es zamanli olarak
fren fonksiyonu, freni kontrol eden rdle ¢ikisini enerjilendirir
ve fren agilmaya baglar.
0,00...2,50 s Gecikme suresi 1=0,01s
4302 FREN AC SEV |Fren agmada motor ¢calisma momenti/akimini belirler. %100
Calismadan sonra surlcu akimi/momenti, motor
miknatislanana kadar ayarlanan degerde dondurulur.
0,0...180,0% Motor nominal momentin TN (vektor kontrolinde) veya 1=%0,1
nominal akimin /2N (skaler kontrolde) ylzdesidir.
Kont. modu 9904 MOTOR KONT MODU par tarafnd segilir.
4303 FREN KAPA Fren kapama hizini tanimlar. Durmadan sonra, surtict hizi | %4,0
SEV ayarlanan degerin altina diistigiinde fren kapanr.
% 0,0...100,0 |Motor nominal hizin (vektdr kontrolinde) veya nominal = %0,1
frekansin (skaler kontrolde) yuzdesidir. Kontrol modu 9904
MOTOR KONT MODU parametresi tarafindan segilir.
4304 ZOR ACMA Fren agmada hizi belirler. Parametre ayari 4302 FREN AC (0.0 =
SEV SEV parametre grubu ayarlarina gére onceliklidir. SECILME
Calismadan sonra siriicl hizi, motor miknatislanana kadar | D/
ayarlanan degerde dondurulur.
Bu parametrenin amaci yeterli galisma momentinin
uretilerek motor déntsunun, motor yikine bagh olarak
yanlis yonde gergeklesmesini engellemektir.
0.0= ) Deger maks. frekansin (skaler kontrolde) veya maks. hizin |1 = %0,1
gEcg;(l)LMFo%l 0 (vektor kontroliinde) ylizdesidir. Parametre degeri sifir
o U,U... ,

olarak ayarlanirsa fonksiyon devre digi birakilir. Kontrol
modu 9904 MOTOR KONT MODU par. tarafindan segcilir.
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Aciklama
Motor miknatislama suresini belirler. Calismadan sonra

Def/FbEq
0=

GEC surlicl akimi/momenti/hizi, ayarlanan siire igin 4302 FREN | SECILME
AC SEV veya 4304 ZOR ACMA SEV parametreleri ile Di
belirlenen degerde dondurulur.
0 = SECILMEDI |Miknatislama slresi. Parametre degeri sifir olarak 1=1ms
0...10000 ms | ayarlanirsa fonksiyon devre disi birakilir.
4306 CALIS FREK [Fren kapama hizini tanimlar. Calisma sirasinda frekans 0.0=
SEV ayarlanan seviyenin altina distiginde fren kapanir. SECILME
4301...4305 parametreleri tarafindan ayarlanmis olan Di
gereksinimler karsilandiginda fren tekrar agilir.
0.0= ) Deger maks. frekansin (skaler kontrolde) veya maks. hizin |1 = %0,1
gE(?é)LMFO%IO (vektor kontroliinde) yiizdesidir. Parametre degeri sifir
0 WY ’ olarak ayarlanirsa fonksiyon devre disi birakilir. Kontrol
modu 9904 MOTOR KONT MODU par. tarafindan segilir.
4307 FREN ACMA |Fren serbest birakildiginda moment (vektor kontrollinde) PAR 4302
SEVIYE veya akimi (skaler kontrolde) seger.
PAR 4302 Kullanilan 4302 FREN AC SEV parametresinin degeri 1
HAFIZA Kullanilan 0779 FREN MOMENT HAFIZA parametresinde |2

kaydedilen moment degeri (vektor kontroliinde) veya akim
degeri (skaler kontrolde).

Mekanik fren serbest birakildiginda istenmeyen hareketi
Oonlemek igin baglangi¢c momentinin gerektigi uygulamalarda
faydalidir.

5001 PULS SAYISI |Tur basina dusen enkoder puls sayisini belirtir. 1024 ppr
32...16384 ppr | Tur basina disen puls sayisi (ppr) 1=1ppr
5002 ENKODER Enkoderi etkinlestirir. AKTIF
AKTIF DEGIL
AKTIF DEGIL |Devre disi 0
AKTIF izin verildi 1
5003 ENKODER Puls enkoderi ve puls enkoder arayliz modulli arasinda HATA
HATA veya modillle siiriicii arasindaki haberlesmelerden birinde
bir hata tespit edilmesi durumunda stricinin ¢alisma
seklini tanimlar.
HATA Surucu ENKODER HATA (0023) hatasinda agilr. 1
ALARM Sdarucu bir alarm Uretir ENKODER HATA (2024). 2
5010 Z PULS AKTIF [Enkoder sifir (Z) puls etkinlestirilir. Sifir puls konum AKTviF
resetleme icin kullanilir. DEGIL
AKTIF DEGIL |Devre disi 0
AKTIF izin verildi 1
5011 POZISYON Konum sifirlamayi etkinlestirir. AKTIF
RESET DEGIL
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AKTIF DEGIL |Devre disi 0
AKTIF izin verildi 1

5101 FBA TiPI Bagh fieldbus adaptér modul tipini gorantuler.
TANIMLANMA |Fieldbus moduli bulunamadi ya da uygun baglanmamis ya |0
DI da 9802 HAB PROT SEC param. ayari HARICI FBA degil.
PROFIBUS-DP |Profibus adaptér modulu 1
CANopen CANopen adaptér moduli 32
DEVICENET |DeviceNet adaptér modulu 37
5102 FB PAR 2 Bu parametreler adaptor modulline 6zgudur. Ayrintili bilgi
icin modul kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin
5126 FB PAR 26 gOrundr olmayabilecegini unutmayin.
5127 HAB MODUL | Tim degistiriimis adaptdr modUli konfigiirasyon parametre
YENILE ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deder otomatik
olarak YAPILDI degerine geri doner.
YAPILDI Yenileme tamamlandi 0
REFRESH Yenileniyor 1
5128 CPI YAZILIM |Sdrucunun hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modula
REV konfiglirasyon esleme dosyasinin parametre tablosu
revizyonunu gosterir. xyz'yi su durumlarda bigimlendirin:
* X = ana revizyon numarasi
+ y = kuguk revizyon numarasi
* X = dluzeltme isareti.
0000...FFFF Parametre tablosu revizyonu 1=1
hex
5129 DOSYA Sdracunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modula
KONFIG NO konfig. esleme dosyasinin suirticu tipi kodunu gosterir.
0...65535 Fieldbus adaptér modulli esleme dosyasinin surtcu tipi 1=1
kodu
5130 DOSYA Sdrucundn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
KONFIG REV  |egleme dosyas! revizyonunu ondalik say formatinda
gOsterir. Ornek: 1 = revizyon 1.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu 1=1
5131 HAB MODUL |Fieldbus adaptér modilii iletigsiminin durumunu gérintiler.
DURUM
BOS Adaptor konfiglre edilmemis. 0
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EXECUT INIT |Adaptor baglatiliyor. 1

ZAMAN ASIMI |Adaptor ve surlcu arasindaki haberlesmede bir zaman 2
gecikmesi gerceklesmistir.

KONFIG HATA |Adaptér konfig. hatasi: Fieldbus adaptér moduliindeki ortak |3
program revizyonunun major ya da minor revizyon kodu
modul i¢in gereken revizyon degil (bkz. 5132 HAB MOD
YAZ REV par.) veya dosya karsidan yukleme egleme U¢
kereden daha fazla sayida basarisiz olmus.

OFF-LINE Adaptor kapal durumda. 4

ON-LINE Adaptoér acik durumda. 5

RESET Adaptdr, donanim resetleme iglemi gergeklestiriyor. 6
5132 HAB MOD YAZ | Adaptér modulun ortak program revizyonunu axyz

REV formatinda gdsterir:

* a = ana revizyon numarasi

* Xy = kuguk revizyon numaralari
+ z = dUzeltme isareti.

Ornek: 190A = revizyon 1,90A.

Adaptér modulin ortak program revizyonu 1=1
5133 HAB MOD Adaptor modulin uygulama program revizyonunu axyz
UYG REV formatinda gosterir:

* a = ana revizyon numarasi

* Xy = kUguUk revizyon numaralari
* z =dlzeltme isareti.

Ornek: 190A = revizyon 1,90A.

Adaptér modulin uygulama program revizyonu 1=1

52 PANEL Surucu uzerindeki kontrol paneli portu haberlesme ayarlari
HABERLESME

5201 ISTASYON NO |Siiriictiniin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki tinitenin |1
on-line olmasina izin verilmez.

1...247 Adresi 1=1
5202 EGE?ERLE$ME Hattin transfer hizini tanimlar. 9,6 kb/s
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1=0,1
2,4 kbls 2,4 kbit/s kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5203 PARITE Parite ve stop bit(ler)i kullanimini tanimlar. Ayni ayarlar tim | 8N71

on-line istasyonlarda kullaniimalidir.
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8N1 8 veri biti, eslik biti yok, bir stop biti 0
8N2 8 veri biti, eslik biti yok, iki stop biti 1
8E1 8 veri biti, ¢ift parite gosterge biti, bir stop biti 2
801 8 veri biti, tek parite gosterge biti, bir stop biti 3
5204 OK MESAJ Surlcu tarafindan alinan gegerli mesaijlarin sayisi. Normal |0
SAY calisma sirasinda sayi sabit bir bigimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5205 PARITE Modbus baglantisindan alinan eglik hatasi karakter sayisi. |0
HATASI Eger sayi yuksekse, hat Uzerine bagl aygitlarin eslik

ayarlarinin ayni olup olmadigini kontrol edin.
Not: Yuksek elektromnytk guriltt seviyeleri hata olusturur.

0...65535 Karakter sayisi 1=1
5206 FORMAT Modbus baglantisi tarafindan alinan ¢ergeveleme hatasi 0
HATASI krktr sayisi. Eger say! yuksekse, hat Uzerine bagli aygitlarin

haberlesme hizi ayarlarinin ayni olup olmadigini kont. edin.
Not: Yuksek elektromnytk guriltl seviyeleri hata olusturur.

0...65535 Karakter sayisi 1=1
5207 BUFFER SEV |Arabellek asimi karakter sayisi, 6rn. maksimum mesaj 0

ASTI uzunlugunu asan karakter sayisi, 128 byte.

0...65535 Karakter sayisi 1=1

5208 CRC HATASI |Sdirucu tarafindan CRC (dongusel dayanikhlik kontrolt) 0
hatasi alinan mesaj sayisi. Eger sayi yluksekse, CRC
hesaplamasinda hata olup olmadigini kontrol edin.

Not: Yuksek elektromnytk gurultu seviyeleri hata olusturur.

0...65535 Mesaj sayisi 1=1

53 EFB PROTOKOL |Dahili fieldbus baglanti ayarlari. Bkz. Dahili fieldbus'li
fieldbus kontroli bélumu, sayfa 307.

5302 EFB Cihazin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki Gnitenin on- |1
ISTASYON NO |jine olmasina izin verilmez.
0...247 Adresi 1=1
5303 EFB HAB HIZI |Hattin transfer hizini tanimlar. 9,6 kb/s
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1=0,1
2,4 kbls 2,4 kbit/s kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5304 EFB PARITE |Eslik ve durma bitlerinin kullanimi ile veri uzunlugunu 8N1

belirler. Ayni ayarlar tim on-line istasyonlarda
kullaniimahdir.
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8N1 Eslik biti yok, bir durma biti, 8 veri biti 0
8N2 Eslik biti yok, iki durma biti, 8 veri biti 1
8E1 Cift eslik gosterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 2
801 Tek eslik gosterge biti, bir durma biti, 8 veri biti 3
5305 EFB HAB Haberlesme profilini seger. Bkz. bélum Haberlesme Profilleri | ABB SUR
PROFIL sayfa 315. LiM
ABB SUR LIiM |ABB siiriicileri sinirh profili 0
DCU PROFILE |DCU profili 1
ABB SUR ABB siirtcleri profili 2
DOLU
5306 EFB OK Surdcu tarafindan alinan gegerli mesajlarin sayisi. Normal |0
MESAJ SAY calisma sirasinda sayi sabit bir bigimde artar.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5307 EFB CRC Sdruci tarafindan CRC (déngusel dayaniklihk kontrol() 0
HATA SAY hatasi alinan mesaj sayisi. Eger say! yilksekse, CRC
hesaplamasinda hata olup olmadigini kontrol edin.
Not: Yuksek elektromanyetik gurultl seviyeleri hata
olusturur.
0...65535 Mesaj sayisi 1=1
5310 EFB PAR10 Modbus register 40005'e eslenecek bir gercek deger seger. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5311 EFB PAR11 Modbus register 40006'ya eslenecek bir gercek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5312 EFB PAR12 Modbus register 40007'ye eslenecek bir gergcek deger 0
seger.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5313 EFB PAR13 Modbus register 40008'e eslenecek bir gergek deger secer. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5314 EFB PAR14 Modbus register 40009'a eslenecek bir gergek deger secer. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5315 EFB PAR15 Modbus register 40010'a eslenecek bir gergek deger secer. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5316 EFB PAR16 Modbus register 40011'e eglenecek bir ger¢ek deger secer. |0
0...65535 Parametre dizini 1=1
5317 EFB PAR17 Modbus register 40012'ye eslenecek bir gergek deger 0
secer.
0...65535 Parametre dizini 1=1
5318 EFB PAR18 Modbus igin: Surlcl, master talebe tepki iletmeye 0
baslamadan énce, ek gecikme ayarlar.
0...65535 Milisaniye cinsinden gecikme 1=1
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5319 EFB PAR19

Aciklama Def/FbEq

ABB stiriicti profili (ABB SUR LIiM veya ABB SUR DOLU) {0000 hex
Kontrol word'll. Fieldbus Kontrol word’tin salt okunur
kopyasi.

0000...FFFF
hex

Kontrol word

5320 EFB PAR20

ABB siirlict profili (ABB SUR LIM veya ABB SUR DOLU) |0000 hex
Durum word'l. Fieldbus Durum word’lin salt okunur
kopyasi.

0000...FFFF
hex

Durum word

5401 FBA DATAIN 1

Sirdcuden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan verileri
secer.

0 Kullaniimiyor
1...6 Kontrol ve durum data word'lari
5401 ayarn Data word
1 Kontrol word
2 REF1
3 REF2
4 Durum word
5 Gergek deger 1
6 Gergek deger 2
101...9999 Parametre dizini

5402 FBA DATAIN 2

Bkz. 5401 FBA DATA IN 1.

5410 FBA DATA IN
10

Bkz. 5401 FBA DATA IN 1.

5501 FBA DATA
OuT 1

Fieldbus kontrol cihazindan suruclye aktarilacak olan
verileri secer.

0

Kullaniimiyor
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1...6 Kontrol ve durum data word'lari
5501 ayari Data word
1 Kontrol word
2 REF1
3 REF2
4 Durum word
5 Gergek deger 1
6 Gergek deger 2
101...9999 Surlcu parametresi
5502 FBA DATA Bkz. 5501 FBA DATA OUT 1.
OouT 2

5510 FBA DATA
OuUT 10

Bkz. 5501 FBA DATA OUT 1.

8401 ARD PROG Ardisil programlamayi devreye alir. AKTIF
ETKIN Ardisil programlama devreye alma sinyali kayip ise Ardisil | DEGIL
programlama durdurulur, Ardisil programlama durumu
(0168 ARD PROG DUR) 1 olarak ayarlanir ve tim
zamanlayicilar ve ¢ikislar (RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanir.
AKTIF DEGIL |Devre disi 0
HARICI2 Harici konum 2'de (HARICI2) devrede 1
HARICI1 Harici kontrol konumu 1'de (HARICi1) devrede 2
HAR1&HAR2 |Harici konum 1 ve 2'de (HARICIi1 ve HARICIi2) devrede 3
HER ZAMAN | Harici kontrol konumu 1 ve 2'de (HARICIi1 ve HARICIi2) ye |4
lokal kontrolde (LOKAL) devrede
8402 ARD PROG Ardisil programlama aktivasyon sinyali icin kaynak secer. |SECILME
START Di

Ardisil programlama devrede iken programlama kullanilan
son durumdan baglar.

Eger Ardisil programlama aktivasyon sinyali kayip ise,
Ardisil programlama durdurulur ve tim zamanlayicilar ve
cikislar (RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanir. Ardisil
programlama durumu (0768 ARD PROG DUR) degismeden
kalir.

Eger ilk Ardigil programlama durumundan galistirma
gerekiyorsa, Ardisil programlama 8404 ARD PROG RESET
parametresi ile resetlenmelidir. Eger ilk Ardisil programlama
durumundan calistirma her zaman gerekiyorsa, reset ve
calistirma sinyali kaynaklar (8404 ve 8402 ARD PROG
START) ayni dijital giristen olmalidir.

Not: Eger Calisma izni sinyali aliniyorsa surlci
galismayacaktir (1601 RUN AKTIF).
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DI1(INV) Ters dijital giris DI1 ile ardisil programlama aktivasyonu. -1
0 = aktif, 1 = aktif degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Ardisil programlama aktivasyonu sinyali yok 0
DI1 Dijital giris DI1 ile ardisil programlama aktivasyonu. 1 = 1
aktif, 0 = aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 seg¢imi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 seg¢imi. 5
SURUCU Siricl galisirken ardisil programlama aktivasyonu 6
START
ZAMN. FONK 1|Ardisil programlama zamanli fonksiyonu 1 ile devreye alinir. |7
Bkz. Parametre grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON.
ZAMN. FONK 2 |Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 8
ZAMN. FONK 3 |Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 9
ZAMN. FONK 4 |Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 10
CALISIYOR Ardigil programlama her zaman devrededir. 11
8403 ARD PROG Ardisil programlama duraklatma sinyali igin kaynak seger. |SECILME
DURAKLA Ardisil programlama duraklatma devrede iken tium Di
zamanlayicilar ve gikislar (RO/TO/AO) dondurulur. Ardigil
programlama durumu gegisi yalnizca 8405 ARD ST GUC
parametresi ile gerceklestirilir.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden duraklatma sinyali. O = aktif, |-1
1 = aktif deqil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Duraklatma sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden duraklatma sinyali. 1 = aktif, 0 = |1
aktif degil.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 secgimi. 5
DURDURULD [Ardigil programlama duraklatma devrede 6

u
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Aciklama
Ardisil programlama resetleme sinyali igin kaynak seger.

Def/FbEq
SECILME

RESET Ardisil programlama durumu (0768 ARD PROG DUR)ilk  |Di
duruma ayarlanmistir ve tim zamanlayicilar ve ¢ikislar
(RO/TO/AO) sifir olarak ayarlanmigtir.
Resetleme yalnizca Ardigil programlama durduruldugunda
gerceklestirilebilir.
DI1(INV) Ters DI1 dijital girigi Uzerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif |-1
degil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden resetleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. [ 1
DI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 sec¢imi. 3
DI4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 sec¢imi. 5
RESET Resetleme. Resetlemeden sonra parametre degeri otomatik |6
olarak SECILMEDI olarak ayarlanir.
8405 ARD ST GUC |Ardisil programlamayi segilen duruma gegirir. DURUM 1
Not: Durum yalnizca siralama programlama 8403 ARD
PROG DURAKLA parametresi tarafindan duraklatildiginda
degisir ve bu parametre segilen duruma ayarlanir.
DURUM 1 Durum 1 olarak degisir. 1
DURUM 2 Durum 2 olarak degisir. 2
DURUM 3 Durum 3 olarak degisir. 3
DURUM 4 Durum 4 olarak degisir. 4
DURUM 5 Durum 5 olarak degisir. 5
DURUM 6 Durum 6 olarak degisir. 6
DURUM 7 Durum 7 olarak degisir. 7
DURUM 8 Durum 8 olarak degisir. 8
8406 ARD MANTIK |Logic deg@er 1 icin kaynak tanimlar. Logic deger 1, 8407 SECILME
DEG 1 ARD MANTIK OPR 1 parametresi tarafindan belirlenen Di
logic deger 2 ile kargilastirilir.
Logic ¢alisma degerleri durum gegislerinde kullanilir. Bkz.
parametre 8425 STZ ST2'E TRIG/ 8426 ST1 ST N'E TRIG
secenek LOJIK DEGER.
DI1(INV) Ters dijital giristen DI1 logic deger 1 -1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
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DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Logic deger yok 0
DI1 Dijital giristen DI1 logic deger 1 1
DiI2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DI5 Bkz. DI1 segimi. 5
SUPRV1 ASIRI | 3201...3203 denetleme parametrelerine gore logic deger. |6
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.

SUPRV2 ASIRI | 3204...3206 denetleme parametrelerine gore logic deger. |7
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.

SUPRV3 ASIRI | 3207...3209 denetleme parametr(_alerine gore logic deger. |8
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.

SUPRV1 Bkz. SUPRV1 ASIRI segimi. 9

DUSUK

SUPRV2 Bkz. SUPRV2 ASIRI segimi. 10

DUSUK

SUPRV3 Bkz. SUPRV3 ASIRI segimi. 11

DUSUK

ZAMN. FONK 1 [Logic deger 1 zamanlamali fonksiyon 1 ile devreye alinir. 12
Bkz. Parametre grubu 36 ZAMANSAL FONKSIYON. 1 =
zamanlamali fonksiyon aktif.

ZAMN. FONK 2|Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 13

ZAMN. FONK 3|Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 14

ZAMN. FONK 4 |Bkz. ZAMN. FONK 1 segimi. 15

8407 ARD MANTIK |Logic de@er 1 ve 2 arasindaki ¢alismayi secger. Logic SECILME

OPR 1 calisma degerleri durum gegislerinde kullanilir. Bkz. Di
parametre 8425 ST1V ST2'E TRIG | 8426 ST1 ST N'E TRIG
secenek LOJIK DEGER.

SECILMEDI Logic deger 1 (logic karsilastirma yok) 0

VE Logic fonksiyon: AND 1

VEYA Logic fonksiyon: OR 2

XOR Logic fonksiyon: XOR 3

8408 ARD MANTIK |Bkz. parametre 8406 ARD MANTIK DEG 1. SECILME
OPR 2 Di

Bkz. parametre 8406.

8409 ARD MANTIK |Logic deger 3 ile 8407 ARD MANTIK OPR 1 parametresi SECILME

OPR 2 tarafindan belirlenen ilk logic galisma arasindaki calismay1 | DI
seger.

SECILMEDI Logic deger 2 (logic karsilastirma yok) 0

VE Logic fonksiyon: AND 1

VEYA Logic fonksiyon: OR 2

XOR Logic fonksiyon: XOR 3
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8410 ARD MANTIK |Bkz. parametre 8406 ARD MANTIK DEG 1. SECILME
DEG 3 Di
Bkz. parametre 8406.
8411 ARD DEGER 1 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, érnegin Al 1 YUKSK 1 |%0,0
YUK olarak ayarli degilse durum degigimi icin Ust limiti tanimlar.
% 0,0...100,0 |Yuzde cinsinden deger = %0,1
8412 ARD DEGER 1 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, érnedin Al 1 DUSUK 1 |%0,0
ALG olarak ayarl degilse durum degisimi icin alt limiti tanimlar.
% 0,0...100,0 |Yuzde cinsinden deger 1 =%0,1
8413 ARD DEGER 2 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, 6érnegin Al 2 YUKSK 1 |%0,0
YUK olarak ayarli degilse durum degisimi icin st limiti tanimlar.
% 0,0...100,0 |YUzde cinsinden deger = %0,1
8414 ARD DEGER 2 |Parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG, 6érnedin Al 2 DUSUK 1 |%0,0
ALC olarak ayarl degilse durum degisimi icin alt limiti tanimlar.
% 0,0...100,0 |Ylzde cinsinden deger = %0,1
8415 CEV SAYAC Ardisil programlama dongu sayacini etkinlegtirir. SECILME
KIL Ornek: Parametre ST6 TO NEXT olarak ayarlanmisg iken, DI
durum 6'dan durum 7'ye her gegiste dongu sayisi (0771
ARD CEV SAYAC) artar.
SECILMEDI Devre disi 0
ST1 TO NEXT |Durum 1'den durum 2'ye 1
ST2 TO NEXT |Durum 2'den durum 3'e 2
ST3 TO NEXT |Durum 3'den durum 4'e 3
ST4 TO NEXT |Durum 4'den durum 5'e 4
ST5 TO NEXT |Durum 5'den durum 6'ya 5
ST6 TO NEXT |Durum 6'dan durum 7'ye 6
ST7 TO NEXT |Durum 7'den durum 8'e 7
ST8 TO NEXT |Durum 8'den durum 1'e 8
ST1 N'YE Durum 1'den durum n'ye. Durum n, 8427 ST1 DURUM N 9
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST2N'YE Durum 2'den durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 10
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST3N'YE Durum 3'den durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 11
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST4 N'YE Durum 4'den durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 12
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST5N'YE Durum 5'den durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 13
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST6 N'YE Durum 6'dan durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 14
parametresi tarafindan tanimlanir.
ST7 N'YE Durum 7'den durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 15

parametresi tarafindan tanimlanir.
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ST8 N'YE Durum 8'dan durum n'ye Durum n, 8427 ST1 DURUM N 16

parametresi tarafindan tanimlanir.

8416 CEV SAYAC Dongul sayag resetleme sinyali icin kaynak secer (07171 SECILME
RESET ARD CEV SAYAC). Di
DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Uzerinden resetleme. 0 = aktif, 1 = aktif |-1

deqgil.
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5
SECILMEDI Reset sinyali yok 0
DI1 DI1 dijital girigi Uzerinden resetleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. |1
Di2 Bkz. DI1 segimi. 2
DI3 Bkz. DI1 segimi. 3
Di4 Bkz. DI1 segimi. 4
DIS Bkz. DI1 segimi. 5
DURUM 1 Durum 1'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulagildiginda |6
sayag resetlenir.
DURUM 2 Durum 2'ye gegis sirasinda resetleme. Duruma 7
ulasildiginda sayag resetlenir.
DURUM 3 Durum 3'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulasildiginda |8
sayag resetlenir.
DURUM 4 Durum 4'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulagildiginda |9
sayag resetlenir.
DURUM 5 Durum 5'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulagildiginda |10
sayag resetlenir.
DURUM 6 Durum 6'ya gegis sirasinda resetleme. Duruma 11
ulasildiginda sayag resetlenir.
DURUM 7 Durum 7'ye gecis sirasinda resetleme. Duruma 12
ulasildiginda sayag resetlenir.
DURUM 8 Durum 8'e gegis sirasinda resetleme. Duruma ulagildiginda |13
sayag resetlenir.
ARD PROG Resetleme sinyal kaynagi 8404 ARD PROG RESET 14
BAS parametresi tarafindan belirlenir
8420 ST1 REF SEC |Ardisil programlama durum 1 referans kaynagini segin. Bu |%0,0
hiz, parametre 1103 REF1 SECIMI veya 1106 REF1
SECIMI, ARD.PROG | AI1T+ARD. PRG | AI2+ARD. PRG
olarak ayarlandiginda kullanilr.
Not: Grup 12 SABIT HIZLAR sabit hizlari segilen Ardisil
programlama referansina gore onceliklidir.
HABERLESME |0136 HAB DEGERI 2. Olgeklendirme icin bkz. Fieldbus -1,3
referans 6lgcekleme, sayfa 370.
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Al1/AI12 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,2
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

Al1-Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -11
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1*Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -1,0
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1+Al2 Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir: -0,9
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

DI4U,5D Dijital giris D14: Referans artigl. Dijital giris DI5: Referans -0,8
dususu.

DI3U,4D Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans -0,7
dugusu.

DI3U,4DR Dijital giris DI3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans -0,6
disusu.

Al2 JOY Joystick olarak Al2 analog girisi. Minimum girig sinyali -0,5
motoru maksimum referansta geri ydnde, maksimum girisi
maksimum referansta ileri yonde c¢alistirir. Minimum ve
maksimum referans degerleri 1704 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir. Daha fazla
bilgi igin bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI, segenek
Al1/JOYST.

Al1 JOY Bkz. Al2 JOY segimi. -0,4

Al2 Analog giris Al2 -0,3

Al1 Analog giris Al1 -0,2

PANEL Kontrol paneli -0,1

0,0...100,0% |Sabit devir 1 =%0,1

8421 ST1 Durum 1 igin galisma, durma ve yoni seger. Parametre SURUCU

KOMUTLAR | 1002 HAR2 KOMUTLAR, ARD.PROG olarak DUR
ayarlanmaldir.

Not: Eger donlis yonii degisikligi gerekiyorsa, 1003 DONUS
YONU parametresi /Kl YONLU olarak ayarlanmalidir.

SURUCU DUR |Serbest durus ya da durma rampasi 2102 STOP 0
FONKSIYON parametresi ayarina baglidir.

START ILERI |Dénme yonii veya dénme ileriye seklinde sabittir. Eger 1
surlcu zaten galisir halde degilse, 2701 START
FONKSIYON parametresi ayarlarina gére galistirilir.

START GERI |Dénme yonii veya dénme geriye seklinde sabittir. Eger 2

surlcu zaten galisir halde degilse, 2701 START
FONKSIYON parametresi ayarlarina gére gahstirilir.
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8422 ST1 RAMPA Ardisil programlama durum 1 igin hizlanma/yavaslama 0,0 sn
rampa suresini secger, orn. referans degisikligi oranini
belirler.
-0,2/-0,1/ Zaman 1=0,1s

0,0...1800,0 sn Deger -0,2 olarak ayarlandiginda rampa cifti 2 kullanilr.
Rampa cifti 2, 2205...2207 parametreleri tarafindan
tanimlanir.

Deger -0,1 olarak ayarlandiginda rampa cifti 1 kullanilr.
Rampa cifti 1, 2202...2204 parametreleri tarafindan
tanimlanir.

Rampa cifti 1/2 ile 2201 RAMPA 1/2 SECIMI parametresi

ARD.PROG olarak ayarlanmalidir. Ayrica bkz 2202...2207
parametreleri.

8423 ST1DIS Ardigil programlama durum 1 igin réle, transistér ve analog |AO=0
KONTROL cikis kontroliinii seger.

Réle/transistor ¢ikis kontrolii 1401 ROLE CIKIS 1/ 1805 DO
SINYAL parametresi ARD.PROG seklinde ayarlanarak
devreye alinmalidir. Analog ¢ikis kontrolta 75 ANALOG
CIKISLAR parametre grubu ile devreye alinmahdir.

Analog ¢ikis kontrol degerleri 0170 ARD PROG AO DEG
sinyali ile izlenebilir.

R=0,D=1,A0=0 |Rdle ¢ikigI enerijisi kesilir (agilir), transistor gikigi -0,7
enerjilendirilir ve gikis temizlenir.

R=1,D=0,A0=0 |Rdle ¢ikigI enerjilendirilir (kapatilir), transistor ¢ikigi enerjisi |-0,6
kesilir ve c¢ikis temizlenir.

R=0,D=0,A0=0 [Rdle ve transistor ¢ikislarinin enerjisi kesilir (agilir) ve -0,5
analog cikis degeri sifir olarak ayarlanir.

RO=0,D0=0 Role ve transistor gikiglarinin enerjisi kesilir (agilir) ve -0,4
analog ¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan degerde
dondurulur.

RO=1,D0=1 Role ve transistor gikiglari enerjilendirilir (kapatilir) ve -0,3
analog ¢ikis kontrolli 6nceden ayarlanan degerde
dondurulur.

DO=1 Transistor ¢ikisi enerjilendirilir (kapatilir) ve réle ¢ikisinin -0,2

enerjisi kesilir. Analog ¢ikis kontroli 6nceden ayarlanan
degerde dondurulur.

RO=1 Transistor ¢ikisinin enerjisi kesilir (agilir) ve role gikigi -0,1
enerjilendirilir. Analog ¢ikis kontroli 6nceden ayarlanan
degerde dondurulur.

AO=0 Analog c¢ikis degeri sifir olarak ayarlanir. Réle ve transistor |[0,0
cikiglari 6nceden ayarlanan degerde dondurulur.




Gercgek sinyal ve parametreler 289

Tim parametreler
No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq

0,1...100,0% 0170 ARD PROG AO DEG sinyaline yazilan deger.
Parametre 1501 AO1 ICERIK SEC degerini 170'e (drnegin
sinyal 0170 ARD PROG AO DEG) ayarlayarak deger,
analog ¢ikis AQO'yu kontrol etmek icin baglanabilir. AO
degeri sifir olana kadar bu degerde dondurulur.

8424 ST1 DEGIS. Durum 1 zaman gecikmesini belirler. Gecikme asildiginda 0,0 sn

GEC. durum gecisine izin verilir. Bkz. 8425 ST1 ST2'E TRIG ve
8426 ST1 ST N'E TRIG parametreleri.
0,0...6553,5s |Gecikme slresi 1=0,1s
8425 ST1 ST2'E Durumu 1'den 2'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini SECILME
TRIG seger. Di

Not: Durum N (8426 ST1 ST N'E TRIG) seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma gegise (8425 ST1 ST2'E
TRIG) gbre daha onceliklidir.

DI1(INV) Ters dijital giris DI1 araciligiyla tetik. 0 = aktif, 1 = aktif dedgil. |-1
DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -2
DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -3
DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -4
DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi. -5

SECILMEDI Tetik sinyali yok. Eger 8426 ST1 ST N'E TRIG parametresi |0
ayart SECILMEDI/ ise durum dondurulur ve yalnizca 8402
ARD PROG START parametresi ile resetlenebilir.

DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden tetikleme. 1 = aktif, 0 = aktif degil. |1

DI2 Bkz. DI1 segimi. 2

DI3 Bkz. DI1 secgimi. 3

Dl4 Bkz. DI1 segimi. 4

DI5 Bkz. DI1 secgimi. 5

Al 1 DUSUK 1 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8412 ARD DEGER 1 |6
ALC degeri.

Al 1 YUKSK 1 |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |7
YUK degeri.

Al 2 DUSUK 1 |AI2 degeri < par. iken durum degisimi 84712 ARD DEGER 1 |8
ALC degeri.

Al 2 YUKSK 1 |Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |9
YUK degeri.

Al1 OR 2LO1 |Al1 veya Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8472 ARD |10
DEGER 1 ALC degeri.

AIM1LO1AI2HI1 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8412 ARD DEGER 1 |11
ALC degeri ve Al2 degeri > par. 8411 ARD DEGER 1 YUK
degeri.

Al1LO1 ORDI5 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8412 ARD DEGER 1 |12
ALC degeri veya DI5 aktif oldugunda.
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AI2HI1 ORDI5 |AlI2 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |13
YUK degeri veya DI5 aktif oldugunda.

Al 1 DUSUK 2 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |14
ALC degeri.

Al 1 YUKSK 2 |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |15
YUK degeri.

Al 2 DUSUK 2 |AI2 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |16
ALC degeri.

Al 2 YUKSK 2 |Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |17
YUK degeri.

A1 OR 2102 |Al1 veya Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8474 ARD |18
DEGER 2 ALC degeri.

AI1LO2AI2HI2 |Al1 dederi < par. iken durum degisimi 8474 ARQ DEGER 2 {19
ALC degeri ve Al2 de@eri > par. 8413 ARD DEGER 2 YUK
degeri.

AI1LO2 ORDI5 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |20
ALC degeri veya DI5 aktif oldugunda.

AI2HI2 ORDI5 |Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |21
YUK degeri veya DI5 aktif oldugunda.

ZMN FONK1 Zamanl fonksiyon 1 ile tetik. Bkz. Parametre grubu 36 22
ZAMANSAL FONKSIYON.

ZMN FONK2 |Bkz. ZMN FONK1 segimi. 23

ZMN FONK3  [Bkz. ZMN FONK1 secimi. 24

ZMN FONK4  |Bkz. ZMN FONK1 segimi. 25

DEGISIM GCK | 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |26
gecikme suresi doldugunda durum degisimi.

DI1 VEYA GCK |DI1 aktivasyonu veya 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi |27
tarafindan belirlenen gecikme suresi doldugunda durum
degisimi.

DI2 VEYA GCK (Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 28

DI3 VEYA GCK |Bkz. DI1T VEYA GCK seg¢imi. 29

Dl4 VEYA GCK (Bkz. DI1 VEYA GCK segimi. 30

DI5 VEYA GCK |Bkz. DI1 VEYA GCK seg¢imi. 31

Al1HI1 ORDLY |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |32
YUK parametresi taraﬂndap_belirlenen gecikme suresi
doldugunda 8424 ST1 DEGIS. GEC. degeri.

AlI2LO1 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8412 ARD DEGER 1 |33

ORDLY ALC parametresi taraflndarj _beIirIenen gecikme suresi
doldugunda 8424 ST1 DEGIS. GEC. degeri.

Al1HI2 ORDLY |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |34

YUK parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi
doldugunda 8424 ST1 DEGIS. GEC. degeri.
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Al2LO2 Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |35
ORDLY ALC parametresi tarafindan belirlenen gecikme suresi

doldugunda 8424 ST1 DEGIS. GEC. degeri.
SUPRV1 ASIRI | 3201...3203 denetleme parametrelerine gore logic deger. |36
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.
SUPRV2 ASIRI | 3204...3206 denetleme parametrelerine gore logic deger. |37
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.
SUPRV3 ASIRI | 3207...3209 denetleme parametrelerine gore logic deger. |38
Bkz. Parametre grubu 32 DENETIM.
SUPRV1 Bkz. SUPRV1 ASIRI segimi. 39
DUSUK
SUPRV2 Bkz. SUPRV2 ASIRI segimi. 40
DUSUK
SUPRV3 Bkz. SUPRV3 ASIRI segimi. 41
DUSUK
SPV10VRORD |3201...3203 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 |42
LY ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen
gecikme suresi doldugunda durum degisimi. Bkz.
Parametre grubu 32 DENETIM.
SPV20VRORD | 3204...3206 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 |43
LY ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen
gecikme suresi doldugunda durum degisimi. Bkz.
Parametre grubu 32 DENETIM.
SPV3OVRORD | 3207...3209 denetleme parametrelerine gore ya da 8424 |44
LY ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen
gecikme suresi doldugunda durum degisimi. Bkz.
Parametre grubu 32 DENETIM.
SPV1UNDORD |Bkz. SPV1OVRORDLY segimi. 45
LY
SPV2UNDORD |Bkz. SPV20VRORDLY segimi. 46
LY
SPV3UNDORD |Bkz. SPV30OVRORDLY segimi. 47
LY
KNTRL ASIRI |Sayag degeri 71905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan |48
tanimlanan sinirn astiginda durum degisimi. Bkz.
1904...1911 parametreleri.
KNTRL Sayag degeri 71905 SAYAC LIMIT parametresi tarafindan |49
DUSUK tanimlanan sinirin altinda oldugunda durum degisimi. Bkz.
1904...1911 parametreleri.
LOJIK DEGER | 8406...8410 parametreleri tarafindan belirlenen logic 50
kullanima gore durum degisimi
SETDEGER Sdrucu ¢ikis frekansi/hizi referans alana girdiginde durum |51
GIR

degisimi (6rn fark maksimum referansin %4'Une esit ya da
daha az oldugunda).
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SET Surdcu ¢ikis frekansi/hizi referans degere esit oldugunda |52
NOKTASINDA | durum degisimi (= tolerans limitleri dahilinde, érnegin hata
maksimum referansinin %1'ine esit ya da daha kuguk).

Al1L1&DI5 |Al1 degeri < par. iken durum degisimi 84712 ARD DEGER 1 |53
ALC ve DI5 aktif oldugunda.

Al2 L2 & DI5  |Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |54
ALC degeri ve DI5 aktif oldugunda.

Al1 H1 &DI5 |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |55
YUK degeri ve DI5 aktif oldugunda.

Al2 H2 & DI5  |Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |56
YUK degeri ve DI5 aktif oldugunda.

Al1 L1 &DlI4 Al1 degeri < par. iken durum degisimi 8412 ARD DEGER 1 |57
ALC degeri ve DI4 aktif oldugunda.

Al2 L2 & DI4  |Al2 degeri < par. iken durum degisimi 8414 ARD DEGER 2 |58
ALC degeri ve DI4 aktif oldugunda.

Al1 H1 &DI4 |Al1 degeri > par. iken durum degisimi 8411 ARD DEGER 1 |59
YUK degeri ve DI4 aktif oldugunda.

Al2 H2 & DI4 | Al2 degeri > par. iken durum degisimi 8413 ARD DEGER 2 |60
YUK degeri ve DI4 aktif oldugunda.

GCK VE DI1 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |61
gecikme suresi doldugunda ve DI1 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI2 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |62
gecikme suresi doldugunda ve DI2 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI3 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |63
gecikme suresi doldugunda ve DI3 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI4 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |64
gecikme suresi doldugunda ve DI4 aktifken durum degisimi.

GCK VE DI5 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |65
gecikme suresi doldugunda ve DI5 aktifken durum degisimi.

GCK & AI2 H2 | 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |66
gecikme suresi doldugunda ve Al2 degeri > par. iken. 8413
ARD DEGER 2 YUK degeri.

GCK & AI2 L2 | 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |67
gecikme suresi doldugunda ve Al2 degeri < par. iken. 8414
ARD DEGER 2 ALC degeri.

GCK & Al1 H1 | 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |68
gecikme suresi doldugunda ve Al1 degeri > par. iken. 8411
ARD DEGER 1 YUK degeri.

GCK & Al1 L1 | 8424 ST1 DEGIS. GEC. parametresi tarafindan belirlenen |69
gecikme suresi doldugunda ve Al1 degeri < par. iken. 8412
ARD DEGER 1 ALC degeri.

HBR DGR1#0 |07135 HAB DEGERI 1 bit 0. 1 = durum degisimi. 70

HBR DGR1#1 |0135 HAB DEGERI 1 bit 1. 1 = durum degisimi. 71

HBR DGR1#2 |0135 HAB DEGERI 1 bit 2. 1 = durum degisimi. 72
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HBR DGR1#3 |0135 HAB DEGERI 1 bit 3. 1 = durum degisimi. 73
HBR DGR1#4 |0135 HAB DEGERI 1 bit 4. 1 = durum degisimi. 74
HBR DGR1#5 [0135 HAB DEGERI 1 bit 5. 1 = durum degisimi. 75
HBR DGR1#6 |0135 HAB DEGERI 1 bit 6. 1 = durum degisimi. 76
HBR DGR1#7 |0135 HAB DEGERI 1 bit 7. 1 = durum degisimi. 77
AI2H2DI4SV10 |Al2 degeri > 8413 ARD DEGER 2 YUK parametre degeri ve |78
DI4 aktif ise 32017...3203 denetleme parametrelerine gore
durum degisimi .
AI2H2DI5SV10 |Al2 degeri > 8413 ARD DEGER 2 YUK parametre degeri ve |79
DI5 aktif ise 32017...3203 denetleme parametrelerine gore
durum degisimi .
STO STO (Guvenli moment kapatma) tetiklendiginde durum 80
degisimi.
STO(-1) STO (Guvenli moment kapatma) devre digi ve surlicu 81
normal bir sekilde galisiyorken durum degisimi.
8426 ST1 STN'E Durumu 1'den N'ye geviren tetikleme sinyalinin kaynagini | SECILME
TRIG secer. Durum N, 8427 ST1 DURUM N parametresi Di
tarafindan tanimlanir.
Not: Durum N (8426 ST1 ST N'E TRIG) seklindeki durum
degisikligi, bir sonraki duruma gegise (8425 ST1 ST2'E
TRIG) gbre daha 6nceliklidir.
Bkz. parametre 8425 ST1 ST2'E TRIG.
8427 ST1 DURUM N |N durumunu belirler. Bkz. parametre 8426 ST1 ST N'E DURUM 1
TRIG.
DURUM 1 DURUM 1 1
DURUM 2 Durum 2 2
DURUM 3 Durum 3 3
DURUM 4 Durum 4 4
DURUM 5 Durum 5 5
DURUM 6 Durum 6 6
DURUM 7 Durum 7 7
DURUM 8 Durum 8 8
8430 ST2 REF SEC
Bkz. 8420...8427 parametreleri.
8497 ST8 DURUM N
98 OPSIYONLAR Harici seri haberlesme aktivasyonu
9802 HAB PROT Harici seri haberlegsmeyi aktiflestirir ve araylzu secer. SECILME
SEC Di
SECILMEDI Haberlesme yok 0
STD MODBUS |Dahili fieldbus. Araylz: X3 surlcu terminaline baglanmig 1

FMBA-01 Modbus adaptdr tarafindan saglanan EIA-485.
Bkz. Dahili fieldbus'li fieldbus kontroli bdlimu, sayfa 3017.
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HARICI FBA  [Siirlicl, X3 siiriicii terminaline bagh bir fieldbus adaptorii |4
modulu Uzerinden haberlesme saglar. Ayni zamanda, bkz.
parametre grubu 57 HARICI HABER MODUL.
Bkz. Fieldbus adaptérlii fieldbus kontroli bdlimu, sayfa
325.
MODBUS Dahili fieldbus. Arayuz: RS-232 (6rn. kontrol paneli 10
RS232 konektdrii). Bkz. Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolii
bolumu, sayfa 325.
99 BASLAMA Dil secimi. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.
VERILERI
9901 DiL Gelismis kontrol panelinde kullanilan ekran dilini secer. ENGLISH
Not: ACS-CP-D gelismis kontrol paneli ile su diller
kullanilabilir: Ingilizce (0), Cince (1), Korece (2) ve Japonca
(3).
ENGLISH Ingiliz Ingilizcesi 0
ENGLISH (AM) | Amerikan ingilizcesi 1
DEUTSCH Almanca 2
ITALIANO italyanca 3
ESPANOL ispanyolca 4
PORTUGUES |Portekizce 5
NEDERLANDS |Felemenkge 6
FRANCAIS Fransizca 7
DANSK Danca 8
SUOMI Fince 9
SVENSKA isvecce 10
RUSSKI Rusca 11
POLSKI Lehge 12
TURKCE Turkce 13
CZECH Cekce 14
MAGYAR Macarca 15
ELLINIKA Yunanca 16
9902 UYGULAMA Uygulama Makrosunu seger. Bkz. bolum Uygulama ABB
MAKROSU makrolari, sayfa 109. STANDA
RT
ABB Sabit hizli uygulamalar igin standart makro 1
STANDART
3 KABLOLU Sabit hizli uygulamalar i¢in 3 kablolu makro 2
ALTERNATE ileri start ve geri start uygulamalari igin alternatif makro 3
MOTOR POT |Dijital sinyalli hiz kontrol uygulamalari igin motor 4

potansiyometresi
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MAN/OTO Surlcuye iki kontrol cihazi baglandiginda kullanilacak 5

Man/Oto makrosu:

+ Kontrol cihazi 1, HARICI1 harici kontrol yeri tarafindan
tanimlanan arayUz Uzerinden haberlesir.

+ Kontrol cihazi 2, HARICI2 harici kontrol yeri tarafindan
tanimlanan arayuz Gzerinden haberlegir.

Belli bir anda HARICIi1 veya HARICI2 aktif olur. Dijital girisi
kullanarak HAR1/2 arasinda gecis.

PID KONTROL |PID kontroll. Surtdcunun bir proses degerini kontrol ettigi 6
uygulamalar igin. Or. pompa calistiran siriiciiniin basing
kontrolii. Olglilen basing ve basing referansi siriiclye
baglanir.

MOMENT Moment kontrol makrosu 8
KONTR

YUK FD SET  |FlashDrop dosyasiyla tanimlanan FlashDrop parametre 31
degerleri. Parametre gérunumda, 167171 PARAMETRE
GORUN parametresi tarafindan belirlenir.

FlashDrop, parametrelerin glicin kesik oldugu surtculere
hizli bir sekilde kopyalanmasi i¢in opsiyonel bir cihazdir.
FlashDrop parametre listesinin kolayca 6zellestiriimesini
saglar, 6rnegin segcili parametreler gizlenebilir. Daha fazla
bilgi almak igin bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu
(BAFE68591074 [ingilizce]).

KULLAN1 Kullanici Makrosu 1 kullanima sunulmak Uzere yukle. 0

YUKL Yiiklemeden énce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama igin uygun olup olmadigini kontrol edin.

KULLAN1 Kullanici 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-1

SAKL ve motor modelini saklar.

KULLAN2 Kullanici makrosu 2 kullanima sunulmak Uzere yukle. -2

YUKL Yuklemeden 6nce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama igin uygun olup olmadigini kontrol edin.

KULLAN2 Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-3

SAKL ve motor modelini saklar.

KUL S3 YUK  |Kullanici makrosu 3 kullanima sunulmak Uzere yiikle. -4

Yuklemeden 6nce saklanmis parametre ayarlari ve motor
modelinin uygulama igin uygun olup olmadigini kontrol edin.

KUL S3 Kullanici 3 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini  |-5
KAYDE ve motor modelini saklar.
9903 MOTOR TiPi  |Motor tipini secer. AM
Surucu galigirken degistirilemez.
AM Asenkron motor. Sincap kafesi rotorlu g fazli AC gerilim 1
beslemeli endiksiyon motoru.
PMSM Sabit miknatisli motor. Sabit miknatish rotor ve sintsoidal |2

geri emf gerilimli G¢ fazli AC gerilim beslemeli senkron
motor.
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9904 MOTOR KONT |Motor kontrol modunu seger. SKALER:
MODU FREK
VEKTOR: Acik cevrim vektor kontrol modu. 1
HIZ Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.
Referans 2 = ylzde cinsinden hiz referansidir. Mutlak
maksimum hiz olan %100 2002 MAX HIZ parametresinin
degerine esittir (veya minimum hizin mutlak degeri,
maksimum hiz degerinden daha yuksek ise 2007 MIN HIZ).
VEKTOR: Vektor kontrol modu. 2
MOM Referans 1 = rpm cinsinden hiz referansidir.
Referans 2 = ylzde cinsinden moment referansidir. %100
nominal momente esittir.
SKALER: Skaler kontrol modu. 3
FREK

Referans 1 = Hz cinsinden frekans referansidir.

Referans 2 = ylzde cinsinden frekans referansidir. Mutlak
maksimum frekans olan %100 2008 MAX FREKANS
parametresinin degerine esittir (veya minimum hizin mutlak
degeri, maksimum hiz degerinden daha yuksek ise 2007
MIN FREKANS).
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9905 MOTOR NOM |Nominal motor gerilimini tanimlar. Asenkron motorlar igin, {200V
GER motor gu¢ plakasindaki degere esit olmalidir. birimler:
Sabit miknatisli motorlar igin, nominal gerilim, nominal 230V
devirde geri emf gerilimidir. 400 V
Eger gerilim degeri gerilim / d/dak olarak, 6rnegin 60 V / E birimler:
1000 d/dak seklinde verilmisse, 3000 d/dak igin nominal hiz {400 V
3-60V =180V seklindedir. 400V
Stiriici, motoru giris besleme geriliminden daha yiiksek bir |U birimler:
gerilimle besleyemez. 460 V
Cikis gerilimi, nominal motor gerilimi tarafindan sinirlanmaz,
lineer olarak giris gerilimi degerine yukseltilir.
Cikis gerilimi
Giris gerilimi+ — —
9905 |
|
9 9'07 » Cikis frekansi
UYARI! Motoru, nominal motor geriliminden daha
yuksek bir gerilim seviyesine sahip bir besleme
hattina bagli olan bir surtclye kesinlikle baglamayin.
200 V birimler: |Gerilim. 1=1V
115...345V Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman siiriicii
400V E besleme gerilimine baglidir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
birimler: nominal degerinin surticinin nominal degerinden ve
200...600 V surucunun beslemesinden duguk oldugu durum igin de
400V U gecerlidir.
birimler:
230...690 V
9906 MOTOR NOM |Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki N
AKIM degere esit olmalidir.
0.2...2.0- I,y |Akim 1=0,1A
9907 MOTOR NOM |Nominal motor frekansini, yani, ¢gikis geriliminin motor E:
FREK nominal gerilimine esit oldugu frekansi tanimlar: 50,0 Hz
Alan zayiflama noktasi = Nom. frekans - Besleme gerilimi / |UY:
Motor nom. gerilim 60,0 Hz
10,0...500,0 Hz | Frekans 1=0,1Hz
9908 MOTOR NOM |Nominal motor hizini tanimlar. Motor gu¢ plakasindaki Tipe gore
HIZ degere esit olmalidir. degisir
50...30000 rpm |Hiz 1=1rpm
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9909 MOTOR NOM
cUC

Aciklama

Nominal motor glcunu tanimlar. Motor glg plakasindaki
degere esit olmalidir.

Def/FbEq
Pn

0,2...3,0 -
Py kW

Gug

1=
0,1 kw/
0.1 hp

9910 ID RUN

Bu parametre, Motor ID run adi verilen bir otomatik
kalibrasyon iglemini kontrol eder. Bu proses boyunca,
surtct motoru calistirir ve motor 6zelliklerini belirlemek ve
i¢c hesaplamalarda kullanilan bir model olusturmak icin
Olcimler gergeklestirir.

OFF/ID
MIK

OFF/ID MIK

Motor ID run prosesi ¢alistiriimaz. Tanimlama miknatislama
9904 ve MOTOR KONT MODU parametresine gore
gercgeklestirilir. Tanimlama miknatislamada motor modeli ilk
calistirma sirasinda motorun 10 - 15 sn sifir hizda
miknatislandiriimasi ile hesaplanir (sabit miknatisli motorun
bir devrin bir kismini déndurebilmesi diginda motor
donmemektedir). Motor parametresi degistikten sonra her
calistirmada model tekrar hesaplanir.

« Parametre 9904 = 1 (VEKTOR: HIZ) veya 2 (VEKTOR:
MOM): Tanimlama miknatislama gergeklestirilir.

+ Parametre 9904 = 3 (SKALER: FREK): Tanimlama
miknatislama gercgeklestiriimez.

ON

ID run. MUmkun olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler.
ID run bir dakika kadar strer. Asagidaki durumlarda ID run
Ozellikle gereklidir:

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

« calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

+ calisma icgin genis bir hiz araliginda, dlgulmuas herhangi
bir hiz verisi yokken (6rnegin bir darbeli enkoder yokken),
nominal motor momentinin Gzerinde bir moment araligi
gerektiginde.

Not: Motor galistirilan makineden mekanik olarak
ayriimahdir.

Not: ID run start edilmeden 6nce dénus yonunu kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri ydonde doner.

Not: Eger motor parametreleri ID run isleminden sonra
degisirse iglemi tekrarlayin.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik
A %50...80 arasinda galisir.

ID CALISMASI GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI
KONTROL EDIN!
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9912 MOTOR NOM |N-m olarak hesaplanan motor nominal momenti (hesaplama |0
TORK 9909 MOTOR NOM GUC ve 9908 MOTOR NOM HiZ
parametreleri degerlerine gore gergeklestirilir).
0...3000,0 N-m |Salt okunur 1=0,1
N-m
9913 MOTOR CIFT |N-m olarak hesaplanan kutup cifti numarasi (hesaplama 0
KUTUP 9907 MOTOR NOM FREK ve 9908 MOTOR NOM HiZ
parametreleri degerlerine gore gergeklestirilir).
- Salt okunur 1=
9914 MOTOR FAZ |Motor kablosundaki iki fazi ters gevirir. Bu, surtcu ¢ikig HAYIR
DEG terminallerindeki veya motor baglanti kutusundaki iki motor
kablosu faz iletkenin yerini degistirmeye gerek olmadan
motor dénme yonunu degistirir.
HAYIR Fazlar ters ¢cevriimemis 0
EVET Fazlar ters gevrilmis 1
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Dahili fieldbus'l fieldbus
kontrolu

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde dahili fieldbus ile surtcunin bir haberlesme agi uzerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecegi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakig

Surlcd, fieldbus adaptoru veya dahili fieldbus Gzerinden harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Fieldbus adaptoru kontrolu igin, bkz. bolum Fieldbus adaptérli fieldbus
kontrolii, sayfa 325.

Dahili fieldbus Modbus RTU protokoliniu desteklemektedir. Modbus bir dizisel,
eszamanli olmayan protokoldir. islem yar gift yonludur.

Dahili fieldbus ya RS-232 (kontrol paneli konektoru X2) ya da EIA-485 (surucu
terminaline bagl X3 istege bagli FMBA-01 Modbus adaptora terminali X1) ile
baglanabilir. RS-232 ile haberlesme kablosunun maksimum uzunlugu 3 metre ile
sinirlandiriimigtir. FMBA-01 Modbus adaptori modula hakkinda daha fazla bilgi
almak icin bkz. FMBA-01 Modbus adaptori moddli kullanim kilavuzu
(BAFE68586704 [ingilizce)).

RS-232, noktadan noktaya bir uygulama olarak tasarlanmistir (tek slave kontrol eden
tek bir master). EIA-485, ¢cok noktali bir uygulama olarak tasarlanmistir (bir ya da
daha fazla slave kontrol eden tek bir master).



302 Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii

Fieldbus kontrolori

Fieldbus

RS-232 1)

Diger
cihazlar

panel konnektoru

FMBA-01
Modbus adaptoéru

Veri akigi

- Referanslar

X1

EIA-485 1)

<¢— Kontrol word (CW) ———

Durum word (SW) —p»
Gergek degerler ———»

Parametre R/W
talep/yanit

|

1) Danhili fieldbus (Modbus)
baglantisi RS-232 veya
EIA-485'ir.

islem 1/0 (Déngisel)

Servis mesajlari (dongusel
olmayan)

Surucu tum kontrol bilgisini fieldbus arayuzunden almak Uzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus arayizi ve diger mevcut kaynaklar, or. dijital ve analog girisler

arasinda dagitilabilir.
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Dahili Modbus uzerinden iletisimin kurulmasi

Fieldbus kontrolU i¢in surtcuyd konfigure etmeden énce FMBA-01 Modbus adaptéri
Opsiyonel fieldbus modtiliini baglayin. sayfadaki 35 bolumUu ve modul kilavuzunda
verilen talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Fieldbus hatti araciligiyla haberlesme, 9802 HAB PROT SEC parametresini STD
MODBUS veya MODBUS RS232 olarak ayarlamakla baslatilir. 53 EFB PROTOKOL
grubundaki haberlesme parametreleri de ayarlanmalidir. Asagidaki tabloya bakin.

5317 EFB PAR17

Parametre Alternatif Fieldbus Fonksiyon/Bilgi
ayarlar kontrolu
ayarlan
HABERLESME BASLATMA
9802 HAB PROT SECILMEDI STD MODBUS Dahili fieldbus haberlesmesini
SEC STD MoDBUS  |(EIA-485 ile) baslatir.
HARICI FBA MODBUS RS232
MODBUS Rs232|(RS-232le)
ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU
5302 EFB 0...247 Herhangi bir RS-232/EIA-485 bagdlantisi
ISTASYON NO istasyon kimlik adresini belirtir.
Ayni siradaki iki istasyon ayni
adrese sahip olamaz.
5303 EFB HAB HIZI |1,2 kbit/s RS-232/EIA-485 baglantisinin
2.4 kbit/s haberlesme hizini belirtir.
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
115,2 kbit/s
5304 EFB PARITE |8N1 Parite ayarini belirtir. Ayni ayarlar
8N2 tum on-line istasyonlarda
8E1 kullaniimahdir.
801
5305 EFB HAB ABB SUR LIM  |Herhangi bir Sdrucu tarafindan kullanilan
PROFIL DCU PROFILE haberl. profilini secer. Bkz. bolim
ABB SUR DOLU Haberlesme Profilleri sayfa 315.
5310 EFB PAR10 0...65535 Herhangi bir Modbus register 400xx'e

eslenecek bir gercek deger
secer.

53 EFB PROTOKOL grubundaki konfiglrasyon parametreleri ayarlandiktan sonra
surucu kontrol parametreleri (bdlum Sdirticti kontrol parametreleri sayfa 304) kontrol
edilmeli ve gerektiginde ayarlanmalidir.

Yeni ayarlar, sirticl tekrar acildiginda ya da 5302 EFB ISTASYON NO parametresi
ayari silinerek resetlendiginde devreye girecektir.
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Surucu kontrol parametreleri

Modbus iletisimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan surucu kontrol
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapilmahdir.

Fieldbus kontrol i¢in ayarlama sttunu, Modbus araylzu istenen kaynak oldugunda
veya istenen o 6zel sinyal i¢in hedef ydn oldugunda kullanilacak dederi verir.
Fonksiyon/Bilgi stutunu parametrenin agiklamasini verir.

Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontrolii adresi
ayarlan
KONTROL KOMUT KAYNAK SECIMi ABB DRV |DCU
1001 HAR1 HABERLES | Aktif kontrol konumu olarak HARICI1 40031
KOMUTLAR |ME secildiginde 03071 FB KONTRL bit 0...1
WORD 1 bit0...1' (STOPISTART)
etkinlegtirir.
1002 HAR2 HABERLES | Aktif kontrol konumu olarak HARICI2 40031
KOMUTLAR |ME secildiginde 0307 FB KONTRL bit 0...1
WORD 1 bit0...1' (STOPISTART)
etkinlestirir.
1003 DONUS ILERI 1001 ve 1002 parametreleriyle 40031
YONU GERI tanimlanmig sekliyle donusg yonu bit 2
IKI YONLU |kontroltini etkinlestirir. Donis yonii
kontrolU icin, bkz. bélim Referans
yobnetimi, sayfa 311.
1010 JOGGING HABERLES | 0302 FB KONTRL WORD 2 bit 40032
SEC ME 20...21 (JOG 1/ JOG 2) izerinden bit
joglama 1 veya 2'yi etkinlegtirir. 20...21
1102 HAR1/HAR2 |HABERLES |HAR1/HAR2 secimini 0301 FB 40001 40031
SECIMI ME KONTRL WORD 1 bit 5 (HARICI2)  |bit 11 bit 5
Uzerinden etkinlestirir; ABB slrlcu
profili 5319 EFB PAR19 bit 11 (EXT
CTRL LOC) ile.
1103 REF1 HABERLES |HARICI1 aktif kontrol yeri olarak REF1 icin 40002
SECIMI ME secildiginde Fieldbus referans REF1
HAB+AIT  |kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
HAB'AIT | almak igin bkz. bolim Fieldbus
referanslari, sayfa 308 .
1106 REF1 HABERLES |HARICI2 aktif kontrol yeri olarak REF2 icin 40003
SECIMI ME secildiginde Fieldbus referans REF2
HAB+AIT  |kullanilir. Diger ayarlar hakkinda bilgi
HAB*AI1

almak igin bkz. bdlim Fieldbus
referanslari, sayfa 308 .
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Parametre Fieldbus |Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontrolu adresi
ayarlan
CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMI ABB DRV |DCU
1401 ROLE CIKIS |HABERLES| 0134 HAB RO WORD sinyaliyle réle | 0134 sinyali igin
1 ME cikisi RO kontrollini etkinlestirir. 40134
HAB(-1)
1501 AO1 ICERIK [135 Fieldbus 0135 HAB DEGERI 1 0135 sinyali igin
SEC referansinin icerigini AO analog 40135
cikisina yonlendirir.
SISTEM KONTROL GIRISLERI ABB DRV |DCU
1601 RUN AKTIF |HABERLES |Ters gevrilmis Calisma izni sinyali 40001 40031
ME kontroliinii (Calisma devre dis1) 0307 |bit 3 bit 6
FB KONTRL WORD 1 bit 6
(RUN_DISABLE) aracihgiyla
etkinlestirir; ABB surlculeri profili
5319 EFB PAR19 bit 3 (INHIBIT
OPERATION) ile.
1604 HATA HABERLES |Fieldbus 0301 FB KONTRL WORD 1 {40001 40031
RESET SEC |ME bit 4 (RESET) araciliiyla hata bit 7 bit 4
resetlemeyi etkinlestirir; ABB
slrlculeri profili 5319 EFB PAR19 bit
7 ile (RESET).
1606 LOKAL KILIT |HABERLES| 0301 FB KONTRL WORD 1bit 14 |- 40031
ME (REQ_LOCALLOC) {izerinden lokal bit 14
kontrol modu kilitleme sinyali
1607 PARAMETR |YAPILDI Parametre deger degisimlerini 41607
E HAFIZA  |\KAYDET... |(fieldbus kontrolii ile yapilanlar da
dahil) kalici hafizaya saklar.
1608 START IZNi |HABERLES| 0302 FB KONTRL WORD 2bit18 |- 40032
1 ME (START _DISABLE1) lizerinden ters bit 18
Start izni 1 (Start devre disi)
1609 START IZNi |HABERLES| 0302 FB KONTRL WORD 2bit19 |- 40032
2 ME (START_DISABLE?) (izerinden ters bit 19
Start izni 2 (Start devre disi)
LIMITLER ABB DRV |DCU
2013 MIN HABERLES | 0301 FB KONTRL WORD 1bit15 |- 40031
MOMENT  |ME (TORQLIM?Z) lizerinden minimum bit 15
SEC moment siniri 1/2 segimi
2014 MAX HABERLES | 0301 FB KONTRL WORD 1bit15 |- 40031
MOMENT  |ME (TORQLIM?Z) iizerinden maksimum bit 15
SEC moment siniri 1/2 segimi
2201 RAMPA 1/2 |HABERLES| 0301 FB KONTRL WORD 1bit10 |- 40031
SECIMI ME (RAMP_2) lizerinden bit 10

hizlanmal/yavaglama rampa cifti
secimi
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Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi Modbus kayit
kontroli adresi
ayarlan
2209 RAMPA HABERLES | 0301 FB KONTRL WORD 1 bit 13  |40001 40031
GIRISI 0 ME (RAMP_IN_0) tizerinden rampa girisi |bit 6 bit 13
sifira; ABB surUclileri profili 5319
EFB PAR19 bit 6 ile (RAMP_IN _
ZERO)
HABERLESME HATA FONKSIYONLARI ABB DRV |DCU
3018 HAB HATA |SECILMEDI|Fieldbus haberlesmesi kesildiginde |43018
FONK HATA stirliciiniin eylemini belirler.
\?ABI'T HIz
SON Hiz
3019 HAB HATA |0,1... iletisim kesintisinin tespit edildigi 43019
SURESI 600,0's andan 3018 HAB HATA FONK
parametresiyle secilen igsleme kadar
gecen slreyi tanimlar.
PID CONTROLLER REFERENCE SIGNAL SOURCE SELECTION ABB DRV |DCU

4010/ SETDEGERI
4110/ SECIM
4210

HABERLES
ME

HAB+AI1
HAB*AI1

PID kontrol referansi (REF2)

REF2 igin 40003
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Fieldbus kontrol arayuzu

Bir fieldbus sistemi ile sUrlcu arasindaki haberlesme 16 bit giris ve ¢ikis data word
(ABB suruculeri profili) ile 32 bit giris ve ¢ikis word'lerinden olusur (DCU profili ile).
B Kontrol word’u ve Durum word’u

Kontrol word’u (CW) sUrucuya bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Kontrol word’u fieldbus kontrol cihaziyla surtciye gonderilir. Strtcu, Kontrol
word’unde yer alan bit-kodlu talimatlara gore durumlari arasinda yer degistirir.

Durum word’u (SW), suriciden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum bilgilerini
iceren bir word’dur.
B Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (6rnegin,
tersine donus yonu) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki tamlayicisinin
hesaplanmasi ile olusturulur. Her bir referans word'inUn igerigi hiz, frekans, moment
veya proses referansi olarak kullanilabilir.

B Gergek degerler

Gergek degerler (ACT) surtcunun segilmis deg@erleri ilgili bilgi iceren 16 bit
word'lerdir.
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Fieldbus referanslari

B Referans sec¢imi ve diizeltimi

Fieldbus referansi (sinyal segimi metinlerinde HABERLESME olarak adlandirilir),
referans secim parametrelerinden biri + 1703 REF1 SECIMi ya da 1106 REF1
SECIMI + HABERLESME, HAB+AI1 veya HAB*AI1 olarak ayarlanarak segilir. 1703
veya 1106 parametresi, HABERLESMEolarak ayarlandiginda, fieldbus referansi s6z
konusu duzeltme olmadan iletilir. 7703 veya 1106 parametresi, HAB+AI1 veya
HAB¥AI1 olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi agsagidaki ABB suruculeri profili
orneklerinde goruldugu gibi Al1 analog girisi kullanilarak duzeltilir.

Ayar HABERLESME > 0 iken HABERLESME < 0 iken

HAB+ | HABERLESME(%) - (MAX-MIN) + MIN HABERLESME(%) - (MAX-MIN) - MIN

Al + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN) + (Al(%) -50%) - (MAX-MIN)
Diizeltilen

referans (rpm)

COMM

Maks. limit

1500

750 -750

0 " Maks. limit 1-1500
y
Diizeltilen referans
(rpm)
Diizeltilen referans
(rpm)
A
1500 — — — + — — — + 0
Maks limit -
1200} — — — ' g 300
Al 26100
7507 - — e ° -750
Al %50
300 T T Min fimit -1200
\ |
0 ! . COMM -1500
0 50 100 © REF (%)

Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX | 1108 REF2 MAX parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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Ayar HABERLESME > 0 iken HABERLESME < 0 iken
HAB*A |HABERLESME(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-|HABERLESME(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-
11 MIN) + MIN MIN) - MIN

Diizeltilen referans

(rpm)

A COMM
Maks. limit REF (%) 100 -0 0
1800 — - - ‘ P T Min. limit = Al = %0, ' 0
¢ | *
AL %50 | R
Al = 9100 ", %%, | »
*
750 — - :’___.T* — 1-750
R ' . Al= #9450
* | | 14 |
,’ | | C . P = %100
ol CAl=%0 - Min. limit Maks. limit e 11500
0 50 100 COMI\({I
REF (%) Diizeltilen referans
(rpm)

Diizeltilen referans

(rpm)

A COMI\gI 100 50 0
1500} — — — — — — — - REF (%) 15 - 0
12001 _ _ _ ‘ | Maks. sinir Min. limit | Al= %0 300

Al=00 Lo7T : |
750 | — /jif%%o_ - : - - et 1-750
e | Al = %0 Min. limit Maks. limit Al= %50
300 ‘ | - - ‘ | 1-1200
0 | | »COMM L777L7777_15OO
0 50 100 REF (%) v
Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX [ 1108 REF2 MAX parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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B Fieldbus referans olcekleme

REF1 ve REF2 fieldbus referanslari agagidaki tablolarda gosterildigi gibi ABB
suruculeri profili icin dlgeklendirilir.

Not: Referans duzeltmeleri (bkz. bolim Referans secimi ve dizeltimi, sayfa 310)
Olceklendirme isleminden once gercgeklestirilir.

Referans |Aralik |Referans |Olgeklendirme Gorusgler

tipi

REF1 -32767 |Hiz veya -20000 = -(par. 17105) Nihai referans asagidaki ile
frekans 0=0 sinirlanmigtir1704/1105.
+32767 +20000 = (par. 71105) Gergek motor hizi

(20000, %100'e karsilik gelir) |2007/2002 (hiz) veya
200712008 (frekans)
tarafindan sinirlanir.

REF2 -32767 |Hiz veya -10000 = -(par. 1708) Nihai referans asagidaki ile
frekans 0=0 sinirlanmistir1707/1108.
+32767 +10000 = (par. 71108) Gergek motor hizi

(10000, %100'e karsilik gelir) |2007/2002 (hiz) veya
200712008 (frekans)
tarafindan sinirlanir.
Tork -10000 = -(par. 1108) Son referans 2015/2017
0=0 (moment 1) veya
+10000 = (par. 1108) 2016/2018 (moment 2)
(10000, %100'e karsilik gelir) |tarafindan sinirlandirilir.
PID -10000 = -(par. 1708) Son referans 4012/4013
referansi 0=0 (PID set 1) veya 4112/4113

+10000 = (par. 71708)
(10000, %100'e karsilik gelir)

(PID set 2) tarafindan
sinirlandirilir.

Not: 7104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans
Olceklendirme Uzerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.
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B Referans yonetimi

Dénme yénii kontrolii her bir kontrol konumu igin (HARICi1 ve HARICI2) grup 10
START/STOP/YON parametreleri kullanilarak konfigiire edilir. Fieldbus referanslari
cift kutupludur, negatif ya da pozitif olabilirler. Asagidaki sekiller grup 10
parametreleri ve fieldbus referans isaretinin REF1/REF2 referansini Gretmek igin
nasil etkilestiklerini gosterir.

HABERLESME isareti tarafindan
belirlenen yon

Dijital komut ile belirlenen yon,
ornegin dijital giris,
kontrol paneli

Pa__r. 1_003 Sonu SOﬂUf
DONUS REF1/2 REF1/2
YONU = T T
ILERI Maks. ref. +- - - - Maks. ref. 4 - - - -
Fieldbus | | ] Fieldbus | | |
ref. 12 =300 %100 | ref. 12 9400 %100 |
%-163 %163 %-163 %163
+[Maks. ref.] 4 +[Maks. ref.] +
Pa__r. _1_003 SonUf Sonu
DONUS REF1/2 REF1/2
YONU = GERI
4+ Maks. ref. + Maks. ref.
%-163 %163 %-163 %163
Fieldbus | %-100 %100 | Fieldbus | %-100 %100 |
ref. 1/2 | I t | ref. 1/2 | : I |
/o | +[Maks. ref.] +[Maks. reff- > ‘
Par 1003 Sonuf Sonu
DONUS REF1/2 REF12 ygn
AN K] -1 T komutu
YQNU.. IKI ILERI
YONLU Maks. ref. - - - - Maks. ref. +-- - - -
%-163 l 1
Fieldbus | %-1|00 ; | Fi?lc11t/)2us | . ; |
ref. 1/2 | f %100 | ref. %100 %100 J
: %163 %-163 : %163
/] - +[Maks. ref]4- - - -\
[Maks. ref.] [Maks. ref.] T
komutu
- GERI

B Gergek degerin ol¢ceklendirilmesi

Gergek degerler olarak ana sisteme gonderilen sayilarin dlgceklendiriimesi secilen
fonksiyona baglidir. Bkz. Gergek sinyal ve parametreler bdlimu, sayfa 175.
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Modbus eslestirme

Asagidaki Modbus fonksiyon kodlari, suricu tarafindan desteklenmektedir.

Fonksiyon

Kod
heks
(ond)

ilave bilgi

Coklu Tutma
Kayitlarini
Oku

03 (03)

Slave cihazdaki kayitlarin degerlerini okur.

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Tekli Tutma
Kaydi Yaz

06 (06)

Slave cihazdaki tek bir kayda yazar.

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans degerleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Diagnostik

08 (08)

Ana ve slave cihazlar arasindaki haberlesmenin veya slave cihaz
icindeki cesitli dahili hata durumlarinin kontrol edilmesi igin
kullanilan bir dizi test saglar.

Asagidaki alt kodlar desteklenmektedir:

00 Dénus Sorgu Verileri: Talep verilerinde gegirilen veriler yanit
olarak aktarilacak olan verilerdir. Yanit mesajinin tamami talep ile
ayni olmalidir.

01 Haberlesme Secenedini Yeniden Baslat: Slave cihaz seri hat
portu yeniden baslatiimali ve haberlesme olay sayagclarinin tamami
silinmelidir. Eger port Yalnizca Dinleme Modunda ise yanit
verilmez. Eger port Yalnizca Dinleme Modunda degilse, yeniden
calistirmadan 6nce normal yanit verilir.

04 Yalnizca Dinleme Modunu Etkinlestir: Adreslenmis slave cihazi
Yalnizca Dinleme Moduna alir. Bu sekilde cihaz ag Uzerindeki
diger cihazlardan yalitilir ve adreslenen uzaktaki cihazla kesintisiz
olarak haberlesmeye devam edilebilir. Yanit yok. Bu moda
gegildikten sonra iglenecek olan tek fonksiyon Haberlesme
Segenegini Yeniden Bagslat fonksiyonudur (alt kod 01).

Coklu Tutma
Kayitlarini Yaz

10 (16)

Slave cihazdaki kayitlara yazar (1 ile yaklasik 120 kayit arasi).

Parametre setleri, kontrol, durum ve referans deg@erleri tutulan
kayitlar olarak eslenir.

Coklu Tutma
Kayitlarini
Oku/Yaz

17 (23)

Tek bir Modbus igleminde tek okuma iglemi ile tek yazma igleminin
kombinasyonunu gergeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10). Yazma
islemi okuma isleminden dnce gergeklestirilir.

B Kayit esleme

Surlcu parametreleri, Kontrol/Durum word'u, referanslar ve gercek degerler 4xxxx

alanina eglenir, boylece:

* 40001...40099 surtcl kontrol/durum, referans ve gercek degerleri icin ayrilir.

* 40101...49999, 0101...9999 surucu parametreleri igcim ayrilmigtir (drnegin,
40102, 0102 parametresidir). Bu eslemede binler ve yuzler basamagi grup
numarasini ifade ederken onlar ve birler basamagi grup iginde parametre

numarasini gosterir.
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Surlcu parametreleri ile eslesmeyen kayit adresleri gegersizdir. Eger gegersiz
adresleri okuma veya yazma denemesi yaplilirsa, Modbus araylzu denetleyiciye bir
kural disi durum kodu gonderir. Bkz. Harici birakma kodlar, sayfa 314.

Asagidaki tabloda 40001...40012 ve 40031...40034 Modbus adreslerinin igerigi

hakkinda bilgi verilmistir.

Modbus kaydi

Erigsim

Bilgi

40001 |Kontrol word

R/W

Kontrol word. Sadece ABB suruculer profili tarafindan
desteklenir, 6rnegin, 5305 EFB HAB PROFIL ayari ABB
SUR LIM veya ABB SUR DOLU oldugunda. 5319 EFB
PAR19 parametresi parametresinde Kontrol word'un
onaltil formatta kopyasi goriimektedir.

40002 |Referans 1

R/W

Harici referans REF1. Bkz. bolum Fieldbus referanslari
sayfa 308.

40003 |Referans 2

R/W

HARICI2 Harici referansi. Bkz. bdlum Fieldbus
referanslari sayfa 308.

40004 |Durum word'u

Durum word'u. Sadece ABB suruculer profili tarafindan
desteklenir, 6rnegin, 5305 EFB HAB PROFIL ayari ABB
SUR LIM veya ABB SUR DOLU oldugunda. 5320 EFB
PARZ20 parametresi parametresinde Kontrol word'un
onaltil formatta kopyasi goriimektedir.

40005 |Gergek 1...8

40012

Gergek deger 1...8. 5370... 5317 parametrelerini
kullanarak Modbus kaydi 40005...40012'ye eslenecek
bir gercek deger secin.

40031 |Kontrol Word LSW

R/W

0301 FB KONTRL WORD 1, 6rnegin DCU profili 32-bit
Kontrol word'unun en az anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.

40032 |Kontrol word MSW

R/W

0302 FB KONTRL WORD 2, 6rnegin DCU profili 32-bit
Kontrol word'unun en anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.

40033 [Durum word LSW

0303 FB STS WORD 1, 6rnegin DCU profili 32-bit
Durum word'unun en az anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFiIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.

40034 | ACS355 Durum
word MSW

0304 FB DURUM WORD 2, érnegin DCU profili 32-bit
Durum word'unun en anlamli word'u.

Sadece DCU profili tarafindan desteklenir, 6rnegin,
5305 EFB HAB PROFIL ayari DCU PROFILE
oldugunda.
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Not: Standart Modbus yoluyla parametre yazilari her zaman degiskendir, orn.
degistirilen degerler otomatik olarak kalici bellekte depolanmaz. Tum degistirilen
degerleri kaydetmek icin 1607 PARAMETRE HAFIZA parametresini kullanin.

B Fonksiyon kodlari

4xxxx tutma haydi i¢in desteklenen fonksiyon kodlari:

Kod |Fonksiyon ismi |ilave bilgi
onalt.
(ond)

03 |[Okuma 4X Kayit |Slave cihazdaki kayitlarin ikililerinin (4X referanslar) degerlerini
(03) okur.

06 |Tekli4X kaydini  |Bir degeri tek kayit olarak ayarlar (4X referans). Yayinlandiginda
(06) |6nceden belirle fonksiyon ayni kayit referansini ekli tim slave cihazlara ayarlar.

10 |Coklu 4X Degerleri bir kayit sirasina ayarlar (4X referanslar).

(16) [kayitlarini Yayinlandiginda fonksiyon ayni kayit referansini ekli tim slave
onceden belirle cihazlara ayarlar.

17 |4X kayitlarini Tek bir Modbus igleminde tek okuma islemi ile tek yazma igleminin

(23) |Okul/Yaz kombinasyonunu gercgeklestirir (fonksiyon kodlari 03 ve 10).

Yazma iglemi okuma igleminden once gergeklestirilir.

Not: Modbus veri mesajinda 4xxxx kaydi xxxx -1 seklinde adreslenmistir. Ornegin
40002 kaydi 0001 olarak adreslenir.

B Harici birakma kodlar

Harici kodlari surtcuden gelen seri haberlesme yanitlaridir. Strtcu asagidaki tabloda
bulunan standart Modbus hari¢ birakma kodlarini destekler.

Kod [Adi Aciklama
01 Kural Digi Desteklenmemis komut
Fonksiyon
02 |Kural Digi Veri Adres yok ya da okuma/yazma korumali.
Adresi
03 |Kural Disi Veri Sdrucu igin hatali deger:
Degeri + Deger minimum veya maksimum limitin disinda.

+ Parametre salt okunurdur.
* Mesaj ¢cok uzundur.
+ Baglat etkin oldugunda parametre yazmaya izin verilmez.

» Fabrika makrosu secili oldugunda parametre yazmaya izin
verilmez.

Surlcu parametresi 53718 EFB PAR18, en yeni harici kodu saklar.
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Haberlesme Profilleri

Dahili fieldbus ¢ haberlesme profilini destekler:

* DCU haberlegsme profili (DCU PROFILE)

+ ABB suriculeri sinirli haberlesme profili (ABB SUR LIM)
+ ABB siriculeri tam haberlesme profili (ABB SUR DOLU).

DCU profili kontrol ve durum arayuzunu 32 bit dederine uzatir ve ana surucu
uygulamasi ile dahili fieldbus ortami arasindaki dahili araytzdur. ABB suruculeri
sinirh profili, PROFIBUS araytiziine baglidir. ABB siiriculeri tam profili (ABB SUR
DOLU), ABB SUR LIM uygulamasi tarafindan desteklenmeyen iki Kontrol Word bitini
destekler.

Modbus Dahili fieldbus
ag RS-232/E1A-485 Sdrucu

ABB SUR LIM |
ABB SUR DOLU

ABB suruculeri s e e DCU profili
Veri donustirme |<e{—»

>
T 5310...5317
parametreleri
tarafindan segilen
gercek degerler

DCU PROFILE
DCU profili Kontrol/Durum word DCU profii
Veri donusturme T
REF1/2 icin 5310...5317
parametreleri

tarafindan segilen
gercek degerler

B ABB siruculeri haberlesme profili

ABB surtculeri haberlesme profilinin iki uygulamasi bulunmaktadir: ABB surtculeri
tam ve ABB suruculeri sinirli. ABB suruculeri haberlesme profili 5305 EFB HAB
PROFIL parametresi, ABB SUR DOLU veya ABB SUR LIM olarak ayarlandiginda
etkindir. Profilin Kontrol word’u ve Durum word’u asagida agiklanmistir.

ABB siiriiciileri haberlesme profilleri HARICi1 ve HARICI2 yollarindan her biri ile
kullanilabilir. Kontrol word'u komutlari 70071 HAR1T KOMUTLAR veya 1002 HAR?Z2
KOMUTLAR parametreleri (hangi kontrol konumu devrede ise) HABERLESME
HABERLESME olarak ayarlandiginda aktiftir.
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Kontrol word

Asagidaki tablo ve 379 numarali sayfadaki semada ABB surtculeri profili igin Kontrol
Word igerigi anlatilir. Buyuk ve kalin harfli yazilar semada goésterilen durumlara aittir.

ABB siiriiculeri profili Kontrol word, parametre 5319 EFB PAR19

Bit |Adi Deger |Yorumlar
0 OFF1 KONTROL |1 READY TO OPERATE gir.
0 Aktif yavaslama rampasinda durma (2203/2206). OFF1
ACTIVE gir; diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY
TO SWITCH ONailerle.
1 OFF2 KONTROL |1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
0 Acil durum _OFF, surucu serbest durusta.
OFF2 ACTIVE gir; SWITCH-ON INHIBITED’e ilerle.

2 OFF3 KONTROL |1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).

0 Acil stop, Sl:JI’UCU par. 2208 ile tanimlanan slrede durur.
OFF3 ACTIVE gir; SWITCH-ON INHIBITED’e ilerle.
UYARI! Bu stop modunu kullanarak motor ve c¢alistirilan
makinenin stop edilebileceginden emin olun.

3 INHIBIT 1 OPERATION ENABLED gir. (Not: Calisma izni sinyali aktif

OPERATION olmaldir; bkz. 1607 parametresi. Eger 7607 parametresi
HABERLESME olarak ayarlanmigsa bu bit ayni zamanda
Calisma izni sinyalini de aktiflestirir.)
0 Calismayi engeller. OPERATION INHIBITED gir.

4 Not: Bit 4 yalnizca ABB SUR DOLU profili tarafindan desteklenir.

RAMP_OUT_ 1 RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED gir.

ZERO . 0 Rampa fonksiyon jenerator ¢ikisini sifira getirin.

(DAgLBU‘?UR Rampalari sifirlayin (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlegtirin.

RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED gir.

0 Rampayi durdur (Rampa fonksiyon jeneratorine ait ¢ikis
tutuldu)

6 RAMP_IN_ 1 Normal ¢galisma. OPERATING gir.

ZERO 0 Rampa fonksiyon jeneratorine ait girigi sifira zorla.

7 RESET 0=>1 Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITED gir. 7604 parametresi HABERLESME olarak
ayarlandiginda etkindir.

0 Normal ¢alismaya devam et.

8... [Kullaniimiyor
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ABB siriiculeri profili Kontrol word, parametre 53719 EFB PAR19

Bit |Adi |Deger |Yorum|ar
10 |Not: Bit 10 yalnizca ABB SUR DOLU tarafindan desteklenir.
REMOTE_CMD |1 Fieldbus kontrol saglandi.
(équBU?UR 0 Kontrol word # 0 veya referans # 0: Son Kontrol word ve
referansi sakla.
Kontrol word = 0 ve referans = 0: Fieldbus kontroli devrede.
Referans ve yavaglama/hizlanma rampasi kilitlendi.
11 EXT CTRL LOC |1 Harici kontrol yeri HARICIi2'yi segin. 17102 parametresi
HABERLESME olarak ayarlandiginda etkindir.
0 Harici kontrol yeri HARICIi1’i segin. 1702 parametresi
HABERLESME olarak ayarlandiginda etkindir.
12...|Rezerve
15

Durum word

Asagidaki tablo ve 379 numarali sayfadaki semada ABB suruculeri profili icin Durum
Word igerigi anlatilir. Blyuk ve kalin harfli yazilar semada gdsterilen durumlara aittir.

ABB siurticuleri profili (EFB) Durum word, 5320 EFB PAR20

parametre
Bit [Adi Deger |DURUM/Acgiklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
3 ACTI 0..1 HATA. Bkz. Hata izleme bolimu, sayfa 335.
0 Ariza yok
4 OFF_2_STA 1 OFF2 etkin degil
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3_STA 1 OFF3 etkin degil
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED
0 Ac¢ma engelleme devrede degil
7 ALARM 1 Alarm. Bkz. Hata izleme bdlimu, sayfa 335.
0 Alarm yok
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ABB surticuleri profili (EFB) Durum word, 5320 EFB PAR20

parametre
Bit |Adi Deger |DURUM/Aciklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)
8 AT_SETPOINT |1 OPERATING. Gercgek deger referans degere esit (=
tolerans sinirlari dahilinde, 6rn. hiz kontrollinde ¢ikis hizi ve
hiz referansi arasindaki fark nominal motor hizinin %4/1'i*
ya da daha az).
* Asimetrik histeresis: hiz referans alanina girdiginde %4,
hiz referans alanindan ¢iktiginda %1.
0 Gercgek deger referans degerinden farklidir (= tolerans
limitleri disindadir).
9 REMOTE 1 Siriict kontrolii konumu: REMOTE (HARICI1 veya
HARICI2)
0 Sarucu kontrol konumu: LOCAL:
10 |ABOVE_LIMIT 1 Denetlenen parametre degeri denetleme Ust sinirini agiyor.
Denetlenen parametre degeri denetleme alt sinirinin altina
disene _kadar bit degeri 1'dir. Bkz. Parametre grubu 32
DENETIM.
0 Denetlenen parametre degeri denetleme alt sinirinin altina
duser. Denetlenen parametre degeri denetleme Ust sinirini
gecene kadar bit degeri 0'dir. Bkz. Parametre grubu 32
DENETIM.
11 EXT CTRLLOC |1 Harici kontrol yeri HARICI2 segili
0 Harici kontrol yeri HARICI1 segili
12 |EXT RUN 1 Harici Calisma izni sinyali alinmigtir
ENABLE 0 Harici Calisma izni alinamadi
13... |Rezerve

15
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Durum semasi

Asagidaki durum semasi ABB suruculeri profili icin Kontrol word't (CW) ve Durum
word't (SW) bitlerinin start-stop fonksiyonunu gdsterir.

Herhangi bir durumdan Herhangi bir durumdan Herhangi bir durumdan
Acil Stop —— Acil Stop Kapali _I_ Hata
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
we-m_| OFF3 OFF?2 A HATA — (SW Bit3=1)
(SW Bit5=0) AKTIF AKTIE — (SW Bit 4=0)
(CW Bit7=1)**
n(f):o [ |=0 v— I#
| N |
Ll Ll

Herhangi bir durumdan

OFF1 (CW Bit0=0) mafem OV
SwBit=0) —] OFF' INPUT POWER OFF | | eNGELLENDI [— (SW Bit6=1)
- AKTIF
. Giig ACIK J_ (CW Bit0=0)
N(F)=0/ 1=0 mutem + ,\
| gl
A B CD ACMAYA | .
HAZIR DEGIL (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx x1*xx xxxx x110)
. CALISMA CALISMAYA | _ s\ Bito=1
(SW Bit2 =0F—1 ENGELLENDI HAZIR (SW Bit0=1)
CALISMA ENGELLENDI + -;— (CW= xxxx x1*xx xxxx x111)
|
B* C* D*
CA';"E;’I'QYA L (SW Bit1=1)
(CW Bit4=0)* b (CW Bit3=1 ve
SW Bit12=1)
ALISMA .
cCD S (swaie=1)
A —<}—
[_1 Durum (CW Bit5=0) (CW=xxxx x1*xx xxx1* 1111
=== Durum degisimi ornegin Bit4=1)
=== Ornekte tanimlanan yol RFG CIKIS
CW = Kontrol word D IZIN VAR*
SW = Durum word (CW Bit6=0) B* —1—y

RFG = Rampa fonksiyon jeneratoru
| = Par. 0104 AKIM

f=Par. 0103 CIKIS FREKANSI RFG: AiﬁEiLFERATOR
n=Hz

* yalnizca ABB SUR DOLU profili ¢ (CW=300x X1*xx x111% 1111
tarafindan desteklenir. srnegin Bit6=1)

** Eger hata herhangi bagka bir | o
kaynaktan resetlenirse (6rnegin sayisal OPERATING (SWBits=1)

giris) bu durum gegisi yine olusur.

pm (CW=30xxx x1*xx xx11* 1111
] ornegdin Bit5=1)

:
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B DCU haberlesme profili

DCU profili kontrol ve durum arayuzunu 32 bite genislettiginden, kontrol (0307 ve
0302) ve durum (0303 ve 0304) word'leri igin iki farkli sinyale ihtiya¢ duyulmaktadir .

Kontrol word'leri

Asagidaki tabloda DCU profili icin Kontrol word igerigi anlatiimaktadir.

DCU profili Kontrol word, parametre 0307 FB KONTRL WORD 1

Bit

Adi

Deger

Bilgi

0

STOP

1

Durma modu parametresi (2702) ya da durma modu
taleplerine gore durma. (7 ve 8 bitleri).

Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur
komutuyla sonugclanir.

islem yok

START

Start

Not: Ayni anda verilen STOP ve START komutlari, durdur
komutuyla sonuglanir.

islem yok

GERI

Geri yon. Yon, bit 2 ve 31 (=referansin isareti) degerlerinde
XOR kullanilarak belirlenir.

ileri yon

LOCAL

Lokal kontrol moduna gir.

Harici kontrol moduna gir.

RESET

Resetleme.

islem yok

HARICI2

Harici kontrol HARICi2'ye gegis.

Harici kontrol HARICIi1'e gegis.

RUN_DISABLE

Calisma iznini devre disi birak.

Calisma iznini etkinlestir.

STPMODE_R

Aktif yavaslama rampasinda durma (bit 10). Bit O degeri 1
olmahdir (STOP).

islem yok

STPMODE_EM

Acil stop. Bit 0 degeri 1 olmalidir (STOP).

islem yok

STPMODE_C

Serbest durus. Bit 0 degeri 1 olmalidir (STOP).

islem yok

10

RAMP_2

=1 O|=|O|—~]|O

Hizlanmal/yavaslama rampa cifti 2'yi kullanin (2205...2207
parametreleri tarafindan belirlenir).

Hizlanmal/yavaslama rampa cifti 1'i kullanin (2202...2204
parametreleri tarafindan belirlenir).

11

RAMP_OUT 0

BN

Rampa cikisini sifira zorla.

islem yok
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DCU profili Kontrol word, parametre 0307 FB KONTRL WORD 1

Bit

Adi

Bilgi

12

RAMP_HOLD

Rampayi durdur (Rampa fonksiyon jeneratdrtine ait gikis
tutuldu)

islem yok

13

RAMP_IN_O

Rampa girigini sifira zorla.

islem yok

14

REQ_LOCALLO
C

Lokal kilidi etkinlegtir. Lokal kontrol moduna girig
engellenmektedir (panelin LOC/REM tusu).

islem yok

15

TORQLIM2

-1 0

Minimum/maksimum moment limiti 2'yi kullan (20716 ve 2018
parametreleri tarafindan belirlenir).

Minimum/maksimum moment limiti 1'i kullan (2015 ve 2017
parametreleri tarafindan belirlenir).

DCU profili Kontrol word, parametre 0302 FB KONTRL WORD 2

Bit

Adi

Deger

Bilgi

16

FBLOCAL_CTL

1

istenen Kontrol word igin fieldbus lokal modu.

Ornek: Siriicii uzaktan kumandada ve galisma/durma/yén
komutu kaynagi harici kontrol konumu 1 (HARICI1) igin DI
ise: bit 16'y1 deger 1'e ayarlayarak ¢alisma/durma/yon,
fieldbus komut word'u ile kontrol edilir.

Fieldbus lokal modu yok

17

FBLOCAL_REF

istenen referans icin fieldbus lokal mod Kontrol word'u. Bkz.
bit 16 (FBLOCAL_CTL) igin verilen drnek.

Fieldbus lokal modu yok

18

START_DISABL
E1

Start izni yok

Starti devreye al. 71608 parametresi ayari HABERLESME
ise etkindir.

19

START_DISABL
E2

Start izni yok

Starti devreye al. 71609 parametresi ayari HABERLESME
ise etkindir.

21

JOG 1

Joglama 1'i etkinlegtir. 7070 parametresi ayari
HABERLESME ise etkindir. Bkz. bélim Joglama sayfa 161.

Joglama 1 devre disi

20

JOG 2

Joglama 2'yi etkinlestir. 7070 parametresi ayari
HABERLESME ise etkindir. Bkz. bélum Joglama sayfa 161.

Joglama 2 devre disi

22...

26

Rezerve

27

REF_CONST

Sabit hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.

islem yok




322

Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii

DCU profili Kontrol word, parametre 0302 FB KONTRL WORD 2

Bit [Adi Deger |Bilgi
28 |REF_AVE 1 Ortalama hiz referansi talebi.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.
0 islem yok
29 |LINK_ON 1 Fieldbus baglantisinda algilanan master.
Bu dahili bir kontrol bitidir. Yalnizca denetleme igin.
0 Fieldbus baglantisi kesilmis.
30 |REQ_STARTINH |1 Calistirma engelleme
0 Calistirma engelleme yok
31 |Rezerve

Durum word'leri

Asagidaki tabloda DCU profili icin Durum word igerigi anlatiimaktadir.

DCU profili Durum word, parametre 0303 FB STS WORD 1

Bit |[Adi Deger |Durum
0 HAZIR 1 Surdcu, start komutunu almaya hazir.
0 Surucu hazir degil.
1 ACTIVE 1 Harici Calisma izni sinyali alinmigtir.
0 Alinan Calisma izni sinyali yok.
2 BASLADI 1 Sdrucu, start komutunu ald1.
0 Sdrucd, start komutunu almadi.
3 CALISIYOR 1 Slricu modulasyonda.
0 Suricu modulasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Sdarucu sifir hizda.
0 Surtcd, sifir hiza ulasamadi.
5 ACCELERATE 1 Sdarucu hizlaniyor.
0 Surdcu hizlanmiyor.
6 DECELERATE 1 Sdrucu yavagliyor.
0 Surucu yavaglamiyor.

7 AT_SETPOINT 1 Surdcu set degerinde. Gergek deger referans
degerine esdegerdir (6rnegin, tolerans limitleri
icindedir).

0 Sdrucu set degerine ulasmadi.
8 LiMIT 1 islem, grup 20 LIMITLER ayarlariyla sinirlandi.
0 islem, grup 20 LIMITLER ayarlari dahilinde.

9 DENETIM 1 Denetlenen parametre (grup 32 DENETIM) limitler
disinda.

0 Tum denetlenen parametreler limitler dahilinde.

10 REV_REF 1 Surdcu referansi ters yonde.

0 Sdrucu referansi ileri yonde.
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DCU profili Durum word, parametre 0303 FB STS WORD 1

Bit |Adi Deger |Durum
11 REV_ACT 1 Surdcu ters yonde galigiyor.
0 Surdcu ileri yonde calisiyor.
12 PANEL_LOCAL 1 Kontrol, kontrol paneli (veya bilgisayar araci) lokal
modunda.
0 Kontrol, kontrol paneli lokal modunda degil.
13 FIELDBUS LOCAL 1 Kontrol, fieldbus lokal modunda
0 Kontrol, fieldbus lokal modunda degil.
14 |EXT2_ACT 1 Kontrol HARICi2 modunda.
0 Kontrol HARICi1 modunda.
15 HATA 1 Surdcu anzah durumda.
0 Sirucu anzali durumda degil.
DCU profili Durum word, parametre 0304 FB DURUM WORD 2
Bit |Adi Deger |Durum
16 ALARM 1 Bir alarm aktif.
0 Aktif olan alarm yok.
17 NOT 1 Bir bakim talebi beklemede.
0 Bakim talebi yok
18 DIRLOCK 1 Yon kilidi ACIK. (Yon degisimi kilitli.)
0 Yon kilidi KAPALL.
19 LOCALLOCK 1 Lokal mod kilidi ACIK. (Lokal mod Kilitli.)
0 Lokal mod kilidi KAPALI.
20 CTL_MODE 1 Sdricul, vektor kontrol modunda.
0 Suricu, skaler kontrol modunda.
21 JOGGING ACTIVE 1 Joglama fonksiyonu aktif.
0 Joglama fonksiyonu aktif degil.
22... |Rezerve
25
26 REQ_CTL 1 Kontrol word fieldbus'tan istendi
0 islem yok
27 REQ_REF1 1 Referans 1 fieldbus'tan istendi
0 Referans 1 fieldbus'tan istenmedi.
28 REQ_REF2 1 Referans 2 fieldbus'tan istendi
0 Referans 2 fieldbus'tan istenmedi.
29 REQ_REF2EXT 1 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istendi
0 Harici PID referansi 2 fieldbus'tan istenmedi.
30 ACK_STARTINH 1 Fieldbus'tan ¢alistirma engelleme
0

Fieldbus'tan ¢alistirma engelleme yok

31

Rezerve
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Fieldbus adaptorlu fieldbus
kontrolu

Bu bolumun igindekiler

Bu boélumde fieldbus adaptoru ile siricunun bir haberlesme agi Uzerinden harici
cihazlarla nasil kontrol edilebilecegi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakig

Surlcd, fieldbus adaptoru veya dahili fieldbus Gzerinden harici bir kontrol sistemine
baglanabilir. Dahili fieldbus kontrolu i¢in, bkz. bolum Dahili fieldbus'li fieldbus
kontrolii, sayfa 301.

Fieldbus adaptoru X3 surucu terminaline baghdir.
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I S| W BB Fieldbus
kontrolor

Suridcu | Fieldbus

Diger
cihazlar

X3 Fieldbus
adaptoru

Veri akisi
<¢— Kontrol word (CW) ———
<—— Referanslar

Durum word (SW) — Islem I/O (Déngusel)

Gergek degerler ———p»
-
Patralme/tre Rt/W Servis mesajlari (dongiisel
alepiyani p | Olmayan)

Sdrucl tim kontrol bilgisini fieldbus araylizinden almak Gzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus arayuzu ve diger mevcut kaynaklar, or. dijital ve analog girisler
arasinda dagitilabilir.

Sdrucd, érnegin asagidaki seri iletisim protokollerini kullanarak kontrol sistemiyle
fieldbus adaptoru Uzerinden iletisim kurabilir: Diger protokoller de kullanilabilir; yerel
ABB temsilcinizle iletisim kurun.

+ PROFIBUS-DP (FPBA-01 adaptor)

« CANopen (FCAN-01 adaptor)

» DeviceNet™ (FDNA-01 adaptor)

» Ethernet (FENA-01 adaptér)

* Modbus RTU (FMBA-01 adaptor. Bkz. bolum Dahili fieldbus'li fieldbus kontrold,
sayfa 301.)

Sdrucd, surucit terminali X3'e hangi fieldbus adaptdrinin bagh oldugunu otomatik
olarak algilar (FMBA-01 harig¢). DCU profili strlclu ile fieldbus adaptor arasindaki

iletisim igin her zaman kullanilir (bkz. bolum Fieldbus kontrol arayiizti, sayfa 330).
Fieldbus agi Gzerindeki iletisim profili bagh adaptérin tipine ve ayarlarina baglidir.

Varsayilan profil ayarlari protokole baghdir (6rn. PROFIBUS igin saticiya 6zel profil
(ABB Suruculeri) ve DeviceNet igin sektor standardi surucu profili (AC/DC Sdrtci)).
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Bir fieldbus adaptor modulu yoluyla haberlesmeyi kurmak

Fieldbus kontrolU igin surtciyl konfigire etmeden dnce adaptér modull, Opsiyonel
fieldbus moddliind baglayin numarall sayfadaki 35 bolimu ve modul kilavuzunda
verilen talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Surlcu ve fieldbus adaptér modull arasindaki iletisim, 9802 HAB PROT SEC
parametresinin HARICI FBA olarak ayarlanmasiyla gerceklestirilir. 57 HARIC/
HABER MODUL grubundaki adaptére 6zel parametreler de ayarlanmalidir. Asagidaki
tabloya bakin.

Parametre Alternatif Fieldbus Fonksiyon/Bilgi
ayarlar kontrolii
ayarlan

HABERLESME BASLATMA
9802 HAB PROT SEC |SECILMEDI HARICI FBA Suricu ile fieldbus adaptor

STD MODBUS modull arasindaki
HARICI FBA haberlesmeyi baglatir.
MODBUS RS232
ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU
5101 FBA TIPI - - Fieldbus adaptér modiilii
tipini goéruntuler.
5102 FBPAR?Z2 Bu parametreler adaptér moduline 6zgudur. Ayrintili bilgi igin
modul kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin
5126 FB PAR 26 kullaniimayabilecegini unutmayin.
5127 HAB MODUL (0) YAPILDI - Tum degistiriimis adaptor
YENILE (1) REFRESH modiilii konfigiirasyon
parametre ayarlarini onaylar.

Not: Adaptdr modiiliinde 57 HARICI HABER MODUL grubu igin parametre grubu numarasi
A'dir (grup 1).

TRANSMITTED DATA SELECTION

5401 FBADATAIN1 |0 Sdrucuden fieldbus

“1.110 FBA DATA OUT 1...6 kontrolorine aktariimig

5 10 101...9999 verileri tanimlar.

5501 FBA DATA OUT 1|0 Fieldbus kontrol6rinden
1...6 surtcuye aktarilmig verileri

5510 FBA DATA OUT
10

Not: Adaptor modullinde parametre grubu numarasi 54 FBA DATA IN grubu igin C (grup 3) ve
55 FBA DATA OUT grubu igin B'dir (grup 2).

101...9999 tanimlar.

51 HARICI HABER MODUL, 54 FBA DATA IN ve 55 FBA DATA OUT gruplarindaki
modul konfigurasyon parametreleri ayarlandiktan sonra surtcu kontrol parametreleri
(b6lum Sdrticli kontrol parametreleri sayfa 328) kontrol edilmeli ve gerektiginde
ayarlanmalidir.
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Yeni ayarlar, suriictiye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 5727 HAB MODUL YENILE
parametresi aktiflestirildiginde etkin hale gecerler.

Surucu kontrol parametreleri

Fieldbus iletisimi kurulduktan sonra asagi
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerle

daki tabloda listelenmis olan surucu kontrol
rde degisiklikler yapilmalidir.

Fieldbus kontrol i¢in ayarlama sutunu, fieldbus arayuzu istenen kaynak oldugunda
veya istenen o dzel sinyal igin hedef yon oldugunda kullanilacak degeri verir.

Fonksiyon/Bilgi sUtunu parametrenin a¢

iklamasini verir.

Fieldbus kontrolu
ayarlari

Parametre

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUT KAYNAK SEGCIMI

1001 HART1 HABERLESME HARICI1 aktif kontrol komutu olarak segilmisken
KOMUTLAR fieldbus'l baslatma ve durdurma komutlar igin
kaynak olarak secer.
1002 HAR2 HABERLESME HARICI2 aktif kontrol komutu olarak segilmisken
KOMUTLAR fieldbus'l baslatma ve durdurma komutlari igin
kaynak olarak secer.
1003 DONUS YONU |ILERI 1001 ve 1002 parametreleriyle tanimlanmis
GERI sekliyle donus yonu kontrollnU etkinlestirir.
IKi YONLU Déniis yoni kontroli igin, bkz. bdliim Referans
yonetimi, sayfa 311.
1010 JOGGING SEC |HABERLESME Fieldbus araciligiyla joglama 1 veya 2
aktivasyonunu devreye alir.
1102 HAR1/HAR2 HABERLESME Fieldbus araciligiyla HAR1/HAR2 segimini
SECIMI devreye alrr.
1103 REF1 SECIMI |HABERLESME HARICI1 aktif kontrol yeri olarak segildiginde
HAB+AI1 Fieldbus referans REF1 kullanilir. Bkz. bolim
HAB*AI1 Referans se¢imi ve dlizeltimi sayfa 332.
1106 REF1 SECIMI |HABERLESME HARICI2 aktif kontrol yeri olarak segildiginde
HAB+AI1 Fieldbus referans REF2 kullanilir. Bkz. bolim
HAB*AI1 Referans seg¢imi ve dlizeltimi sayfa 332.

CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMi

1401 ROLE CIKIS 1 |HABERLESME
HAB(-1)

0134 HAB RO WORD sinyaliyle rdle gikisi RO
kontrolinU etkinlegtirir.

1501 AO7 ICERIK
SEC

135 (6rnegin 07135
HAB DEGERI 1)

Fieldbus 07135 HAB DEGERI 1 referansinin
icerigini AO analog ¢ikisina yonlendirir.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

SEC

1601 RUN AKTIF HABERLESME Fieldbus araylzinu ters Calisma izni sinyali igin
kaynak olarak secer (Calisma devre disi).
1604 HATA RESET |HABERLESME Fieldbus arayuzinU hata resetleme sinyali igin

kaynak olarak secer.
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Parametre

Fieldbus kontrolu
ayarlan

Fonksiyon/Bilgi

1606 LOKAL KILIT HABERLESME Fieldbus araylzunu lokal kilit sinyali i¢in kaynak
olarak secer.
1607 PARAMETRE |YAPILDI Parametre deger degisimlerini (fieldbus kontrolu
HAFIZA KAYDET... ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya saklar.
1608 STARTIZNi1 |HABERLESME Fieldbus arayuzuna ters Start izni 1 (Start devre
disi) sinyali i¢in kaynak olarak seger.
1609 STARTIZNi2 |HABERLESME Fieldbus araytiziini ters Start izni 2 (Start devre
disi) sinyali icin kaynak olarak seger.
LIMITLER
2013 MIN MOMENT |HABERLESME Fieldbus araylzuni minimum moment limiti 1/2
SEC secimi icin kaynak olarak secer.
2014 MAX MOMENT |HABERLESME Fieldbus araylziunu maksimum moment limiti
SEC 1/2 secimi icin kaynak olarak secer.
2201 RAMPA 1/2 HABERLESME Fieldbus arayuzinud hizlanma/yavaglama rampa
SECIMI Gifti 1/2 secimi icin kaynak olarak seger.
2209 HABERLESME Fieldbus arayuzini rampa girisinin sifira

RAMPA GIRISI
0

alinmasi igin kaynak olarak secer.

HABERLESME HATA FONKSIYONLARI

3018 HAB HATA SECILMEDI Fieldbus haberlesmesi kesildiginde surictinin
FONK HATA eylemini belirler.
SABIT HIZ 7
SON HIz
3019 HAB HATA 0,1...60,0sn iletisim kesintisinin tespit edildigi andan 3018

SURESI

HAB HATA FONK parametresiyle segilen isleme
kadar gegen sureyi tanimlar.

PID KONTROL CiHAZI

REFERANS SINYAL

KAYNAGI SECIMI

4010/ SET DEGERI
4110/ SECIM
4210

HABERLESME
HAB+AI1
HAB*AI1

PID kontrol referansi (REF2)
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Fieldbus kontrol arayuzu

Fieldbus sistemi ve surucu arasindaki iletisim 16 bit giris ve ¢ikis data word'lerinden
olusmaktadir. Surucu, her bir ydonde en fazla 10 data word'ln kullanimini
desteklemektedir.

Surdcuden fieldbus kontrolériine aktarilan veriler, 54 FBA DATA IN parametre grubu
tarafindan ve fieldbus kontrolérinden suricuye aktarilan veriler 55 FBA DATA OUT
parametre grubu tarafindan tanimlanmaktadir.

Fieldbus agi
Fieldbus modiili i i | Start, stop,
I Veri girisi SECILMEDI yon seg
| se¢ 4 = Durum word ") 2) |
DATA 5=ACT1 " HABERLES AN
|| GRISI ||l / <{6=ACT2" ME-—
Fgﬂgg;s' | 1 Par. 0101...9914 —>
arabirim 1001/1002
| 10 5401/...15410
| REF1
| C\)/IE%I Veri gikigl PANEL 56
| ] se¢ 1 = Kontrolword V' 2)_|
2=REF1" — HABERL N\
| 1 N |e3=REF2D | ESME—
L Par. 0101...9914 — >
1103
5501/...15510

1 PANEL |REF2 se¢
) Bazi fieldbus adaptorleri bu verileri otomatik olarak

esler. Sanal adres kullanimi igin, uygun fieldbus 'é')_

adaptorinin kullanim kilavuzuna basvurun. HABERL \
2) Diger HABERLESME sec¢im parametrelerine de bakin. ESME _]
>

1106

B Kontrol word’u ve Durum word’u

Kontrol word’u (CW) surucuya bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Kontrol word’u fieldbus kontrol cihaziyla surtctuye gonderilir. Surtcu, Kontrol
word’lUnde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer degistirir.

Durum word’u (SW), surucuden fieldbus kontrol cihazina gonderilen durum bilgilerini
iceren bir word’dur.
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B Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (tersine
donus yonunu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur. Her bir referans word'inun igerigi hiz
veya frekans referansi olarak kullanilabilir.

B Gergek degerler

Gergek degerler (ACT) surucunun secilmis operasyonlari ile ilgili bilgi iceren 16 bitli
word’lerdir.

lletisim profili

Surdcu ve fieldbus adaptort arasindaki iletisim DCU iletisim profilini
desteklemektedir. DCU profili kontrol ve durum arayuzinu 32 bite genigletmektedir.

F[eldbus Fieldbus adaptor Sirici
ag

Sektor standardi suiriici
girisi (6rn. PROFIdrive)

_p| Veridonustirme |

Secim

ABB siriiculeri " — <

o Veri donlstirme < — C Bl
—
< > 2)
Seffaf 16
Opsiyonel referans,

> gercek deger |

Olceklendirme

Seffaf 32

) DCU profili

2) Fieldbus adaptoru yapilandirma parametreleri Gzerinden segim (parametre grubu 57
HARICI HABER MODUL)

DCU profili Kontrol ve Durum word'U igerigi igin, bkz. bolim DCU haberlesme profili
sayfa 320.
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Fieldbus referanslari

B Referans sec¢imi ve diizeltimi

Fieldbus referansi (sinyal segimi metinlerinde HABERLESME olarak adlandirilir),
referans secim parametrelerinden biri + 1703 REF1 SECIMi ya da 1106 REF1
SECIMI + HABERLESME, HAB+AI1 veya HAB*AI1 olarak ayarlanarak segilir. 1703
veya 1106 parametresi, HABERLESMEolarak ayarlandiginda, fieldbus referansi s6z
konusu duzeltme olmadan iletilir. 7703 veya 1106 parametresi, HAB+AI1 veya
HAB*AI1 olarak ayarlandiginda, fieldbus referansi asagidaki DCU profili 6rneklerinde
goruldugu gibi Al1 analog girisi kullanilarak duzeltilir.

DCU profilinde fieldbus referans tipi Hz, rpom ya da ylzde olabilir. Asagidaki
orneklerde referans rpm'dir.

Ayar HABERLESME > 0 rpm iken HABERLESME < 0 rpm iken
HAB+ HABERLESME/1000 + (Al(%) - %50) - HABERLESME/1000 + (Al(%) - %50) -
Al1 (MAKS-MIN) (MAKS-MIN)
Diizeltilen
referans (rpm)
Maks. limit /gglly -1500000 -750000 0
1500 ~ = in. ‘ 0
7100 R
R
750 — — — + — — — -7500

.
Al# %50
L4

P Min. limit
ML UL 4 1-1500
0 750000 1500000 = HABERLE Maks: limit
SME REF _ \/
Diizeltilen referans
(rpm)
Diizeltilen referans
(rpm) HABERLESME
A REF -1500000 -750000 0
1800 — — — + — — — - ‘ 0
Maks limit -
1200f — — — — : 300
Als5100 L-°
7507 . ° -750
Al= %50 !
= Min limit \
300 p— LS 70 M name . -1200
\ |
0 s HABERLE L+ — _ 12500

0 750000 1500000>$ME REF

Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX | 1108 REF2 MAX parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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Diizeltilen referans

Ayar HABERLESME > 0 rpm iken HABERLESME < 0 rpm iken
HAB*A| (HABERLESME/1000) - (Al(%) / 50%) (HABERLESME/1000) - (Al(%) / 50%)
1

(rpm)
A COMM
Maks. limit REF 4-1500000 -750000 0
1500} — - - ‘ o T Min. limit © Al = %0 7°
4 rs
AL %50 | et
Al = 41007, %, | LY
750 — £ — 4 — — - = — ¢ =/} — 4750
&
|
e | Al =850
L4 \ I \ . \
[+ ‘ | . R = %100
ol CAl=%0 | >Min. limit Maks. limit e 11500
0 750000 1500000 = COMM
REF Diizeltilen referans
(rpm)
Diizeltilen referans
(rpm)
A comm 1500000 -750000 0
1500 — — — « — — — - REF 2000 - 0
1200 _ _ _ | Maks. sinir Min. limit | Al = %0 2300
Al=i00 L-7T :
O s o iiod T
=% | AI=%0,  Min. limit Maks. limit | Al= %50
300 ‘ | - - - ‘ | 1-1200
0 J ___.COMM L _ 1 _ _ _ 141500
0 750000 1500000 REF Y
Diizeltilen referans
(rpm)

Maksimum limit 7705 REF1 MAX | 1108 REF2 MAX parametresi tarafindan tanimlanir.
Minimum limit 7704 REF1 MIN [ 1107 REF2 MIN parametresi tarafindan tanimlanir.
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B Fieldbus referans olcekleme

REF1 ve REF2 fieldbus referanslari asagidaki tablolarda gosterildigi gibi DCU profili
icin Olgeklendirilir.

Not: Referans duzeltmeleri (bkz. bolim Referans secimi ve dizeltimi, sayfa 332)
Olceklendirme isleminden once gercgeklestirilir.

Referans |Aralik Referans |Olgeklendirme Gorusgler

tipi

REF1 -214783648 |Hiz veya 1000 =1 rpm /1 Hz |Nihai referans asagidaki ile
frekans sinirlanmigtir1704/1105. Gergek
+214783647 motor hizi 2001/2002 (hiz) veya

200712008 (frekans) tarafindan
sinirlanir.

REF2 -214783648 |Hiz veya 1000 = %1 Nihai referans asagidaki ile
frekans sinirlanmistir1107/1108. Gergek
+214783647 motor hiz1 2001/2002 (hiz) veya

200712008 (frekans) tarafindan
sinirlanir.

Tork 1000 = %1 Son referans 2015/2017
(moment 1) veya 2016/2018
(moment 2) tarafindan
sinirlandirilir.

PID 1000 = %1 Son referans 4012/4013 (PID

referansi set 1) veya 4112/4113 (PID set

2) tarafindan sinirlandirilir.

Not: 7104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlarinin referans
Olceklendirme Uzerinde herhangi bir etkisi bulunmamaktadir.

B Referans yonetimi

Referans yonetimi, ABB suruculeri profili (dahili fieldbus) ve DCU profili igin aynidir.
Bkz. bélum Referans yonetimi sayfa 311.

B Gercgek degerin olgeklendirilmesi

Gergek degerler olarak ana sisteme gonderilen sayilarin dlgceklendiriimesi secilen
fonksiyona baghdir. Bkz. Gercgek sinyal ve parametreler bolumu, sayfa 7175.
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Hata i1zleme

Bu bolumun igindekiler

Bu bolum, hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmiginin nasil géruntulenecedgini
anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim alarm ve hata mesajlarini
igerir.

Guvenlik

UYARI! Surtcunun bakimi sadece yeftkili bir elektrikgi tarafindan yapiimahdir.
Surlcu Uzerinde gcalismadan once guvenlik talimatlarini okumak igin bkz.
bdélim Gdvenlik, sayfa 17.

Alarm ve hata gostergeleri
Hata kirmizi LED ile gdsterilir. Bkz. bdlim LED sayfa 356.

Panel gostergesindeki bir alarm ya da hata mesaji normal olmayan surtict durumunu
gOsterir. Bu bolumde verilen bilgiler kullanarak birgok alarm ve hata nedeni tespit
edilebilir ve duzeltilebilir. Duzeltilemiyorsa bir ABB temsilcisiyle iletigsim kurun.

Hatadan sonra parantez iginde yer alan dért basamakli kod numarasi fieldbus
haberlesmesi igindir. Bkz. bolum Dahili fieldbus'li fieldbus kontrolii, sayfa 307 ve
Fieldbus adaptérlii fieldbus kontrolli, sayfa 325.

Resetleme nasil yapilir

.
Sduricu, F}% (temel kontrol paneli) veya F%ET (gelismis kontrol paneli) klavye tusuna
basarak, dijital giris veya fieldbus ile ya da besleme gerilimini kisa bir stre kapatarak
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resetlenebilir . Hata resetleme sinyali igin kaynak, parametresi ile segilir 7604 HATA
RESET SEC. Hata giderildiginde motor yeniden start edilebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata tespit edildiginde hata tarihgesinde saklanir. En son hatalar, gerceklestigi
tarih bilgisiyle saklanir.

0401 SON HATA, 0412 ONCEKI HATA 1 ve 0413 ONCEKI HATA 2 parametreleri, en
son hatalari saklar. 0404...0409 parametreleri en son hatanin gergeklestigi andaki
surucu ¢alisma verilerini gosterir. Gelismis kontrol paneli hata ge¢gmisi hakkinda ek
bilgiler saglamaktadir. Daha fazla bilgi almak i¢in bkz Hata kayit modu, sayfa 101.
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Surucu tarafindan olusturulan alarm mesajlari

KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2001 |ASIRI AKIM Cikis akim limit Motor yukunu kontrol edin.
0308 bit 0 kontrolordi akiif. Hizlanma rampasini kontrol edin
(programlanabilir (2202 ve 2205).
hata fonksiyonu Motoru ve motor kablosunu (fazlar da
1610) dahil olmak Gzere) kontrol edin.
Ortam kosullarini kontrol edin.
Kurulum tesisindeki ortam sicakligi
40°C'yi asarsa yuk kapasitesi azalir.
Bkz. bolum Deger kaybi sayfa 359.
2002 |YUKSEK VOLT DC asiri gerilim Yavaglama rampasini kontrol edin
0308 bit 1 kontroloru aktif. (2203 ve 2206).
(programlanabilir Statik veya gecici agiri gerilim olup
hata fonksiyonu olmadigini 6grenmek igin girig
1610) besleme hattini kontrol edin.
2003 |DUSUK VOLT DC diisiik gerilim Giris besleme kaynagini kontrol edin.
0308 bit 2 kontroloru aktif.
(programlanabilir
hata fonksiyonu
1610)
2004 |DIR LOCK Y6n degisimine izin 1003 DONUS YONU parametre
0308 bit 3 verilmemektedir. ayarlarini kontrol edin.
2005 |10 HABERLESME | Fieldbus haberlesme | Fieldbus haberlesme durumunu
0308 bit 4 kesintisi kontrol edin. Bkz. bolim Dahili
. fieldbus'li fieldbus kontrolli, sayfa 301,
(programlanabilir bélim Fieldbus adaptérlii fieldbus
hata fonksiyonu kontrolil, sayfa 325 veya uygun
3018, 3019) fieldbus adaptérii kilavuzu.
Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
kontrol edin.
Baglantilar1 kontrol edin.
Masterin haberlesme yapip
yapamadigini kontrol edin.
2006 |Al1 KAYIP Al1 analog giris sinyali | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
0308 bit 5 3021 Al1 HATA LIMIT | kontrol edin.
o parametresi tarafindan | Anaj0g kontrol sinyal seviyesinin
ég&g{g&l:}ggﬁulr ’;a;{:rl]rglggg%hmltm diizglin olup olmadigini kontrol edin.
3001, 3021) ' Baglantilari kontrol edin.
2007 |AI2 KAYIP Al2 analog girig sinyali | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini

(programlanabilir
hata fonksiyonu
3001, 3022)

parametresi tarafindan
tanimlanan limitin
altina dustu.

Analog kontrol sinyal seviyesinin
duzgun olup olmadigini kontrol edin.

Baglantilar1 kontrol edin.




338 Hata izleme

1)

0308 bit 12

KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2008 | PANEL KAYIP Sdrucu i¢in aktif Panel baglantisini kontrol edin.
0308 bit 7 kontrol konumu olarak | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
. secilmis bir kontrol edin
(programlanabilir paneli haberlesmeyi ' o
hata fonksiyonu kesmis. Kontrol panel konnektorinu kontrol
3002) edin.
Montaj platformuna kontrol panelini
tekrar takin.
Eger surucl harici kontrol modunda
(REM) ve calisma/durdurma ve yon
komutlarini ve referanslarini kontrol
paneli Uzerinden kabul edecek sekilde
ayarlanmis ise:
Grup 10 START/STOP/YON ve 11
REF YERI SECIMI ayarlarini kontrol
edin.
2009 |CIHAZ ASIRIISI Sdrucu asiri sicakligl. | Ortam kosullarini kontrol edin. Bkz.
0308 bit 8 Alarm siniri 120°C'dir. | bolum Deger kaybi sayfa 359.
Hava akimini ve fanin calismasini
kontrol edin.
Motor guicunu surtcu gucuyle
kargilagtirin.
2010 |MOTOR SICAKLIGI | Asini yiik, yetersiz Motor deg@erlerini, yukl ve sogutmayi
0308 bit 9 motor gucu, yetersiz kontrol edin.
sogutma veya hatali i :
(programlanabilir de?/reye almya g Devreye alma verisini kontrol edin.
hata fonksiyonu sebebiyle asir (veya Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
30053009 / 3503) a§|r| g('ernen) motor ed|n.
sicakligi.
Olgllen motor Alarm seviyesinin degerini kontrol
sicakligl, 3503 ALARM | edin.
L/M{CT parametreIS| Sensér gercek sayisinin 3501
tellra mlc.iar).ta'\nlm anan | SENSOR TIP parametresi tarafindan
alarm limitini agmis. ayarlanan degerle ayni olup
olmadigini kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motorun
dizgun sekilde sogutuldugundan emin
olun: Sogutma fanini kontrol edin,
sogutma yuzeylerini temizleyin, vb.
2011 | DUSUK Motor yUki, 6rnegdin Caligtirilan ekipmanda bir sorun olup
YUKLENME calistirilan olmadigini kontrol edin.
0308 bit 10 ekipmaninda bulunan | y4¢5 fonksiyon parametrelerini kontrol
. bir serbest birakma edin
(programlanabilir mekanizmasi :
hata fonksiyonu sebebiyle cok diisiik. Motor glicinl surlcu guclyle
3013...3015) karsilastirin.
2012 | MOT SIKISMA Motor, 6rnegin asiri Motor yukinu ve suricinin nominal
0308 bit 11 yi]ktveyg y__etersizb I degerlerini kontrol edin.
motor glicl sebebiyle : (i
(programlanabilir S|k|§mg bblgesindey Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
hata fonkSiyonu gallsmaktad"' edln'
3010...3012)
2013 | OTOMATIK RESET | Otomatik reset alarmi | 37 OTOMATIK RESET parametre

grubu ayarlarini kontrol edin.
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KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

2018 |PID UYKU Uyku fonksiyonu Bkz. parametre grubu 40 PROSES

1) 0309 bit 1 uyuma moduna girmis. | PID SET 1... 41 PROCES PID SET 2.
2019 |ID RUN Motor Tanima Bu alarm normal devreye alma

0309 bit 2 calistirmasi agik. islemlerine aittir. Strticu motor
tanimanin tamamlandigini gosterene
kadar bekleyin.

2021 | START iZNi 1 Start izni 1 sinyali Parametre 1608 START IZNi 1

KAYIP alinmadi ayarlarini kontrol edin.

0309 bit 4 Dijital giris baglantilarini kontrol edin.
Fieldbus haberlesme ayarlarini kontrol
edin.

2022 |START iZNi 2 Start izni 2 sinyali Parametre 1609 START IZNI 2

KAYIP alinmadi ayarlarini kontrol edin.

0309 bit 5 Dijital giris baglantilarini kontrol edin.
Fieldbus haberlegsme ayarlarini kontrol
edin.

2023 |ACIL STOP ALM Sdrucu, acil stop Calismaya devam etmenin guvenli

0309 bit 6 komutu aldi ve 2208 olup olmadigini kontrol edin.

ACIL YAV ZAMANI Acil stop butonunu tekrar normal
parametresi tarafindan | snumuna getirin
tanimlanan rampa ’
suresine gore stop
yaplyor.
2024 | ENKODER HATA Puls enkoder ve puls | Puls enkoder ve baglantisini, puls
0309 bit 7 enkoder arayliz enkoder araylz modulini ve
. modull arasinda veya | baglantisini ve 50 ENKODER

(programlanabilir modiil ve siiriicl parametre grubu ayarlarini kontrol

hata fonksiyonu arasinda haberlesme | edin.

5003) hatasi.

2025 |ILK START Motor tanima Surdcu motor tanimanin
0309 bit 8 miknatislama acgik. Bu | tamamlandigini gésterene kadar
alarm normal devreye | bekleyin.
alma iglemlerine aittir.
2026 | GIRIS FAZ KAYBI Ara devre DC gerilimi, | Girig besleme hatti sigortalarini kontrol
0309 bit 9 eksik giris besleme edin.
hatti fazi veya yanmi i = Sl

(programlanabilir sigorta nedgni%e ¥ E(;rr:?r(t))leescljeirrlne kaynagi dengesizligini

hata fonksiyonu salinim yapmakta. - .

3016) S Hata fonksiyon parametrelerini kontrol

DC gerilimi edin
dalgalanmasi nominal '
DC geriliminin
%14'Un0 agtiginda
alarm verilir.
2029 | MOTOR BACK EMF | Sabit miknatisli motor | Dénen motora start gerekiyorsa start

0309 bit 12

donuyor, start modu 2
(DC MIKNATIS), 2101
START FONKSIYON
parametresiyle secildi
ve galistirma talep
edildi. Sartcu, donen
motorun DC akimiyla
miknatislandirilamaya
cagi konusunda uyari
verir.

modu 1'i (AUTO), 2101 START
FONKSIYON parametresiyle segin.
Aksi takdirde surtcu, motor durduktan
sonra galigir.
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KOD |ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
2035 |STO AKTIF STO (Guvenli moment | Guvenlik devresi kesintisi igin
0309 bit 13 kapatma) talep edildi | beklenen tepki bu degilse STO

ve dogru sekilde
caligiyor.

Parametre 3025 STO
CALISMA, alarma
tepki verecek sekilde
ayarlanmis.

terminalleri X1C'ye bagl glvenlik
devresinin kablolarini kontrol edin.

Farkli tepki gerekiyorsa 3025 STO
CALISMA parametresinin degerini
degistirin.

Not: Sirlcu calisirken STO

kullanildiysa galistirma sinyali
resetlenmelidir (O'a gegis).

) Role cikisi alarm kosullarini géstermek icin konfigure edildiginde bile (6rnegin, parametre
1401 ROLE CIKIS 1=5 (ALARM) veya 16 (FLT/ALARM)), bu alarm bir role ¢ikigi tarafindan
gOsterilmez.
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Temel kontrol paneli tarafindan olusturulan alarmlar

Kontrol paneli alarmlari, temel kontrol panelinde bir kod, A5xxx, ile birlikte gosterilir.

ALARM KODU

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

5001

Sardcd yanit vermiyor.

Panel baglantisini kontrol edin.

veya limitin Gzerinde.

5002 Uyumsuz haberlesme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
profili

5010 Bozuk panel parametre Parametreleri kargidan yuklemeyi tekrar
yedekleme dosyasi deneyin.

Parametreleri yuklemeyi tekrar deneyin.

5011 Siruci baska bir Siruci kontroliinu, lokal kontrol modu olarak
kaynaktan kontrol ediliyor. | degistirin.

5012 Donug yonu kilitli. Yo6n degistirmeyi etkinlestir. Bkz. parametre

1003 DONUS YONU.

5013 Calistirma engelleme aktif | Panelden galistirmak mimkin degildir.
oldugu igin panel kontroli | Panelden ¢alistirmadan énce acil durum
devre digl. durdurma komutunu resetleyin veya 3 kablolu

durdurma komutunu gikarin.

Bkz. bolim 3 kablolu makro, sayfa 113 ve
parametre 70071 HAR1T KOMUTLAR, 1002
HAR2 KOMUTLAR ve 2109 ACIL STOP
SECIMI.

5014 Sdrucu hatasi nedeniyle Sdruci hatasini resetleyin ve tekrar deneyin.
panel kontrolt devre digl.

5015 Lokal kontrol modu kilidi Lokal kontrol kilidini devre digi birakin ve tekrar
aktif oldugu icin panel deneyin. Bkz. parametre 7606 LOKAL KILIT.
kontrolU devre disi.

5018 Parametre varsayilan Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
degeri bulunamadi.

5019 Sifir disinda bir parametre | Sadece parametre resetlemeye izin verilir.
degeri yazmak yasaktir.

5020 Parametre veya parametre | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
grubu yok ya da parametre
degeri hatall.

5021 Parametre veya parametre | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
grubu gizli.

5022 Parametre yazmaya karsi | Parametre degeri salt okunurdur ve
korumalidir. degistirilemez.

5023 Sdrucu calisirken Sirucuyl durdurun ve parametre degerini
parametre degisikligine izin | degistirin.
verilmez.

5024 Surlcu gorevi yerine Gorev tamamlanana kadar bekleyin.
getiriyor.

5025 Yazilim yUkleniyor ya da Karsiya yukleme/ylkleme tamamlanana kadar
kargidan yukleniyor. bekleyin.

5026 Deger, minimum limitte Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
veya limitin altinda.

5027 Deger, maksimum limitte Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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ALARM KODU | SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

5028 Gegersiz deger Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5029 Bellek hazir degil. Tekrar deneyin.

5030 Gegersiz istek Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5031 Sdrucu hazir degil, Giris besleme kaynagini kontrol edin.
Ornegin, dusuk DC gerilimi
nedeniyle.

5032 Parametre hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5040 Par. kargidan yukleme
hatasi. Secilen par. seti Karsidan yiiklemeden 6nce yiikleme islemi
mevcut par. yedekleme gerceklestirin
dosyasinda bulunmuyor. )

5041 Parametre yedekleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
dosyasi bellege uymuyor.

5042 Par. kargidan yukleme
hatasi. Secilen par. seti Karsidan yiiklemeden énce yiikleme islemi
mevcut par. yedekleme gerceklestirin
dosyasinda bulunmuyor. '

5043 Calistirma engelleme yok

5044 Parametre yedekleme Dosyanin surtcu ile uyumlu olup olmadigindan
dosyasi hatay! geri emin olun.
yukltuyor

5050 Parametrenin karsiya Parametreleri kargidan yuklemeyi tekrar
yuklenmesi iglemi iptal deneyin.
edildi.

5051 Dosya hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5052 Parametrenin panele Parametreleri kargidan yuklemeyi tekrar
yuklenmesi iglemi deneyin.
basarisiz oldu.

5060 Parametrenin suricuye Parametreleri yuklemeyi tekrar deneyin.
yuklenmesi islemi iptal
edildi.

5062 Parametrenin surtclye Parametreleri yuklemeyi tekrar deneyin.
yuklenmesi iglemi
basarisiz oldu.

5070 Panel yedek bellegine Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
yazma hatasi

5071 Panel yedek bellegini Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
okuma hatasi

5080 isleme izin verilmedi, Lokal kontrole moduna gegin.
¢unkud surtci lokal kontrol
modunda degil.

5081 Aktif ariza nedeniyle Hatanin nedenini kontrol edin ve hatayi
igleme izin verilmiyor. resetleyin.

5083 isleme izin verilmedi, 1602 PARAM KILIT parametresi ayarini kontrol
¢unku parametre kilidi agik. | edin.

5084 Surdcu bir gorevi Gorev tamamlanana kadar bekleyin ve tekrar

gerceklestirmekte
oldugundan igleme izin
verilmiyor.

deneyin.
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ALARM KODU | SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

5085 Kaynaktan hedef striclye | Kaynak ve hedef surucu tiplerinin ayni olup
parametre yukleme iglemi | olmadigini kontrol edin, 6rn. ACS355.
basarisiz oldu. Surucunun tip etiketine bakin.

5086 Kaynaktan hedef siruclye | Kaynak ve hedef surtcu tipi isaretlerinin ayni
parametre yukleme iglemi | olup olmadigini kontrol edin. Surtculerin tip
basarisiz oldu. etiketlerine bakin.

5087 Parametre setleri uyumsuz | Kaynak ve hedef surucu bilgilerinin ayni olup
oldugundan kaynaktan olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33 BILGI
hedef surlclye parametre | parametreleri.
yukleme iglemi basarisiz
oldu.

5088 Sdirucu bellek hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
nedeniyle islem basarisiz
oldu.

5089 CRC hatasi nedeniyle Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
kargidan yukleme
basarisiz oldu.

5090 Veri isleme hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
nedeniyle karsidan
yukleme basarisiz oldu.

5091 Parametre hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
nedeniyle islem basarisiz
oldu.

5092 Parametre setleri uyumsuz | Kaynak ve hedef surucu bilgilerinin ayni olup

oldugundan kaynaktan
hedef surlclye parametre
yukleme iglemi basarisiz
oldu.

olmadigini kontrol edin. Bkz. grup 33 BILGI
parametreleri.
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Surucu tarafindan olusturulan hata mesajlari

KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0001 |ASIRI AKIM Cikis akimi, agma Motor yukunu kontrol edin.
(2310) seviyesini gecti. Hizlanma rampasini kontrol edin (2202
0305 bit 0 ve 2205).
Motoru ve motor kablosunu (fazlar da
dahil olmak tzere) kontrol edin.
Ortam kosullarini kontrol edin. Kurulum
tesisindeki ortam sicakligi 40°C'yi asarsa
yUk kapasitesi azalir. Bkz. bolum Deger
kaybi sayfa 359.
0002 |DC ASIRI GER Ara devrede asiri DC  |Asiri gerilim kontrol cihazinin agik
(3210) gerilimi. DC asiri gerilim [oldugundan emin olun (2005 ASIRI GER
0305 bit 1 agma siniri _200 V KONTRL parametresi).
I surictler icin 420 V ve |giatik veya gecici asir gerilim olup
400 V suruculer igin AP PN
840 V't uruculer ic olmadigini 6grenmek igin giris besleme
ur. hattini kontrol edin.
Fren kiyici ve direncini (eger
kullaniliyorsa) kontrol edin. DC asir
gerilim kontrold, fren kiyici ve direnci
kullanilirken devre digi birakilmalidir.
Yavasglama rampasini kontrol edin (2203,
2206).
Frekans dondsturtcuyu fren kiyici ve
fren direnci kullanarak tekrar galigtirin.
0003 |[SURASIRSIC Surdcu asiri sicakhgr.  |Ortam kosullarini kontrol edin. Bkz.
(4210) Hata agma siniri bolim Deger kaybi sayfa 359.
0305 bit 2 135°Cidir. Hava akimini ve fanin galigmasini kontrol
edin.
Motor glicinl surlcu guclyle
karsilastirin.
0004 |KISA DEVRE Motor kablolarinda veya |Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
(2340) motorda kisa devre
0305 bit 3
0006 |DC DUSUK GER Eksik giris besleme Dusuk gerilim kontrol cihazinin agik
(3220) hatti fazi, yanmig oldugundan emin olun (2006 DUSUK
0305 bit 5 sigorta, dogrultucu VOLT KONT parametresi).
' koprusu i¢ hatasi veya |Gjris besleme kaynagini ve sigortalari
gok distk giris gicl__lyonirol edin.
nedeniyle ara devre DC
gerilimi yetersiz.
0007 |Al1 LOSS Al1 analog girig sinyali |Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
(8110) 3021 Al1 HATA LIMIT  |kontrol edin.

- parametresi tarafindan |anajog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin
0305bit 6 - tanimlanan limitin altina |qyp olmadigini kontrol edin.
(programlanabilir dusta. N} :
hata fonksiyonu Bagdlantilari kontrol edin.

3001, 3021)
0008 |AlI2 KAYIP Al2 analog girig sinyali |Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
(8110) 3022 AlI2 HATA LIMIT  [kontrol edin.

- parametresi tarafindan |an5i0g kontrol sinyal seviyesinin diizgiin
0305bit 7 tanimlanan limitin altina |61y 5 oimadigini kontrol edin.
(programlanbl hata  |dUstd. . :
fonks 3001, 3022) Bagdlantilari kontrol edin.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0009 |MOT ASIR SICAK  |Asiri yuk, yetersiz motor |Motor degerlerini, yiki ve sogutmayi
(4310) gucu, yetersiz sogutma |kontrol edin.
) veya hatall devreye ‘i :
0305 bit 8 alma verisi sebebiyle Devreye alma verisini kontro_l gdln.
(programlanabilir asiri (veya asiri Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
hata fonksiyonu goriinen) motor edin.
3005...3009 | 3504) |sicakligr.
Olgllen motor sicakhg, [Hata seviyesinin degerini kontrol edin.
3504 HATA LIMIT Sensdr gergek sayisinin 3507 SENSOR
ﬁa[arlnet_r_es_;lyle girilen | 7/ parametresi tarafindan ayarlanan
ata limitini agmis. degerle ayni olup olmadigini kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motorun
dizgun sekilde sogutuldugundan emin
olun: Sogutma fanini kontrol edin,
sogutma ylzeylerini temizleyin, vb.
0010 |PANEL KAYIP Sdrucu icin aktif kontrol |Panel baglantisini kontrol edin.
(5300) konumu olarak segilmis ||ata fonksiyon parametrelerini kontrol
. bir kontrol paneli edin
0305 bit 9 haberlesmeyi kesmis. ' o ,
(programlanabilir Kontrol panel konnektoéranu kontrol edin.
hata fonksiyonu Montaj platformuna kontrol panelini
3002) tekrar takin.
Eger surtcl harici kontrol modunda
(REM) ve calisma/durdurma ve yon
komutlarini ve referanslarini kontrol
paneli Uzerinden kabul edecek sekilde
ayarlanmis ise:
Grup 10 START/STOP/YON ve 11 REF
YERI SECIMI ayarlarini kontrol edin.
0011 |ID RUN HATA Motor ID run basariyla [Motor baglantisini kontrol edin.
(FF84) tamamlanamadi. Devreye alma verilerini kontrol edin (grup
0305 bit 10 99 BASLAMA VERILERI).
Maks. hizi kontrol edin (par. 2002). Motor
nominal hizinin en az %80'i olmalidir
(parametre 9908).
ID run igleminin bolim /D run nasil
gerceklestirilir, sayfa 69'deki talimatlara
gore gerceklestirildiginden emin olun.
0012 |MOT SIKISMA Motor, érnegin asiri yuk [Motor ylukunua ve surticinin nominal
(7121) veya yetersiz motor degerlerini kontrol edin.
i glcu sebebiyle sikisma : o
0305 bit 11 balgesinde SC?itna. fonksiyon parametrelerini kontrol
(programlanbl hata  |calismaktadir.
fonks 3070...3012)
0014 |HARICI HATA 1 Harici hata 1 Harici cihazlarda hata olup olmadigini
(9000) kontrol edin.
0305 bit 13 3003 HARICI HATA 1 parametresi

(programlanbl hata
fonks 3003)

ayarini kontrol edin.
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KOD [HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0015 |[HARICI HATA 2 Harici hata 2 Harici cihazlarda hata olup olmadigini
(9001) kontrol edin.
0305 bit 14 3004 HARICI HATA 2 parametresi
. ayarini kontrol edin.
(programlanabilir
hata fonksiyonu
3004)
0016 |TOPRAK HATASI Sdrucu, motor veya Motoru kontrol edin.
(2330) motor kablosunda  \Motor kablosunu kontrol edin. Motor
0305 bit 15 toprak hatasi tespit etti. |, 5p|o uzunlugu maksimum
. spesifikasyonlarini gegmemelidir. Bkz.
gprfg][a”lyanab'“r bolim Motor baglanti verileri sayfa 367.
321617)0” styond Not: Toprak hatasinin devre disi
birakilmasi surlcuye zarar verebilir.
0017 |DUSUK YUKLENME |Motor yuku, 6rnegin Calistinllan ekipmanda bir sorun olup
(FF6A) (E,;alll$t|rllat§1_ ekianaqlnda olmadigini kontrol edin.
ulunan bir serbes : o
0306 bit 0 birakma mekanizmas| gc?itna fonksiyon parametrelerini kontrol
(programlanabilir sebebiyle ¢ok dusuk. e
hata fonksiyonu Motor glicina surlcu gucuyle
3013”_3015) kar§|Ia§t|r|n.
0018 |TERMIK HATA Sdrucu dahili hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.
(5210) Surdcu dahili sicaklik
_ Olcima igin kullanilan
0306 bit 1 termistor agik veya kisa
devreli.
0021 |AKIM OLCUM Surlcu dahili hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(2211) Akim olgum arahgi
, disindadir.
0306 bit 4
0022 |BESLEME FAZI Ara devre DC gerilimi, |Giris besleme hatti sigortalarini kontrol
(3130) 1(:aksik giris besleme hatti |edin.
, azi veya yanmis e < Sl
0306 bit 5 sigorta nedeniyle chl);:?rct;lees(ljeirr]ne kaynagi dengesizligini
(programlanabilir salinim yapmakta. .' .
hata fonksiyonu DC aerilimi Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
3016) d g . edin.
algalanmasi nominal
DC geriliminin %14'Gna
astiginda agma
meydana gelir.
0023 |ENKODER HATA Puls enkoder ve puls  |Puls enkoder ve baglantisini, puls
(7301) enkoder araylz modulu [enkoder arayuz modulunu ve
, arasinda veya modul ve |baglantisini ve 50 ENKODER parametre
0306 bit 6 surlcu arasinda grubu ayarlarini kontrol edin.
(programlanabilir haberlesme hatasi.
hata fonksiyonu
5003)
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KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0024 |ASIRIHIZ Yanlig ayarlanmis Minimum/maksimum frekans ayarlarini
(7310) minimum/maksimum kontrol edin.
0306 bit 7 hizlar, yetersiz fren Motor frenleme momenti igin yeterliligi
I momenti veya moment |, yqirol edin
referansini kullanirken T .
ylkteki degisimler Moment kontrolundn kullanilirhgini
sebebiyle motor, izin kontrol edin.
verilen hizdan daha Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
hizli donmekte. olmadigini kontrol edin.
Calisma araligi sinirlari
2001 MIN HIZ ve 2002
MAX HIZ (vektor
kontrolinde) veya 2007
MIN FREKANS ve 2008
MAX FREKANS (skaler
kontrolde) parametreleri
tarafindan ayarlanir.
0027 |KONFIG DOSYA Dahili konfigurasyon Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(630F) dosyasi hatasi
0306 bit 10
0028 [SERI 1 HATASI Fieldbus haberlesme |Fieldbus haberlesme durumunu kontrol
(7510) kesintisi edin. Bkz. bolum Dahili fieldbus'li fieldbus
. kontroli, sayfa 301, bélum Fieldbus
0306 bit 11 adaptérli fieldbus kontroli, sayfa 325
(programlanabilir veya uygun fieldbus adaptéru kilavuzu.
hata fonksiyonu Hata fonksiyonu parametre ayarlarini
3018, 3019) kontrol edin.
Baglantilari kontrol edin.
Masterin haberlesme yapip
yapamadigini kontrol edin.
0029 |EFB CON DOSYASI |Konfigirasyon dosyas! |Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(6306) okuma hatasi
0306 bit 12
0030 |FORCE TRIP Acma komutu Bkz. ilgili haberlesme modulu kilavuzu.
(FF90) fieldbus'tan alindi
0306 bit 13
0034 |MOTOR FAZ Eksik motor fazi veya |Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
(FF56) motor termistor rolesi  \\otor termistér rélesini (eger varsa)
0306 bit 14 (motor sicakligi kontrol edin.

Ol¢gimunde kullanilir)
hatasi nedeniyle motor
devresi hatasi.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0035 |CIKIS KABLO Hatali giris besleme ve |Giris besleme baglantilarini kontrol edin.
(FF95) motor kablo baglantisi
, (6rnegin, giris besleme
0306 bit 15 kablosu striicii motor
(programlanabilir baglantisina
hata fonksiyonu baglanmisg).
3023) Siriicii hataliysa veya
giris beslemesi delta
toprakli bir sistemse ve
motor kablosu
kapasitansi ylksekse
hata yanhslikla
verilebilir.
0036 |UYUMSUZ SW Yuklenen yazilim Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(630F) uyumlu degil.
0307 bit 3
0037 |CB SICAKLIK Sirucu kontrol paneli  [Ortam sicakhdinin asiri olup olmadigini
(4110) asiri Isinmis. Hata kontrol edin.
0305 bit 12 agma sinirt 95°C'dir.  |r55 arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
0044 |STO AKTIF STO (Guvenli moment |Guvenlik devresi kesintisi i¢in beklenen
(FFAO) kapatma) talep edildi ve [tepki bu degilse STO terminalleri X1C'ye
0307 bit 4 dogru sekilde calisiyor. |bagl guvenlik devresinin kablolarini
I Parametre 3025 STO  |kontrol edin.
CALISMA, hataya tepki |Farkh tepki gerekiyorsa 3025 STO
verecek sekilde CALISMA parametresinin degerini
ayarlanmis. degistirin.
Calistirmadan once hatayi resetleyin.
0045 [STO 1 GIRIS HATASI|STO (Givenli moment [STO devre kablolarini ve STO
(FFA1) kapatma) giris kanali  |devresindeki kontaklarin agiimasini
) 1'in enerji kesilmesi kontrol edin.
0307 bit 5 ancak kanal 2'nin
enerjisi kesildi. Kanal
1'deki agma kontaklari
hasar gormus olabilir
veya bir kisa devre
olabilir.
0046 |[STO 2 GIRIS HATASI|STO (Giivenli moment [STO devre kablolarini ve STO

(FFA2)
0307 bit 6

kapatma) giris kanal
2'nin enerji kesilmesi
ancak kanal 1'in enerjisi
kesildi. Kanal 2'deki
acma kontaklari hasar
goérmus olabilir veya bir
kisa devre olabilir.

devresindeki kontaklarin agilmasini
kontrol edin.
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KOD |HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
0101 |[SERF CORRUPT
(FF55)
0307 bit 14
0103
(FF55)
0307 bit 14
0201 |DSP T1 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13 Sdricu dahili hatasi Hata kodunu not edin ve yerel ABB
5205 |DSP T2 OVERLOAD temsilcisi ile iletigsime gegin.
(6100)
0307 bit 13
0203 |DSP T3 OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 |DSP STACK HATA
(6100)
0307 bit 12
0206 |CB ID HATA
(5000)
0307 bit 11
1000 |PAR HZRPM Hatal hiz/frekans limiti [Parametre ayarlarini kontrol edin.
(6320) parametre ayari Asagidakilerin gecerli olup olmadigini
0307 bit 15 kontrol edin:
' - 2001 MIN HIZ <
2002 MAX HIZ
« 2007 MIN FREKANS <
2008 MAX FREKANS
« 2001 MIN HIZ |
9908 MOTOR NOM HiZ,
2002 MAX HIZ |
9908 MOTOR NOM HIZ,
2007 MIN FREKANS /
9907 MOTOR NOM FREK ve
2008 MAX FREKANS /
9907 MOTOR NOM FREK sinir
dahilinde.
1003 [PAR Al OLCEK Hatal Al analog girisi |13 ANALOG GIRISLER parametre grubu
(6320) sinyal Olceklendirmesi |ayarlarini kontrol edin. Asagidakilerin
0307 bit 15 gegcerli olup olmadigini kontrol edin:
' - 1301 MINIMUM Al1 <
1302 MAXIMUM Al1
« 1304 MINIMUM Al2 <
1305 MAXIMUM Al2.
1004 |PAR AO OLCEK Hatali analog ¢ikis AO |15 ANALOG CIKISLAR parametre grubu
(6320) sinyal Olceklendirmesi |ayarlarini kontrol edin. Asagidakilerin
0307 bit 15 gecerli olup olmadigini kontrol edin:

* 1504 MINIMUM AO1 <
1505 MAXIMUM AO1.
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KOD |HATA

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

1005 |PAR PCU 2
(6320)

0307 bit 15

Hatali motor nominal
gucl ayari

9909 MOTOR NOM GUC parametresi
ayarini kontrol edin. Asagidakiler
uygulanmalidir:

* 1.1 <(9906 MOTOR NOM AKIM -
9905 MOTOR NOM GER - 1.73 1 Py) <
3.0

Burada Py = 1000 - 9909 MOTOR NOM
GUC (birimler kW cinsindense)

veya Py = 746 - 9909 MOTOR NOM
GUC (b|r|mler hp cinsindense).

1006 |PAR HAR RO
(6320)

0307 bit 15

Hatali réle ¢ikis uzantisi
parametreleri

Parametre ayarlarini kontrol edin.
Asagidakilerin gecerli olup olmadigini
kontrol edin:

* Cikis rélesi uzanti moduli MREL-01,
surucuye baglidir.

+ 1402 ROLE CIKIS 2, 1403 ROLE
CIKIS 3ve 1410 ROLE CIKIS 4 sifir
disinda degerlere sahiptir.

Bkz. MREL-01 réle ¢ikig modUilii kullanim
kilavuzu (3AUA0000035974 [ingilizce]).

1007 |PAR FBUS
(6320)

0307 bit 15

Fieldbus kontrolu
devreye alinmamis.

Fieldbus parametre ayarlarini kontrol
edin. Bkz. Fieldbus adaptorli fieldbus
kontroli bélimu, sayfa 325.

1009 |PARPCU 1
(6320)

0307 bit 15

Hatali motor nominal
hiz/frekans ayari

Parametre ayarlarini kontrol edin.
Asagidakiler uygulanmalidir:

*+ 1<(60-9907 MOTOR NOM FREK'/
9908 MOTOR NOM HIZ) < 16

* 0,8 <9908 MOTOR NOM HIZ [ (120 -
9907 MOTOR NOM FREK | Motor
kutuplar) < 0,992

1015 |PAR KUL. U/F
(6320)

0307 bit 15

Hatali gerilim / frekans
(U/f) orani gerilim ayari.

2610 KUL TANIMLI U1 ... 2617 KUL
TANIMLI F4 parametre ayarlarini kontrol
edin.

1017 |PAR SETUP 1
(6320)

0307 bit 15

Asagidakilerden sadece
ikisi ayni anda
kullanilabilir: MTAC-01
enkoder modulu,
frekans giris sinyali
veya frekans ¢ikis
sinyali.

Frekans gikisini, frekans girisini veya
enkoderi devre dis! birakin:

+ transistor ¢ikisini dijital mod olarak
degistirin (parametre degeri 7804 TO
MOD = 0 [DIJITAL]) veya

+ frekans girisi secimini, asagidaki
parametre gruplarinda diger deger
olarak degistirin
11 REF YERI SECIMI, 40 PROSES
PID SET 1, 41 PROCES PID SET 2 ve
42 HARICI / AYAR PID veya

* MTAC-01 enkoder modulini devre
disi birakin (parametre 5002
ENKODER AKTIF) ve gikarin.
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Dahili fieldbus arizalari

Dahili fieldbus hatalar 53 EFB PROTOKOL izleme grubu parametreleri ile izlenebilir.
Ayrica bkz. hata/alarm SER/ 1 HATASI (0028).

B Master cihaz yok

Eger hatta master cihaz yok ise 5306 EFB OK MESAJ SAY ve 5307 EFB CRC HATA
SAY parametrelerinin degerleri degismez.

Yapilmasi gerekenler:

* Ag master cihazinin baglanmis ve uygun sekilde yapilandirilmis olup olmadigini
kontrol edin.

* Kablo baglantisini kontrol edin.

B Ayni cihaz adresi

Eger iki ya da daha fazla cihazin adresi ayni ise, 5307 EFB CRC HATA SAY
parametre degeri her okuma/yazma komutu ile birlikte yukselir.

Yapilmasi gerekenler:
« Cihaz adresini kontrol edin. Ayni siradaki iki cihaz ayni adrese sahip olamaz.

B Yanlig kablo baglantisi

Egder haberlesme kablolar degistirilmis ise (bir cihazdaki terminal A bir bagka
cihazdaki terminal B'ye baglanmis), 5306 EFB OK MESAJ SAY parametresinin
degeri degismez ve 5307 EFB CRC HATA SAY parametresinin degeri artar.

Yapilmasi gerekenler:
* RS-232/EIA-485 arayuz baglantisini kontrol edin.
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Bakim ve donanim
diagnostigi

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde onleyici bakim talimatlari ve LED gostergesi agiklamalari yer almaktadir.

Bakim araliklari

Eger dogru kosullarda montaji yapildiysa surtuct ¢ok az bakim gerektirir. Tabloda,
ABB tarafindan onerilen rutin bakim araliklari yer almaktadir.

Bakim Aralik Talimat

Kondansatorlerin yenilenmesi Depolandiginda her | Bkz. Kondansatérler, sayfa 355.
yil

Tozluluk, korozyon ve sicakligi | Her yil
kontrol edin
Sogutma faninin degistiriimesi | Her g yilda bir Bkz. Sogutma fani sayfa 354.
(kasa tipleri R1...R4)
Gug terminallerini kontrol edin | Alti yilda bir Bkz. Gig¢ baglantilari sayfa 355.
ve sikilastirin
Gelismis kontrol panelindeki Her on yilda bir Bkz. Gelismis kontrol panelindeki pilin
pilin degistiriimesi degistiriimesi sayfa 356.
Guvenli moment kapatmanin Her yil Bkz. Ek: Glivenli moment kapatma
(STO) galigmasi ve (STO) sayfa 399.

reaksiyonunun test edilmesi.

Bakimla ilgili daha fazla ayrinti igin yerel ABB Servisi yetkilisine danisin. internet'te,
http://www.abb.com/drives adresine gidin, Sdirticti Servisleri + Bakim ve Saha
Hizmetleri segeneklerini segin.
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Sogutma fani

SUrdcunun sogutma faninin 6mri minimum 25 000 ¢alisma saatidir. Gergek émuir,
surtcundn kullanimi ve ortam sicakligina gore degisir. Otomatik fan agma/kapatma
kontrolt dmri artirir (okz. parametre 1672 FAN KONTROLU).

Gelismis kontrol paneli kullanimdayken Uyari yonetim asistani ¢alisma saati
sayacinin tanimlanan degerine ulasildiginda bilgi verecektir (bkz. parametre 2901
SOGUT FAN TETIK). Bu bilgiler ayrica, kullanilan panel tipinden bagimsiz olarak role
cikisina da gonderilebilir (bkz. grup 14 ROLE CIKISLARY).

Fan arizasi, fan yataklarindan gelen sesin artmasindan anlasilabilir. Strlcu prosesin
kritik bir bolumunde calistiriliyorsa, bu belirtiler ortaya ¢cikmaya baslar baslamaz fan
degisiminin gerceklestiriimesi tavsiye edilir. Degistirilecek fanlar ABB’den temin
edilebilir. Belirlenmis ABB yedek pargalari disinda baska parca kullanmayiniz.

B Sogutma faninin degistirilmesi (kasa tipleri R1...R4)

Sadece R1...R4 kasa tiplerinde fan vardir; RO’larda dodal sogutma bulunmaktadir.

/_\ c UYARI! Givenlik bélumu, 77. sayfadaki talimatlara uygun hareket edin.
Bu talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya élimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

1. Sdrucuyu durdurun ve AC gug kaynagiyla baglantisini kesin.
2. Surucude NEMA 1 segenegi varsa bashgi ¢ikarin.

3. Bir tornavida kullanarak fan tutucuyu surlcu kasasindan ¢ikarin ve menteseli fan
tutucuyu 6n kenarindan hafifge yukari dogru kaldirin.

4. Fan kablosunu klipsten kurtarin.
5. Fan kablosunu ¢ikarin.
6. Fan tutucuyu menteselerinden ¢ikarin.




Bakim ve donanim diagnostigi 355

7. Fani, fan tutucu ile birlikte ters sekilde takin.

8. Yeniden enerji verin.

Kondansatorler

B Kondansatorlerin yenilenmesi

Surlcu bir yiIl boyunca depolandiysa kondansatorler yenilenmelidir. Seri
numarasindan uretim tarihinin nasil 6grenilecedi hakkinda bilgi i¢in bkz. bolum Tip
etiketi, sayfa 28. Kondansatorlerin yenilenmesi hakkinda bilgi almak i¢in bkz.
Internet'te bulunan ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS350, ACS355, ACS550
ve ACH550 icin kondansatér yenileme Kilavuzu (3AFE68735190 [ingilizce])
(http://www.abb.com adresine gidin ve kodu Arama alanina girin).

Gl¢ baglantilan

c é UYARI! Giivenlik bolumu, 17. sayfadaki talimatlara uygun hareket edin.
Bu talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya olumlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

1. Sdrlclyu durdurun ve sebekeyle baglantisini kesin. Surtctinin DC
kondansatorlerinin bogalmasi igin bes dakika bekleyin. Multimetreyle gerilim
olmadigini Olgerek (en az 1 Mohm empedans) emin olun.

2. Gug kablosu baglantilarinin sikiigini kontrol edin. Bolum Gli¢ kablolari igin
terminal ve gecigli veriler, sayfa 366'da verilen sikma momentlerini kullanin.

3. Yeniden eneriji verin.


http://www.abb.com

356 Bakim ve donanim diagnostigi

Kontrol paneli

B Kontrol panelinin temizlenmesi.

Kontrol panelini temizlemek igin yumusak nemli bir bez kullanin. Ekran camini
cizecek sert temizleyicilerden kaginin.

B Gelismis kontrol panelindeki pilin degistirilmesi

Pil yalnizca saat fonksiyonu bulunan ve etkinlestiriimis olan gelismis kontrol
panellerinde kullanilir. Pil kesintileri sirasinda saatin bellek i¢erisinde galismaya
devam etmesini saglar.

Pilin tahmini 6mru on yildan daha fazladir. Pili gikartmak icin, kontrol panelinin
arkasindaki pil tutucusunu déndirmek amaciyla madeni para kullanin. Pili CR2032
tipi ile degistirin.

Not: Saat diginda herhangi bir kontrol panel veya surtcu fonksiyonu igin pil
GEREKMEMEKTEDIR.

LED

Surtcunin 6n kisminda bir yesil ve bir de kirmizi LED bulunmaktadir. Bunlar panel
kapagindan gorulebilirler ancak surucuye bir kontrol paneli monte edilmigse
gorulmezler. Gelismis kontrol panelinde bir LED bulunmaktadir. Asagidaki tabloda
LED'lerin agiklamalari yer almaktadir.

Kisaltmalarin LED kapali LED yaniyor ve sabit LED yanip sénuyor
anlamlari:

Surtcinin én Gug¢ yok Yesil Karttaki gu¢ Yesil Surlcl alarm
kisminda. kaynagi durumunda

Eger sUruclye sorunsuz

gﬂf{ﬁ,'g,pgge" Kirmizi | Sartcu arizali Kirmizi | Sartcu arizali
uzaktan durumda. Hatayi durumda. Hatayi
kumandaya resetlemek icin resetlemek igin
gecin (aksi kontrol panelinde surGcinun gucunu
taktirde bir hata RESET tusuna kesin.
olusturulacaktir) basin veya

ve LED'leri surdcindn

gobrebilmek icin gucinu kapatin.

paneli ¢ikarin.

Geligsmis kontrol | Panelde gli¢ | Yesil Suricu normal Yesil Surdcu alarm
panelinin Ust sol |yok veya durumda durumunda
kosesinde surlcu

Kirmizi | Sartcu arizali Kirmizi | -
durumda. Hatayi
resetlemek igin
kontrol panelinde
RESET tusuna
basin veya
surucunun
gucunu kapatin.

baglantisi yok.
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Teknik veriler

Bu bolumun igindekiler

Bu bolumde degerler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi teknik spesifikasyonlar ve
ayrica CE ve diger isaretler igin gereksinimleri yerine getirme kosullari yer almaktadir.
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Degerler
Tip od] ([
ACS355- 1y Iin(480V) DN b 4g4akirodak  l2max
x=Eu" A A A A A

01x-02A4-2 6.1 - 2,4 3.6 4,2 0,37 0.5 RO
01x-04A7-2| 11,4 - 4.7 71 8.2 0.75 1 R1
01x-06A7-2| 16,1 - 6,7 10,1 1,7 1,1 1.5 R1
01x-07A5-2| 16,8 - 7,5 11,3 13,1 1.5 2 R2
01x-09A8-2| 21,0 - 9.8 14.7 17,2 2,2 3 R2

[3fazh Uy=200..240V (200,208,220,230,240V) |
03x-02A4-2 4,3 - 2,4 3.6 4,2 0,37 0.5 RO
03x-03A5-2 6.1 - 3.5 5.3 6.1 0,55 0.75 RO
03x-04A7-2 7.6 - 4.7 7.1 8.2 0.75 1 R1
03x-06A7-2| 11,8 - 6,7 10,1 11,7 1.1 1.5 R1
03x-07A5-2| 12.0 - 7,5 11,3 13,1 1.5 2 R1
03x-09A8-2| 14.3 - 9.8 14.7 17,2 2,2 3 R2
03x-13A3-2| 21.7 - 13,3 20.0 23,3 3 4 R2
03x-17A6-2| 24.8 - 17,6 26,4 30,8 4 5 R2
03x-24A4- 2 41 - 24,4 36,6 42,7 5,5 7,5 R3
03x-31A0-2 50 - 31 46,5 54,3 7,5 10 R4
03x-46A2-2 69 - 46,2 69,3 80,9 11.0 15 R4

[3fazh Uy =380. 480V (380,400, 415,440, 460.480V) |
03x-01A2-4 2,2 1,8 1.2 1,8 2.1 0,37 0.5 RO
03x-01A9-4 3.6 3.0 1,9 2.9 3,3 0,55 0.75 RO
03x-02A4-4 4.1 3,4 2,4 3.6 4,2 0.75 1 R1
03x-03A3-4 6.0 5.0 3,3 5.0 5.8 1,1 1.5 R1
03x-04A1-4 6,9 5.8 41 6.2 7.2 1.5 2 R1
03x-05A6-4 9.6 8.1 5,6 8,4 9.8 2,2 3 R1
03x-07A3-4| 11,6 9,7 7.3 11.0 12,8 3 4 R1
03x-08A8-4| 13,6 11,4 8,8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4| 18,8 15,8 12,5 18,8 21,9 5,5 7,5 R3
03x-15A6-4| 221 18,6 15,6 23,4 27,3 7,5 10 R3
03x-23A1-4| 30,9 26,0 23,1 34,7 40,4 11 15 R3
03x-31A0-4 52 43,7 31 46,5 54,3 15 20 R4
03x-38A0-4 61 51,2 38 57 66,5 18,5 25 R4
03x-44A0-4 67 56,3 44 66 77,0 22.0 30 R4
1) E = EMC filtresi bagli, (metal EMC filtresi vidasi takili), 00353783.xIs J

U = EMC filtresi bagl degil (plastik EMC filtresi vidasi takili), ABD parametreleri.

2) Ortak DC baglantisi tizerinden asiri yiiklenmeye izin verilmez.
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B Tanimlar

Giris
Iin surekli rms giris degeri (kablolarin ve sigortalarin boyutlandiriimasi igin)

I1N (480 V) 480 V girig gerilimine sahip suruculer i¢in surekli rms giris akimi
(boyutlandirma kablolar ve sigortalari igin)
Cikis

LN kesintisiz rms akimi. %50 asiri yuke her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

5 1 gaki10 dak  Maksimum (%50 asir yluk) akima her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

bmax maksimum ¢ikis akimi. Startta iki saniye suresince, diger durumlarda stricu
sicakhginin izin verdigi sureyle.
Py tipik motor gucu. Kilowatt giic nominal degerleri IEC 4 kutuplu motorlarin

c¢ogunda gecerlidir. Kilowatt gli¢ nominal degerleri NEMA 4 kutuplu motorlarin
c¢ogunda gecerlidir. Bu ayrica Ortak DC baglantisi Gzerinden maksimum
yuktar ve agilmamalidir.

RO...R4 ACS355, R0...R4 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini
ilgilendiren bazi talimatlar ve diger bilgiler s6z konusu kasa tipinin isaretiyle
(RO...R4) isaretlenmistir.

B Boyutlandirma

Surlucu boyutlandirmasi, nominal motor akimi ve gucune baglidir. Tabloda belirtilen
nominal motor gucune ulagsmak igin, suracunun nominal akimi nominal motor
akimindan yuksek veya ona esit olmasi gerekir. Ayrica surticinin nominal gucd,
karsilastirilan nominal motor gucune esit veya daha yuksek olmalidir. Gu¢ nominal
degerleri, bir gerilim araliginda degisik besleme gerilimi seviyeleri igin aynidir.

Not 1: izin verilen maksimum motor glicli 1.5 - Py ile sinirlandiriimistir. Eger limitin
uzerine ¢ikilirsa, motor ve akim otomatik olarak sinirlandirilacaktir. Fonksiyon
surucunun girig koprusunu asiri yuklemeye kargi korur.

Not 2: Degerler, I,y igin 40°C (104°F) ortam sicakliginda gecerlidir.

Not 3: Ortak DC sistemlerinde ortak DC baglantisi Uzerinden akan gucun Py degerini
gecmedigini kontrol etmek ¢ok dnemlidir.

B Deger kaybi

I,N: Tesisat ortam sicakligi 40 °C'yi (104 °F) gecerse, yukseklik 1000 metreyi
(3300 ft) gegerse veya anahtarlama frekansi 4 kHz'den 8, 12 veya 16 kHz'e
degigtirilirse yuk kapasitesi duger.

Sicaklik deger kaybi, /oy

+40 °C...+50 °C (+104 °F...+122 °F), sicakhk araliginda nominal ¢ikig akimi (/o) her
ek 1 °C (1,8 °F) icin %1 duser. Cikis akimi, nominal disus degeri tablosunda verilen
akimin dugus faktoru ile garpilmasiyla hesaplanir.

Ornek: Ortam sicakliyi 50°C (+122°F) oldugunda nominal diistis degeri faktorii

%100 - 1%- 10 °C = %90 veya 0,90. Cikis akimi bu durumda 0,90 - oy olur.
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Yukseklik deger kaybi, I

Deniz seviyesinin 1000...2000 m (3300...6600 ft) uzerindeki yuksekliklerde her
100 m (330 ft) icin deger kaybi %1'dir.

3 fazh 200 V siraculer igin maksimum yukseklik deniz seviyesinin 3000 m (9800 ft)
uzerindedir. 2000...3000 m (6600...9800 ft) yuksekliklerde her 100 m (330 ft) i¢in
deger kaybi %2'dir.

Anahtarlama frekansi deger kaybiu, Iy

Parametre 2607 ANAH FREK KONT = 1 (ON) oldugunda surtcunin degeri otomatik
olarak duser.

Anahtarlama Suriicu gerilim degeri
WCLETET Uy = 200...240 V Uy = 380...480 V

4 kHz Deger kaybi1 yok Deger kayb1 yok

8 kHz %90 oraninda azaltiimis |RO igin %75 veya R1...R4 igin %80 oraninda
IoN degeri azaltilmis /o degeri.

12 kHz %80 oraninda azaltilmis |[RO i¢in %50 veya R1...R4 igin %65 oraninda
IoN degeri dusurdlmus /oy degeri ve 30°C'ye (86°F)

dusurtlmus ortam sicakligi.

16 kHz %75 oraninda azaltilmis | %50'ye dusurtlmus /o\ degeri ve 30°C'ye (86°F)

IoN degeri dusurualmus maksimum ortam sicakligi.

Parametre 2607 ANAH FREK KONT = 2 (ON (LOAD)) oldugunda suricu, dahili
sicakligi izin verirse secilen anahtarlama frekansina 2606 ANAHTARLAMA FREK
dogru anahtarlama frekansini kontrol eder.
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Guc¢ kablosu boyutlari ve sigortalar

Nominal akimlar (/1) icin kablo boyutlari ve bunun yani sira giris besleme
kablosunun kisa devre korumasina karsilik gelen sigorta tipleri agagidaki tabloda
gosterilmektedir. Tabloda verilen nominal sigorta akimlari, belirtilen sigorta
tipleri icin maksimum degerlerdir. Daha klguk sigorta degerlerinin kullaniimasi
durumunda sigortanin rms akim degerinin bolum Dederler, 358. sayfadaki deger
tablosunda verilen nominal /4y akimindan daha buyuk olup olmadigini kontrol edin.
%150 ¢ikig guicu gerekiyorsa /4y akimini 1,5 ile carpin. Bkz. boélum Gli¢ kablolarynyn
secilmesi sayfa 38.

Sigortalarin ¢alisma suresinin 0,5 saniyenin altinda oldugundan emin olun.
Calisma sturesi, sigorta tipine, besleme sebekesi empedansina ve bunlarin yani sira
besleme kablosunun ¢apraz kesit alani, malzemesi ve uzunluguna baghdir. gG veya
T sigortalarinda 0,5 saniyelik ¢alisma suresinin asilmasi durumunda ultra hizli (aR)
sigortalar genelde ¢alisma suresini makul bir seviyeye dusurecektir.

Not: Bu tabloya gore giris gug kablosu secildiginde buyuk sigortalar
kullaniimamalidir.

000 BR B
A A A A A A

1 fazh Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-04A7-2 16 20 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-06A7-2 | 16/20 V) 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-07A5-2 | 20/25 ") 30 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-09A8-2 | 25/35 ") 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12
3 fazl Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A5-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-04A7-2 10 15 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-06A7-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A5-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-13A3-2 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-17A6-2 25 35 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-24A4- 2 63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
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Tip Sigortalar Kablolardaki bakir iletkeni boyutu
ACS355- gG UL Sinif Besleme Motor PE Fren

T (600 V) (U1, V1, W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)
x=E/U A A mm2 AWG mm? AWG mm? AWG mm? AWG

03x-01A2-4 10 10 2,5 0,75 | 18 2,5 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-02A4-4 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A3-4 10 10 2,5 12 | 0,75 | 18 2,5 12 2,5 12
03x-04A1-4 16 15 2,5 12 | 0,75 | 18 2,5 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-12A5-4 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-15A6-4 35 35 6 8 6 8 6 8 2,5 12
03x-23A1-4 50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-38A0-4 100 100 16 4 16 4 16 4 10 8
03x-44A0-4 100 100 25 4 25 4 16 4 10 8

1 Eger %50 asin yuk kapasitesi gerekiyorsa daha buyuk olan sigortayi kullanin. 00353783 .xIs J
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Boyutlar, agirliklar ve bos alan gereksinimleri

B Boyutlar ve agirliklar

Boyutlar ve agirhiklar
IP20 (pano) / UL acik

H3 w Agirhik

mm inc mm in¢ i kg Ib

RO 169 | 6.65 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 1,2 | 2,6
R1 169 | 6.65| 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 1,2 | 2,6
R2 169 | 6.65| 202 | 795 | 239 | 941 | 105 | 413 | 165 | 6,50 | 1,7 | 3,7
R3 169 | 6.65| 202 | 795 | 236 | 9,29 | 169 | 665 | 169 | 665 | 29 | 64
R4 181 | 7,13 | 202 | 7,95 | 244 | 9,61 | 260 | 10,24 169 | 6,65 | 51 | 11,2
00353783 .xIs J

Boyutlar ve agirhiklar
IP20 / NEMA 1

w Agirhk
mm  ing [ kg Ib
RO 257 (10,12 280 (11,02 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 16 | 3,5

R1 257 (10,12 280 (11,02 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 16 | 3,5
R2 257 (10,12 282 [11,10| 105 | 4,13 | 169 | 6,65 | 2,1 4,6
R3 260 (10,24| 299 | 11,77 169 | 6,65 | 177 | 697 | 3,5 | 7,7
R4 270 {10,63| 320 [12,60| 260 | 10,24| 177 | 6,97 | 5,7 | 12,6

00353783 .xIs J
Simgeler
IP20 (pano) / UL agik
H1 montaj pargalari ve kelepge plakasi olmadan yukseklik
H2 montaj pargalari varken ve kelepge plakasi olmadan yukseklik
H3 montaj parcalari ve kelepge plakasi varken yukseklik
IP20 / NEMA 1
H4 montaj parcalari ve baglanti kutusu varken yukseklik
H5 montaj pargalari, baglanti kutusu ve baslik ile yukseklik

B Montajda bos yer gereksinimleri

Bos yer gereksinimleri
Ustte Altta Yanlarda

mm ing mm ing mm ing
RO...R4 75 3 75 3 0 0
00353783.xls J
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Kayiplar, sogutma verileri ve gurultu

B Kayiplar ve sogutma verileri

Kasa tipi dogal sogutmali kasa tipi RO. R1...R4 kasa tiplerinde dahili fan
bulunmaktadir. Hava akisi1 yonu, asagidan yukariya dogrudur.

Asagidaki tablo nominal ylkteki ana devrenin ve minimum yuk (l/O ve panel
kullanimda degil) ve maksimum yUk (tim dijital girisler acik durumda ve panel,
fieldbus ya da fan kullanimda) altindaki kontrol devresinin 1si yayillimini
belirtmektedir. Toplam 1si yayilimi ana devre ve kontrol devrelerindeki 1si
yayilimlarinin toplamidir.

Tip Is1 yayilhimi R EVEREL(E]
ACS355- Ana devre Kontrol devresi
x=E/U Nominal /4y veloy Min Max
w w W m3/saat "3/dak

01x-02A4-2 25 6,1 22,7 - -

01x-04A7-2 46 9,5 26,4 24 14
01x-06A7-2 71 9,5 26,4 24 14
01x-07A5-2 73 10,5 27,5 21 12
01x-09A8-2 96 10,5 27,5 21 12

[3fazh Uy=200..240V (200,208,220,230,240V) |

03x-02A4-2 19 6,1 22,7 - -

03x-03A5-2 31 6,1 22,7 - -

03x-04A7-2 38 9,5 26,4 24 14
03x-06A7-2 60 9,5 26,4 24 14
03x-07A5-2 62 9,5 26,4 21 12
03x-09A8-2 83 10,5 27,5 21 12
03x-13A3-2 112 10,5 27,5 52 31
03x-17A6-2 152 10,5 27,5 52 31
03x-24A4- 2 250 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-2 270 33,4 57,8 96 57
03x-46A2-2 430 33,4 57,8 96 57
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Tip Is1 yayilimi R EVEEL(E]]
ACS355- Ana devre Kontrol devresi
x=E/U Nominal /1y ve/oy Min Max
w w w m3/saat 3/dak
03x-01A2-4 11 6,6 244 - -
03x-01A9-4 16 6,6 24 .4 - -
03x-02A4-4 21 9.8 28,7 13 8
03x-03A3-4 31 9.8 28,7 13 8
03x-04A1-4 40 9.8 28,7 13 8
03x-05A6-4 61 9.8 28,7 19 11
03x-07A3-4 74 14,1 32,7 24 14
03x-08A8-4 94 141 32,7 24 14
03x-12A5-4 130 12.0 31,2 52 31
03x-15A6-4 173 12.0 31,2 52 31
03x-23A1-4 266 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-4 350 33,4 57,8 96 57
03x-38A0-4 440 33,4 57,8 96 57
03x-44A0-4 530 33,4 57,8 96 57
00353783.xIs J
B Gurultu

Kasa Ses seviyesi

tipi dBA

RO <30

R1 50...62

R2 50...62

R3 50...62

R4 <62

00353783.xls J
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Guc kablolan igin terminal ve gecigli veriler

Kasa Maks. kablo U1, V1, W1, U2, V2, W2, PE
tipi capi, NEMA 1 icin BRK+ ve BRK-

U1,V1, W1, BRK+ve Terminal boyutu Sikma Kelepcge Sikma
U2, v2, W2 BRK- momenti boyutu momenti

mm ing mm ing AWG N-m Ibfin mm2 AWG N-m Ibfin
¢

RO 16 [ 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 [ 08| 7 25 3 1.2 1
R1 16 [ 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 08 | 7 25 3 1,2 | N1
R2 16 [ 0,63 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 [ 08| 7 25 3 1.2 1
R3 29 | 114 | 16 | 0,63 | 10,0/16,0| 6 1,71 15 | 25 3 1,2 (| 1
R4 35 | 1,38 29 | 1,14 | 25,0/35,0 | 2 25| 22 | 25 3 1.2 1
00353783.xIs J

Kontrol kablolari i¢in terminal ve gecisli veriler

iletken boyutu Sikma momenti
Min/Maks Min/Maks

mm? AWG N-m Ibf-ing
0,25/1,5 24/16 0,5 4,4
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Elektrik sebekesi ozellikleri

Gerilim (y1)

Kisa devre kapasitesi

Frekans
Dengesizlik

200 V AC suruculer igin 200/208/220/230/240 V AC 1 fazh

200 V AC surucduler igin 200/208/220/230/240 V AC 3 fazl

400 V AC suruculer icin 380/400/415/440/460/480 V AC 3 fazh
Varsayilan olarak konvertdér nominal geriliminden +%10 sapmaya
izin verilmektedir.

IEC 60439-1 ve UL 508c'ye uygun olarak giris besleme
baglantisinda maksimum izin verilen muhtemel kisa devre akimi
100 kA'dir. Srdcd, stricunidn maksimum nominal geriliminde
100 kA rms'den fazla simetrik amper saglayamayan bir devrede
kullanim i¢in uygundur.

50/60 Hz = %5, maksimum degisim orani %17/s
Maks. Nominal fazdan, faza giris gerilimine £%3.

Motor baglant: verileri

Motor tipi

Voltaj (Us)

Kisa devre korumasi
(IEC 61800-5-1,
UL 508C)

Frekans

Frekans ¢ozunurliigi
Akim

Gug limiti

Alan zayiflatma noktasi
Anahtarlama frekansi
Hiz kontroli

Moment kontrolii

Maksimum tavsiye
edilen

motor kablosu
uzunlugu

Asenkron enduksiyon motoru veya senkron sabit
miknatisli motor.

0 - U4, 3 fazh simetrik, alan zayiflama noktasinda U,y ax

Motor ¢ikisi, IEC 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa
devreye kargi korumaldir.

0...600 Hz

0,01 Hz

Bkz. bolum Dederler sayfa 358.

1,5 Py

10...600 Hz

4, 8, 12 veya 16 kHz (skaler kontrolde)

Bkz. bolum Hyz kontrolii performans rakamlary sayfa 143.
Bkz. bolum Moment kontrolli performans rakamlary sayfa 143.

Operasyonel calisma ve motor kablo uzunlugu

Sdrucu, asagidaki maksimum motor kablosu uzunluklarinda optimum
performansla calisacak sekilde tasarlanmistir. Motor kablo uzunluklari
tabloda gosterildigi gibi ¢ikis bobinleriyle uzatilabilir.

Maksimum motor kablo uzunlugu

m ft
Standart siiriicii, harici segenek olmadan
RO 30 100
R1...R4 50 165
Harici ¢ikig bobinleriyle
RO 60 195
R1...R4 100 330

Not: Cok motorlu sistemlerde, tim motor kablosu uzunluklarinin
hesaplanan toplami, tabloda verilen maksimum motor kablosu
uzunlugunu gegcmemelidir.
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EMC uyumlulugu ve motor kablo uzunlugu

Avrupa EMC Yonergeleriyle (IEC/EN 61800-3 standardi) uyumluluk
amaciyla 4 kHz anahtarlama frekansi igin asagida belirtilen
maksimum motor kablosu uzunluklarini kullanin.

Tum kasa Maksimum motor kablo uzunlugu, 4 kHz

tipleri m ft

ikinci cevre 30 100
(kategori C3 1)

100 (en az) 2

ikinci gevre 30 (en az) 2
(kategori C3 1)

Birinci gevre 30 (en az) 2) 100 (en az) 2)
(kategori C2 1)

Birinci gevre 10 (en az) 2 30 (en az) 2

(kategori C1 1)
1) Bkz. kosullar, bélim Tanymlar sayfa 373.
2) Maks. motor kablosu uzunlugu, slrtcinun galigma faktorlerine

gore belirlenir. Harici EMC filtrelerini kullanirken tam maksimum
uzunluklari 6grenmek igin yerel ABB temsilcinizle iletisim kurun.

Not 1: Dahili EMC filtresinin baglantisi, dUsuk kagak akim EMC

filtresi (LRFI-XX) kullanilirken EMC vidasi ¢ikarilarak kesilmelidir
(bkz. sekil, sayfa 48).

Not 2: Radyasyonlu emisyonlar, harici EMC filtresiyle veya filtre
olmadan C2'ye uygundur.

Not 3: iletkenli emisyonlarla sadece kategori C1. Radyasyonlu

emisyonlar standart emisyon 6lgim dizenegiyle dlguldigunde
uyumlu degildir ve kabin ve makine tesisatlarinda tek tek kontrol

edilmeli ve olgtimelidir.
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Kontrol baglant: verileri

Analog girigler Gerilim sinyali, tek kutuplu 0 (2)...10 V, Ry, = 675 kohm
X1A:2ve 5 cift kutuplu -10...10 V, R;, = 675 kohm
(A1 ve Al2) Akim sinyali, tek kutuplu 0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm

cift kutuplu -20...20 mA, R, = 100 ohm
Potansiyometre referansi

deger (X1A: 4) 10V £ %1, maks. 10 mA, R < 10 kohm
Cozunarluk %0.1
Hassasiyet 1%2
Analog cikis 0 (4)...20 mA, yuk < 500 ohm
X1A: 7
(AO)
Yardimci gerilim 24V DC % %10, maks. 200 mA
X1A: 9
Dijital girigler Gerilim Dahili veya harici beslemeli 12...24 V
X1A: 12...16 DC. Dijital girigler igin maksimum
(DI1...DI5) gerilim 30 V DC'dir.
Tip PNP ve NPN
Giris empedansi,
X1A:12...15 Ri, = 2 kohm
X1A: 16 Ri, = 4 kohm
Frekans girisi X1A: 16, dijital veya frekans girisi olarak kullanilabilir.
X1A: 16 Frekans Darbe katar 0...10 kHz, %50 is
(DI5) dongusuyle. Iki ACS355 arasinda
0...16 kHz.
Role cikisi Tip NO + NC
X1B: 17...19 Maks. anahtarlama gerilimi 250 VAC /30 V DC
(RO 1) Maks. anahtarlama akimi 05A/30VDC;5A/230V AC
Maks. surekli akim 2Arms
Dijital cikis Tip Transistor cikisi PNP
X1B: 20...21 Maks. anahtarlama gerilimi 30 V DC
(DO) Maks. anahtarlama akimi 100 mA /30 V DC, kisa devre
korumali
Frekans 10 Hz ...16 kHz
Cozunurluk 1Hz
Hassasiyet %0,2
Frekans cgikisi X1A: 20...21 dijital veya frekans ¢ikigi olarak kullanilabilir.
X1B: 20...21
(FO)
STO arayiizu Bkz. Ek: Guivenli moment kapatma (STO), sayfa 399.

X1C: 23...26
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Fren direnci baglantisi

Kisa devre korumasi Fren direnci ¢ikisl, IEC/EN 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak

(IEC 61800-5-1, kisa devreye karsi kosullu korumalidir. Dogru sigorta segimi igin

IEC 60439-1, UL 508C) yerel ABB temsilcinizle iletisim kurun. Nominal kosullu kisa devre
akimi IEC 60439-1'e ve Kisa devre test akimi UL 508C'ye uygun
olarak 100 kA'drr.

Ortak DC baglantisi

Ortak DC baglantisi Gzerinden maksimum gug, strict nominal
gucune esittir. Bkz. ACS355 Ortak DC uygulama kilavuzu
(3AUA0000070130 [Ingilizce]).

Verim

Surlcu boyutu ve segeneklere baglh olarak nominal gi¢ seviyesinde
%95 - 98 arasindadir

Koruma siniflari

IP20 (pano kurulumu) / UL agik: Standart muhafaza. Kontak
ekranlama gereksinimlerini kargilamak igin surlicu bir pano igine
kurulmalidir.

IP20 / NEMA 1: Baslik ve baglanti kutusu dahil olmak tzere
opsiyonel bir setle (MUL1-R1, MUL1-R3 veya MUL1-R4)
saglanmaktadir.



Ortam kosullari
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Surtcunun ortam kosullari sinirlari asagida verilmektedir. Strtcu kontrolll isitmali bir kapali

mekanda kullaniimahdir.

Calisma
sabit kullanim igin
kurulur

Depolama
koruyucu paket icinde

Nakliye
koruyucu paket icinde

Kurulum yerinin
yuksekligi

Deniz seviyesinin
0...2000 m (6600 ft)
uzerinde

(1000 m [3300 ft]
yukaridaki
yukseklikler icin, bkz.
bélim Deder kayby

sayfa 359)
Hava sicakhigi -10 ... +50 °C -40 ... +70 °C £%2 -40 ... +70 °C £%2
(14 ... 122 °F). (-40 ... +158 °F £%2) |(-40 ... +158 °F +%?2)

Donma olmamalidir.
Bkz. bolim Deder
kayby sayfa 359.

Bagil nem

%0 ... 95

Maks. %95

Maks. %95

Yogusmasiz. Korozif gazlarin bulunmasi durumunda maksimum izin
verilen bagil nem %60'dir.

Kirlilik duizeyleri
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

lletken toz olmamalidir.

IEC 60721-3-3'e
gore,

kimyasal gazlar:
Sinif 3C2

katl maddeler:
Sinif 3S2.

Not: Sirtcu
muhafaza sinifina
uygun temiz hava
kosullarinda
kurulmalidir.

Not: Sogutma
havasinin temiz,
korozif
materyallerden ve
elektrik agisindan
iletken tozlardan
arinmig olmasi
gerekir.

IEC 60721-3-1' gore,
kimyasal gazlar:
Sinif 1C2

kati maddeler:

Sinif 182

IEC 60721-3-2'ye
gore,

kimyasal gazlar:
Sinif 2C2

katl maddeler:
Sinif 252

Siniisoidal titresim
(IEC 60721-3-3)

IEC 60721-3-3'e
gore test edilmistir,
mekanik kosullar:
Sinif 3M4
2,9 Hz 3,0 mm
(0.12ing)

9...200 Hz, 10 m/s?
(33 ft/s?)

Sok
(IEC 60068-2-27,
ISTA 1A)

Kullanilamaz

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330
ft/s®), 11 ms

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330
ft/s®), 11 ms

Serbest diigme

Kullanilamaz

76 cm (30 ing)

76 cm (30 ing)
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Malzemeler

Sirici muhafazasi « PC/ABS 2 mm, PC+%10GF 2,5...3 mm ve PA66+%25GF

Ambalaj
Elden Cikarma

1,5 mm, hepsi renkli NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C)

* sicak batirmali ¢inko kaplamali 1.5 mm celik levha, kaplama
kalinhgr 20 mikrometre

* haddeden ¢ekilmis aliminyum AISi.
Oluklu karton.

Sirucu enerji ve dogal kaynaklarin korunmasi igin yeniden
donusumu yapilmasi gereken ham maddeler icermektedir. Paket
materyalleri gevreye uyumlu ve donusturulebilir 6zelliktedir. Tum
metal parcalar donusturUlebilir. Plastik parcalar ya donusturdlebilir,
ya da kontrollU sartlar altinda yerel yonetmelikler uyarinca yakilabilir.
Donustarulebilir parcalarin cogu donusturulebilir isaretiyle
isaretlenmistir.

Donustirme yapmak mumkun degilse, elektrolitik kondansatorler ve
basili devre panolari harig tim parcalar toprakla doldurulabilir. DC
kapasitorlerinde AB iginde tehlikeli atik olarak degerlendirilen
elektrolitler bulunmaktadir. Yerel kanunlara uygun olarak ¢ikartiimali
ve kullaniimalidir.

Cevresel hususlarda daha fazla bilgi ve daha detayli donustirme
talimatlari icin lutfen yerel ABB dagitimcinizla baglantiya geginiz.

Yururlukteki standartlar

EN ISO 13849-1:
2008

IEC/EN 60204-1:
2006

IEC/EN 62061:
2005

IEC/EN 61800-3:
2004

IEC/EN 61800-5-1:

2007

IEC/EN 61800-5-2:

2007
UL 508C

Surucu asagidaki standartlara uygundur:

Makine guvenligi - Kontrol sistemlerinin guvenlikle iligkili kisimlari -
Bolum 1: genel tasarim ilkeleri

Makine guvenligi. Makinelerin elektrik teghizatlari. Bolum 1: Genel
gereksinimler. Uygunluk gerektiren kosullar: Makinenin nihai
montajcisi asagidakilerin kurulumundan sorumludur

- acil stop cihazi

- besleme kesme aygiti.

Makine guvenligi + Guvenlikle ilgili elektrikli, elektronik ve
programlanabilir elektronik kontrol sistemlerinin fonksiyonel glivenligi

Ayarlanabilir hizli elektrikli gti¢ sirtcu sistemleri. Bélum 3: EMC
gereksinimleri ve 6zel test yontemleri

Ayarlanabilir hizli elektrikli gl¢ surucu sistemleri + Bolum 5-1:
Guvenlik gereksinimleri + Elektrik, termik ve enerji

Ayarlanabilir hizli elektrikli gug¢ surucu sistemleri + BOlum 5-2:
Gulvenlik gereksinimleri. Islevsel.

Gulvenlik, Gug Donlgum Teghizati igin UL Standardi, tguncl baski
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CE igareti

Sardcundn, Avrupa Algak Gerilim ve EMC Yonergeleri hikimlerine uygun oldugunu
belirtmek amaciyla surtculerde CE isareti bulunmaktadir.

B Avrupa EMC Yonergesi ile Uyumluluk

EMC Yodnergesinde, Avrupa Birliginde kullanilan elektrik ekipmanlarinin bagisikhk ve
emisyonlari ile ilgili kosullar yer almaktadir. EMC arun standardi (EN 61800-3 2004),
suruculer igin belirtilen gereksinimleri kargilamaktadir. Bkz. bolum EN 61800-3:2004
ile uyumluluk sayfa 373.

EN 61800-3:2004 ile uyumluluk

B Tanimlar

EMC'nin acilimi, Electromagnetic Compatibility (Elektromanyetik uyumluluktur).
Elektriksel/elektronik ekipmanlarin elektromanyetik ortam igcinde sorunsuz sekilde
calisabilmesidir. Benzer sekilde, ekipmanlar bulundugu alan igindeki diger Urun veya
sistemleri bozmamali ve parazite neden olmamalidir.

Birincil gevre, yagama amaciyla kullanilan binalari besleyen alg¢ak gerilim sebekesine
baglh kuruluslari icermektedir.

Ikincil gevre, dogrudan yasama amaciyla kullanilmayan tesisleri besleyen sebekeye
bagh kuruluslari icermektedir.

C1 sinifi strucu: 7000 V altinda anma gerilim igin sdrtcd, ilk ortamda kullanim
amacl.

C2 kategorisi sdrtictler: nominal gerilimi 1000 V altinda olan ve birincil gevrede
kullanildiginda sadece bir profesyonel tarafindan kurulmasi ve devreye alinmasi
gereken suruculer.

Not: Profesyonel terimi, EMC yonleri de dahil olmak tzere gug surici sistemlerini
kurmak ve/veya devreye almak igin gereken becerilere sahip bir kisi veya kurulus
anlamina gelmektedir.

C2 kategorisi, 6nceki sinif birincil gevre kisitli dagitimiyla aynt EMC emisyon
sinirlarini igermektedir. EMC standardi IEC/EN 61800-3, artik strdctinin dagitimini
kisittamamaktadir ancak kullanimi, kurulumu ve devreye alinmasi tanimlanmaktadir.

C3 kategoirisi sdrticti: nominal gerilimi 1000 V altinda olan, sadece ikincil gevrede
kullanim amaciyla tasarlanmig olan suruculer.

C3 kategorisi, dnceki sinif ikincil gevre kisitsiz dagitimiyla ayni EMC emisyon
sinirlarini icermektedir.

B Kategori C1

Emisyon sinirlari, agagidaki hukimlerle uyumludur:
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1. Opsiyonel EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde segilir ve EMC filtresi
kilavuzundaki spesifikasyonlara uygun sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda agiklanan sekilde segilmesi.
3. Sdrucu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmalidir.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu igin, bkz.
sayfa 368.

UYARI! Ev ortaminda bu urtin sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek
hafifletme dl¢gimleri gerekli olabilir.

B Kategori C2

Emisyon sinirlari, asagidaki hukumlerle uyumludur:

1. Opsiyonel EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde segilir ve EMC filtresi
kilavuzundaki spesifikasyonlara uygun sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda acgiklanan sekilde secilmesi.
3. Sdrucu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmahdir.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu icin, bkz.
sayfa 368.

UYARI! Ev ortaminda bu urin sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek
hafifletme olgumleri gerekli olabilir.

B Kategori C3

Surtcunun uyumluluk performansi, IEC/EN 61800-3, ikincil gcevre gereksinimlerine
uygundur (IEC/EN 61800-3 tanimlari igin bkz. sayfa 373).

Emisyon sinirlari, asagidaki hukumlerle uyumludur:

1. Dahili EMC filtresi baglh (EMC'deki metal vida yerinde) ya da opsiyonel EMC
filtresi takil.

2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda acgiklanan sekilde secilmesi.

3. Sdrucu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmahdir.

4. Dahili EMC filtresiyle: motor kablo uzunlugu 30 m (100 ft) ve 4 kHz anahtarlama
frekansli. Opsiyonel harici EMC filtresiyle maksimum motor kablosu uzunlugu igin,
bkz. sayfa 368.

UYARI! C3 kategorisi bir surdcu, yasama amaciyla kullanilan tesisleri besleyen algak
gerilim genel sebekesine bagl olarak kullanim igin tasarlanmamigtir. Strdctnin bu
tur sebekelerde kullaniimasi radyo frekansi parazitine neden olacaktir.

Not: Surucuyu dahili EMC filtresi IT (topraksiz) sistemlerine takili halde monte etmek
yasaktir. Aksi takdirde besleme sebekesi EMC filtre kapasitorleri Uzerinden toprak
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potansiyeline baglanir ve bu da tehlikeye veya surlcuye zarar gelmesine neden
olabilir.

Not: Suriclyu, dahili EMC filtresi kdsede topraklamali TN sistemine bagli halde
monte etmek yasaktir, aksi takdirde suricu zarar gorebilir.

UL isareti
Surtcunuzun gecerli isaretleri igin tip tanimlama etiketine bagvurun.

Surucuye eklenmig olan UL isareti, UL gereksinimlerini karsiladigini belirtir.

B UL kontrol listesi
Girig besleme baglantisi + Bkz. bolum Elekirik pebekesi dzellikleri sayfa 367.

Cihaz baglantisinin kesilmesi (baglanti kesme yontemleri) + Bkz. Besleme
tarafyndaki (kesme aracy) ylik ayyrycynyn secgilmesi, sayfa 37.

Ortam kosullarn + SirUcduler, 1sitmali ve kontrolli kapali mekanlarda kullanim igin
tasarlanmistir. Ozel sinirlar igin bkz. bélim Ortam kopullary sayfa 371.

Giris kablosu sigortalar1 + ABD'de kurulum igin, dal devresi korumasi, Ulusal
Elektrik Yasasi (NEC) ve tUm yururlUkteki yerel yasalarla uygun olarak saglanmalidir.
Bu gereksinimin karsilanmasi icin bolum Gli¢ kablosu boyutlary ve sigortalar sayfa
361 iginde verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Kanada'da gercgeklestirilecek kurulumlar igin dal devresi korumasi Kanada Elektrik
Yasalarina ve yurarlikteki tim yerel yasalara uygun olarak saglanmalidir. Bu
gereksinimin karsilanmasi i¢in bolum Gli¢ kablosu boyutlary ve sigortalar sayfa 361
icinde verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

GuUg¢ kablosu secimi + Bkz. bolum Gii¢ kablolarynyn secilmesi sayfa 38.

Guc kablosu baglantilari + Baglanti semasi ve sikma momentleri i¢in, bkz. bolim
Glg¢ kablolarynyn badlanmasy sayfa 49.

Asin yuk korumasi - SuricU, Ulusal Elektrik Yasasina (US) uygun olarak asiri yuk
korumasi saglamaktadir.

Frenleme + Surucude dahili olarak bir fren kiyici bulunmaktadir. Uygun boyutlu fren
direngleriyle birlikte kullanildiginda fren kiyici, suricunun rejeneratif enerjiyi
(normalde ¢ok hizl yavaglayan motorla ilgilidir) dagitmasini saglar. Fren direnci
secimi bolum Ek: Direng frenleme, 389 numarall sayfada anlatiimaktadir.

0 C-Tick isareti
Surldcunuzin gegerli isaretleri igin tip tanimlama etiketine bagvurun.

C-Tick isareti Avustralya ve Yeni Zelanda'da gerekmektedir. Strtcide bir C-Tick
isareti bulundugunda bu isaret, ilgili standartla (IEC 61800-3:2004 uyumlu oldugunu
belirtir — Ayarlanabilir hizl elektrikli glic strticisu sistemleri — Bolim 3: Ozel test
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yontemlerini iceren EMC Urln standardi), Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk
Semasi tarafindan Zorunlu Kilinmistir.

Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk Semasi (EMCS), Avustralya iletigim
Dairesi (ACA) ve Yeni Zelanda Ekonomik Gelisim Bakanliginin (NZMED) Radyo
Spektrum Yonetim Grubu (RSM) tarafindan Kasim 2001'de yururlige konulmustur.
Bu semanin amaci, elektrikli/elektronik Urlnlerden kaynaklanan emisyonlar igin
teknik sinirlar belirleyerek radyo frekansi spektrumunu korumaktir.

Standardin gereksinimlerini kargilamak i¢in bkz. bolum EN 61800-3:2004 ile
uyumluluk, sayfa 373.

TUV NORD Giivenlik Onayi isareti

TUV NORD Glvenlik Onayi isaretinin bulunmasi, srticinin TUV NORD tarafindan
Guvenli moment kapatma (STO) fonksiyonunun gerceklestiriimesi i¢in asagidaki
standartlara gére degerlendirildigi ve onaylandigi anlamina gelmektedir: IEC 61508-
1:1998, IEC 61508-2:2000; SIL3, IEC 62061:2005 ve ISO 13849-1:2006. Bkz. Ek:
Glvenli moment kapatma (STO).

RoHS isareti

Surlcuye eklenmis olan RoHS isareti, surticinin Avrupa RoHS Yonergesi
hakUumlerine uygun oldugunu gosterir. RoHS = elektrikli ve elektronik ekipmanlarda
belirli tehlikeli maddelerin kullaniminin yasaklanmasi.

Makine Yonergesi ile Uyumluluk

Surtcu Makine Yonergesi (2006/42/EC) kapsamindaki makinelere entegre edilme
amachdir ve bu nedenle yonergenin tum kosullari ile her agidan tam bir uyum
icindedir. Daha fazla bilgi almak igin bkz. Entegrasyon Beyani, ABB Drives.
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Bu Grdn asagidaki US patentlerinin en az biri ile korunmaktadir:

4,920,306
5,654,624
6,175,256
6,313,599
6,552,510
6,859,374
6,972,976
7,034,510
7,084,604
7,215,099
7,274,573
7,372,696
7,515,447
D512,026

D548,183S D573,090S

5,301,085
5,799,805
6,184,740
6,316,896
6,597,148
6,922,883
6,977,449
7,036,223
7,098,623
7,221,152
7,279,802
7,388,765
7,560,894
D512,696

5,463,302
5,940,286
6,195,274
6,335,607
6,600,290
6,940,253
6,984,958
7,045,987
7,102,325
7,227,325
7,280,938
7,408,791
D503,931
D521,466

Diger patentler beklenmektedir.

5,621,483
5,942,874
6,229,356
6,370,049
6,741,059
6,934,169
6,985,371
7,057,908
7,109,780
7,245,197
7,330,095
7,417,408
D510,319
D541,743S

5,632,568
5,952,613
6,252,436
6,396,236
6,774,758
6,956,352
6,992,908
7,059,390
7,164,562
7,250,739
7,349,814
7,446,268
D510,320
D541,744S

5,589,754
6,094,364
6,265,724
6,448,735
6,844,794
6,958,923
6,999,329
7,067,997
7,176,779
7,262,577
7,352,220
7,456,615
D511,137
D541,745S

5,612,604
6,147,887
6,305,464
6,498,452
6,856,502
6,967,453
7,023,160
7,082,374
7,190,599
7,271,505
7,365,622
7,508,688
D511,150
D548,182S
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Boyut semalari

ACS355'in boyut cizimleri agagida verilmektedir. Boyutlar milimetre ve [ing] cinsinden
verilmigtir.
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RO ve R1 kasa tipleri, IP20 (pano kurulumu) / UL acgik

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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RO ve R1 kasa tipleri, IP20 (pano kurulumu) / UL agik

1) Uzatma modulleri derinlik dlgiisine 26 mm (1,02 ing) ekler.
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Kasa tipleri RO ve R1, IP20 / NEMA 1

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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R2 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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1) Uzatma moddlleri derinlik dlgistne 26 mm (1,02 ing) ekler.

R2 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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Kasa tipi R2, IP20 / NEMA 1
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1) Uzatma moddulleri derinlik dlgistne 26 mm (1,02 ing) ekler.
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R3 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R3 kasa tipi, IP20 /| NEMA 1
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1) Uzatma moddilleri derinlik élglisine 26 mm (1,02 ing) ekler.
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R4 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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1) Uzatma moddlleri derinlik dlgistne 26 mm (1,02 ing) ekler.

R4 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL agik
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R4 kasa tipi, IP20 / NEMA 1
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Ek: Direnc frenleme

Bu bolumun igindekiler

Bu bolum, fren rezistoru ve kablolarin nasil segilecegini, sistemin nasil korunacagini,
fren rezistérinin nasil baglanacagini ve direng frenlemenin nasil etkinlestirilecegini
anlatir.

Frenleme sisteminin planlanmasi

B Fren direncinin sec¢ilmesi
ACS355 suruculerinde, standart olarak dahili fren kiyici bulunmaktadir. Fren direnci,
bu boélumde saglanan tablo ve denklemler kullanilarak segilir.

1. Uygulama igin gerekli maksimum frenleme guclni Prpax S€¢iN. Prmax »
kullanilan sdricu tipi igin 390 numaral sayfadaki tabloda verilen Pgrpmax
degerinden daha kuguk olmalidir.

2. Denklem 1'i kullanarak R direnci hesaplayin.
3. Denklem 2'yi kullanarak Eggise €nerjiyi hesaplayin.
4. Asagidaki kosullar karsilanacak sekilde direnci segin:
* Direncin nominal gucl Prp,ax degerine esit veya daha buyuk olmalidir

» Direng R degeri, kullanilan surdcd tipi igin tabloda verilen Ry, - Rmax degerleri
arasinda olmalidir.

* Frenleme dongusu T sirasinda direng, Erpise €nerjisini dagitabilmelidir.
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Direng secimi icin denklemler:

_ ~_ 150000 ton
Eq.1. Uy=200..240V: R= —Rmax Prinax
P
Uy = 380..415V: R= 22000 Rave
ph~max T
-
615000
Uy=415..480V: R= —(——
pRmax
Eq. 2. Erpuse= Prmax" fon
t
EQ.3. Prave = Prmax" % Déniigiim igin, 1 hp = 746 W olarak kabul edin.
burada
R = segili fren direnci degeri (ohm)

Prmax = frenleme doéngusu sirasinda (W) maksimum gug

Prave = frenleme dongusu sirasinda (W) ortalama gug

ERrpuise = tek bir frenleme darbesi (J) sirasinda dirence iletilen glc
ton = frenleme darbesinin uzunlugu (s)

T = frenleme déngusunin uzunlugunu (s) belirtmektedir.

Tabloda gosterilen direng tipleri, tabloda gosterilen déngu frenlemeli maksimum
frenleme gucunu kullanan 6nceden boyutlandiriimig direnglerdir. Direngleri ABB'den
temin edebilirsiniz. Bilgiler, herhangi bir bildirim yapilmaksizin degistirilebilir.

Direng tipine gore se¢im tablosu

Tip Rmin Rmax PBRmax

ACS355- CBR-V / CBT-H Frenleme siiresi
x=EMU" ohm ohm kW hp 160 210 260 460 660 560 sn
01x-02A4-2] 70 [ 390 ] 037 | 05 | e 90
01x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 [ 1 45
01x-06A7-2| 40 [ 130 | 1,1 | 15 28
01x-07A52| 30 [ 100 | 1,5 | 2 19
01x-09A8-2] 30 | 70 | 22 | 3 14
[3fazli Uy =200.. 240V (200,208,220, 230,240V) |
03x-02A4-2| 70 [ 390 ] 0,37 | 05 90
03x-03A5-2| 70 [ 260 | 0,55 | 0,75 60
03x-04A7-2| 40 [ 200 0,75 | 1 42
03x-06A7-2| 40 | 130 | 1,1 | 15 29
03x-07A5-2| 30 [ 100 | 15 | 2 19
03x-09A82| 30 | 70 | 22 | 3 14
03x-13A3-2] 30 | 50 | 30 | 4 . 16
03x-17A6-2| 30 | 40 | 40 | 5 . 12
03x-24A4-2| 18 | 25 | 55 | 7,5 45
03x-31A02| 7 [ 19 | 75 | 10 35
03x-46A2-2| 7 | 13 [ 110 15 23
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Tip Rpax PBRrmax Direnc tipine gore secim tablosu
ACS355- CBR-V/CBT-H Frenleme siiresi
x=EMU " kW  hp 160 210 260 460 660 560 sn

03x-01A2-4 | 200 | 1180| 0,37 0,5 . 90
03x-01A9-4| 175 | 800 | 0,55 | 0,75 ° a0
03x-02A4-4| 165 | 590 | 0,75 1 . 60
03x-03A3-4 | 150 | 400 1,1 1,5 ° 37
03x-04A1-4| 130 | 300 1,5 2 . 27
03x-05A6-4 | 100 | 200 2,2 3 ° 17
03x-07A3-4| 70 | 150 | 3,0 4 ° 29
03x-08A8-4| 70 110 4,0 5 ° 20
03x-12A5-4 | 40 80 5,5 7,5 ° 15
03x-15A6-4| 40 60 7,5 10 ° 10
03x-23A1-4( 30 40 11 15 ° 10
03x-31A04| 16 29 15 20 ° 16
03x-38A0-4 | 13 23 18,5 25 . 13
03x-44A0-4| 13 19 22,0 30 ° 10
) E = EMC filtresi bagl, (metal EMC filtresi vidasi takili), 00353783.xls J

U = EMC filtresi bagh degil (plastik EMC filtresi vidasi takili), ABD
parametreleri.

2) Frenleme siiresi = her 120 saniyede, 40 oC ortam sicakliginda, pBRmax
degerinde izin verilen maksimum frenleme suresi.

Simgeler

Rnin = fren kiyicisina baglanabilen minimum izin verilen fren direnci

Rmax =PBRrmax @ izin veren maksimum izin verilen fren direnci

Pgrmax Surucunin maksimum frenleme kapasitesi, gereken frenleme glicint gegmelidir.

Direng tipine gore dederler CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBT-H

160 210 260 460 660 560
Nominal gii¢ (W) 280 360 450 790 1130 2200
Diren¢ (ohm) 70 200 40 80 33 18

UYARI! SurGcu igin belirlenmis minimum degerin altinda dirence sahip bir fren
direnci kullanmayin. Surtcu ve dahili kiyici, diguk direng nedeniyle olusan
asiri akimi harcayamazlar.

B Fren direnci kablolarinin segilmesi

Bolum Gli¢ kablosu boyutlary ve sigortalar, 361 numarali sayfada belirtilen
boyutlarda iletkenleri bulunan blendajli kablo kullanin. Direng kablosunun maksimum
uzunlugu 5 m'dir (16 ft).



392 Ek: Direng frenleme

B Fren direncinin planlanmasi

Tam direncler, soguyacaklar bir ortama kurulmalidir.

UYARI! Fren direnci yakininda yanici malzemeler bulunmamalidir. Direncin
yuzey sicakligi yuksektir. Direngten gelen hava akimi ylzlerce derece
sicakliktadir. Direnci, temasa kars!i koruyun.

B Fren devresi hata durumlarinda sistemin korunmasi

Kablo ve fren direnci kisa devre durumlarinda sistemin korunmasi

Fren direnci baglantisinin kisa devre korumasi i¢in bkz. bolum Fren direnci
badlantysy sayfa 370. Alternatif olarak, ayni ¢gapraz kesit alanina sahip iki iletkenli
ekranli bir kablo da kullanilabilir.

Fren direnci asiri iIsinma durumlarinda sistemin korunmasi

Guvenlik icin agsagidaki kurulum gereklidir - bu kurulum, kiyicilarda kisa devre
oldugunda hata durumlarinda sebeke beslemesini keser:

» Sdruclye bir ana kontaktor takin.

+ Kontaktorun kablo baglantilarini yapin boylelikle, direng termik anahtari
acildiginda o da agilacaktir (asiri iIsinmis bir direng kontaktorun agiilmasina neden
olur).

Asagida basit bir kablo baglanti semasi 6rnek olarak verilmigtir.

L1 L2 L3

Sigortalar D D D

11 3

d d

5(
A

Q Direncin termik anahtari

2\ 4
ACS355 -]

O O © .
Ut v1 Wi I

Elektrik kurulumu

Fren direnci baglantilari i¢in, 49 numarali sayfadaki gu¢ baglanti semasina bagvurun.

Devreye alma

Direng frenlemesini saglamak igin 2005 APIRI GER KONTRL parametresini 0
(AKTYF DEPYL) olarak ayarlayarak siriictiniin agiri gerilim kontroliinii kapatin.
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Ek: Uzatma modulleri

Bu bolumun igindekiler

Ek, ACS355 icin opsiyonel uzanti modullerinin ortak 6zellikleri ve mekanik tesisatini
anlatmaktadir: MPOW-01 yedek gti¢ moduli, MTAC-01 puls enkoder arayiz moduli
ve MREL-01 ¢ikig rolesi modulu.

Ekte ayrica MPOW-01'in; MTAC-01 ve MREL-01'in 6zellikleri ve elektrik tesisati
anlatilmaktadir; ilgili kullanim kilavuzuna basvurun.

Uzatma modaiilleri

B Aciklama

Uzanti moddillerinin benzer muhafazalari vardir ve kontrol paneli ve sirlcl arasina
monte edilirler. Dolayisiyla surUcu i¢in sadece bir uzanti modula kullanilabilir.
ACS355 IP66/67 / UL Tip 4X suruculer, alan kisitlamalari nedeniyle uzanti
modulleriyle uyumlu degildir.

ACS355 igin agsagidaki opsiyonel uzanti moduilleri bulunmaktadir. Strtcl, kurulum ve
enerji verme sonrasinda kullanima hazir olan modull otomatik olarak tanimlar.

* MTAC-01 puls enkoder arayuz modulu

« MREL-01 c¢ikig rolesi modulu

« MPOW-01 yedek gli¢c modulu
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Genel uzanti modulii yerlegimi

Topraklama standi

Panel port adaptéri

B Kurulum

Teslimat kontrolu

Opsiyonel paket asagidakileri icerir:

* uzatma modulu

+ M3 x 12 vidali topraklama standi

* panel port adaptéri (MPOW-01 moduline fabrikada takilir).

Uzatma modiilinin kurulmasi:

UYARI! Bolum Guivenlik, 17. sayfadaki guvenlik talimatlarina uygun hareket
edin.

Uzatma modulu takmak igin:
1. Kapali degilse surtcunun giris gucunu kapatin.

2. Kontrol paneli veya panel kapagini ¢ikarin. Panel kapaginin nasil gikarilacagi
adim 1., sayfa 56'da gosterilmektedir.

3. Surlcu kontrol paneli yuvasinin sol Ust kdsesindeki topraklama vidasini ¢ikarin ve
yerine topraklama standini takin.

4. MREL-01 ve MTAC-01 igin panel port adaptorinin ya surtcu panel portuna ya da
uzatma modullnun es pargasina baglandigindan emin olun. MPOW-01 adaptoru,
uzatma modultne fabrikada dnceden takilmistir.

5. Uzatma modulunu surtcunin panel yuvasina dogrudan 6n kisimda yavasga ve
siki bir sekilde takin.

Not: Sdrtclnin sinyal ve gug baglantilari, 6 pimli bir konnektdrle otomatik olarak
yapilir.
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6. Sdrdcuden c¢ikarilan vidayl uzatma modualunin sol Ust kosesine takarak uzatma
modulind topraklayin. 0,8 N-m (7 Ibf-in¢) dederinde bir moment kullanarak vidayi
sikin.

Not: EMC gereksinimlerini kargilamak ve modulun dizgun sekilde ¢alismasi igin
vidanin duzgun sekilde takilmasi ve sikilmasi gerekmektedir.

7. Kontrol paneli veya panel kapagini uzatma modulu Uzerine takin.

8. Elektrik tesisati her module gore degigir. MPOW-01 igin, bkz. bolum Elektrik
kurulumu, sayfa 397. MTAC-01 icin, bkz. MTAC-01 puls enkoder araytiz moddilli
kullanim kilavuzu (3AFE68591091 [ingilizce]) ve MREL-01 igin, bkz. MREL-01
réle gikigi uzatma modlilii kullanim kilavuzu (3AUA0000035957 [ingilizce]).
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B Teknik veriler

Boyutlar

Uzatma modulu boyutlari, asagidaki sekilde gosteriimektedir.
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Genel uzanti modulu ozellikleri

* Muhafaza koruma sinifi: IP 20
* TUm malzemeler UL/CSA tarafindan onaylanmigtir.

» ACS355 suruculeriyle kullanildiginda uzatma moddlleri elektromanyetik
uyumluluk igin EN/IEC 61800-3:2004 EMC standardiyla ve elektrik guvenligi
gereksinimleri icin EN/IEC 61800-5-1:2005 standardiyla uyumludur.

MTAC-01 puls enkoder arayuz modulu

Bkz. bu secenekle birlikte saglanan MTAC-01 puls enkoder arayiiz mod(ilii kullanim
kilavuzu (3AFE68591091 [ingilizce)).

MREL-01 cikis rolesi moduli

Bkz. bu segenekle birlikte saglanan MREL-01 réle ¢ikigi uzatma moddlt kullanim
kilavuzu (3AUA0000035957 [ingilizce)).
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MPOW-01 yedek gu¢ modulu.

B Aciklama

Surtcunun kontrol pargasina sebeke arizalari ve bakim kesintilerinde gug verilmesi
gerekiyorsa MPOW-01 yedek gu¢ moduld kullanihr. MPOW-01, kontrol paneli,
fieldbus ve I/O'ya yedek gerilim saglar.

Not: Siirici MPOW-01 tizerinden besleniyorken siriicli parametrelerinden
herhangi birini degistirirseniz 1607 PARAMETRE HAFIZA parametre degerini
(1) KAYDET... olarak ayarlayarak parametre kaydetmeyi zorlamaniz gerekir;
aksi takdirde tum degistirilen veriler kaybedilecektir.

B Elektrik kurulumu

Kablolama

* 0,5...1,5 mm2 (20...16 AWG) ekranli kablo kullanin.

» Kontrol kablolarini, agagidaki Terminal isaretleri bolumUundeki semaya gore
baglayin. 0,8 N m (7 Ibf in¢) degerinde bir sikma momenti uygulayin.

Terminal igaretleri

Asagidaki sema MPOW-01 terminallerini ve MPOW-01 modulindn harici gug¢
kaynagina nasil baglandigini ve modullerin nasil zincir baglandigini gostermektedir.

Harici SCR MPOW-01
gu¢ kaynagi SCR
- — -k
+ + | +24 V DC veya 24 VAC £ %10
GND - | Terminal SCR, surtcunin analog
L — A
SCR . topragina (AGND) dahili olarak
baglanir.

TUm terminaller, modl iginde
+ | birbirine baglanir ve boylelikle

sinyallerin zincir seklinde
SCR
l SCR
ileri

baglanmasina olanak verir.
MPOW-01
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B Teknik veriler

Spesifikasyonlar

+ Girig gerilimi: +24 V DC veya 24 VAC = %10
* Maksimum yuk 1200 mA rms
* Maksimum yuk 6 W ile gug kaybi

« MPOW-01 modulinin tahmini dmra, surdcundn belirtilen ortam kosullarinda
50.000 saattir (bkz. bolum Ortam kosullari, sayfa 371).
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Ek: Guvenli moment kapatma
(STO)

Bu ekin igerigi
Bu ek, ACS355 i¢in Guvenli moment kapatma fonksiyonunun (STO) temellerini

anlatmaktadir. Ayrica, guvenlik sistemi hesaplama igin uygulama 6zellikleri ve teknik
veriler de sunulmaktadir.

Temel bilgiler

Sartcl; EN 61800-5-2; EN/ISO 13849-1: 2006, IEC/EN 60204-1: 1997; EN 61508:
2002, EN 1037: 1996 ve IEC 62061:2005 (SILCL 3) standartlarina gére Guvenli
moment kapatma (STO) fonksiyonunu destekler. Fonksiyon ayni zamanda IEC
60204-1 kategori 0'a gore kontrolsuz durusa karsilik gelir.

STO, beklenmeyen bir ¢alistirmayi engellemek i¢in gu¢ kaldirma gerektigi
durumlarda kullanilabilir. Bu fonksiyon surucu ¢ikis agsamasi gug yari iletkenlerinin
kontrol gerilimini devre disi birakarak inverterin motorun dondurulmesi igin gerekli
gerilimi Uretmesini engeller (asagidaki semaya bakin). Bu fonksiyon kullanilarak
makinenin elektrik icermeyen parcalari Uzerindeki kisa sureli iglemler (temizlik gibi)
ve/veya bakim c¢alismalari, siricu gu¢ beslemesi kapatiimadan gerceklestirilebilir.
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ACS355

x1c1outt] N A )

2V |_: xic2out2] ! \.\/ M
|

I h

| | \\ | Guvenlik

| devresi

X1C:3IN1] | /\ — H (anantar,
X1C:4IN2T 1,/ 1 roleler, vb.)

v/ 1
UDC+ i - L

Kontrol j[> |
devresi Cikis asamasi
— U2/V2/W2

(1 faz

— gosterilmekte)
j[ | Notlar:
\ » Guvenlik devresi kontaklari
uDC- i

birbirinden 200 msn araliklarla
acilmali/kapanmalidir.

* Surucu ile guvenlik anahtari

arasindaki kablonun maksimum
uzunlugu 25 m'dir (82 ft).

UYARI! STO fonksiyonu, surtcu ana ve yardimci devrelerinin gerilimini

kesmez. Bu nedenle surucu ya da motorun elektrikli pargalari uzerinde bakim
calismalari, yalnizca surucu sisteminin ana beslemeden yalitiimasinin ardindan
gerceklestirilebilir.

Not: Sdrtcinin STO fonksiyonu kullanilarak durdurulmasi dnerilmez. Caligan bir
surucu bu fonksiyon kullanilarak durdurulursa surtcu agilacak ve serbest durus
yapacaktir. Eger bu kabul edilebilir bir durum degilse (tehlikeye neden oluyorsa),
surucu ve makine bu fonksiyon kullaniimadan 6nce uygun durdurma modu
kullanilarak durdurulmalidir.

Not: Coklu IGBT gug yari iletkeninde ariza olmasi durumunda sabit miknatisli motor
suruculeri: STO fonksiyonunun etkinlestiriimesine ragmen surtcu sistemi motor
saftini maksimum 180/p derece donduren (burada p, kutup cifti sayisini belirtir) bir
hizalama momenti Uretebilir.

Program ozellikleri, ayarlari ve diagnostikleri

B STO fonksiyonunun ve diagnostik fonksiyonunun ¢aligmasi

Her iki STO girisi de enerjilendirildiginde STO fonksiyonu bekleme durumundadir ve
surucu normal bir sekilde ¢alisir. STO girigleri enerjilendiriimediyse STO fonksiyonu
uyanir ve suricuyd durdurur ve galistirmayi devre digi birakir. Calistirma, sadece
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STO girislerine enerji geldikten ve surucu tepkileri resetlendikten sonra mumkuindur.
Surdcu olayi igin, asagidaki tabloya gbre parametre verilebilir.

Parametre Se¢im degerleri Aciklama
3025 STO (1) SADECE HATA |Basarili STO galismasinda siriicti olayi, STO AKTIF
CALISMA hatasidir. Hata biti glincellenir.

(2) ALARM&HATA |Basarili STO galismasinda surucu olayi, durdugunda
STO AKTIF alarmi ve calisirken STO AKTIF
hatasidir. Hata ve alarm bitleri glncellenir.

(3) SECILMEDI Basarili STO galismasinda surucu olayi, durdugunda
alarm yok ve galisirken STO AKTIF hatasidir. Hata
biti gincellenir.

Varsayilan degeri: |Basarili STO galismasinda siiriicii olayi, STO AKTIF
(4) SADECE alarmidir. Alarm biti gtincellenir. Calistirma komutu,
ALARM suruclyu calistirmaya devam edecek sekilde
degistirilmelidir.

Girigler arasindaki ¢calisma gecikmesi asiriysa veya sadece bir STO girisine eneriji
verilmemigse bir olay her zaman hata (STO 1 GIRIS HATASI veya STO 2 GIRIS
HATASI) olarak kabul edilir. Bu olay degistirilemez. Sadece bir kanal kullanildiginda
guvenlik butinlGgu duzeyi azalacagi igin sadece bir STO girisine enerji gelmemesi
normal ¢calisma olarak kabul edilmez.

STO durum gostergeleri

Her iki STO girisi de enerjilendirildiginde STO fonksiyonu bekleme durumundadir ve
surucu normal bir sekilde galisir. STO giriglerinden herhangi birine veya ikisine de
enerji gelmiyorsa STO fonksiyonu, guvenli bir sekilde galistirilir ve ilgili reaksiyon
asagidaki tabloya gore guncellenir.

STO olayi Hata adi Aciklama Durum
Hata 0044 STO AKTIF STO dogru sekilde galisiyor ve 0307 HATA WORD 3
calistirma oncesinde hata bit 4
resetlenmeli.
Hata 0045 STO 1 GIRIS STO girig kanali 1'in enerji 0307 HATA WORD 3
HATASI kesilmesi ancak kanal 2'nin enerjisi |bit 5

kesildi. Kanal 1'deki agma
kontaklari hasar gérmus olabilir
veya bir kisa devre olabilir.

Hata 0046 STO 2 GIRIS STO giris kanali 2'nin enerji 0307 HATA WORD 3
HATASI kesilmesi ancak kanal 1'in enerjisi |bit 6

kesildi. Kanal 2'deki agma
kontaklari hasar gérmus olabilir
veya bir kisa devre olabilir.

Alarm 2035 STO AKTIF STO dogru sekilde galisiyor. 0309 ALARM WORD2
bit 13
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B STO fonksiyon aktivasyonu ve gosterge gecikmeleri

STO aktivasyon gecikmesi 1 msn'nin altindadir. STO gosterge gecikmesi (herhangi
bir STO girisinin enerjisinin kesilmesinden durum bitinin giincellenmesine kadar
gecen sure) 200 msn'dir.

Not: Herhangi bir STO kanali ¢gok hizli degistirilirse sUrtcunun agiri akim veya kisa
devre agmasi yapmasi mumkunduar.

Kurulum

Kablolari agagidaki semada gosterilen sekilde baglayin.

ACS355 Guvenli PLC
X1C: OUT1 ¢ ,/_\ A 17\ | ouT
X1C: OUT2p————F— L

| \ | \ T 5 % iy ]

| | | \ \ Guvenlik rélesi |

| | | | \

\ \ |14 24 32 Al A2 |
X1C:3 IN14— / £ \I = —
X1C:4IN2£ ——5 .

STO giris kanallari ayrica harici bir gu¢ kaynagiyla da beslenebilir. Gereken besleme
akimi her bir STO kanali igin maksimum 15 mA'dir ve gerilim gereksinimi 24 V DC +/-
%10'dur. Gug¢ kaynaginin negatif terminali, siricunin analog topragina (AGND)
baglanmaldir.

ACS355 +24 V DC harici Guvenli PLC
uc kaynagi
guc _y g .\
e ouT
AGND ’v\ - 7\\ |_1|3 33 Tvrvye 1
| | \ \
XIGA OUTHS | | ] | Guvenlik rolesi |
X1C:2 0UT2 ) ' 1\4 )4 32 A1 A2
L S oo
X1C:3 IN1 \ : / \ : T T_° i
X1C:4 IN2p——+—/— GND

STO ayrica surucuden surtcuye zincir seklinde baglanabilir ve boylelikle tek bir
guvenlik anahtari arkasinda birden fazla surucu bulunabilir. STO c¢ikiglar (OUT1 ve
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OUT?2) STO devresini beslemek icin kullanilirsa maksimum bes surucu beslenebilir.
Sardcl sayisi, surdcunin STO devresini besleyen 24 V yedek gerilim yukune (I/O,
panel yuku, kullanilan fieldbus veya STO devreleri; maks. 200 mA) baghdir (bkz.
bolum Kontrol baglanti verileri, sayfa 369). Harici besleme kullanildiginda surtculerin
tim analog topraklari (AGND) birbirlerine zincirlenmelidir.

Not: Zincir baglanti, sistem guvenligi butinltk duzeyini disurur ve bu, her bir sistem
igin ayr1 ayri hesaplanmalidir.

Calistirma ve devreye alma

Devreye almadan once STO fonksiyonunun g¢alismasini ve reaksiyonunu mutlaka
test edin.

Teknik veriler

B STO bilesenleri

STO guvenlik rolesi turi

Genel gereksinimler. IEC 61508 ve/veya EN/ISO 13849-1
Cikis gereksinimleri
Gegerli yol sayisi 2 bagimsiz yol (her bir STO yolu igin bir)
Anahtarlama gerilimi Kontak basina 30 V DC
kapasitesi
Anahtarlama akimi kapasitesi |Kontak bagina 100 mA
Kontaklar arasi maksimum 200 msn
anahtarlama gecikmesi
Ornek 1 Basit SIL3 onayl glvenlik rolesi
Tipi ve Ureticisi Phoenix Contacts PSR-SCP- 24UC/ESP4/2X1/1X2
Onaylar EN 954-1, kat 4; IEC 61508, SIL3
Ornek 2 Programlanabilir gtvenlik logic
Tipi ve Ureticisi Pilz PNOZ Multi M1p
Onaylar EN 954-1, kat 4; IEC 61508, SIL3; ve ISO 13849-1, PL e

STO baglantisi

Harici STO girisi 24V DC = %10, yuk 25 mA

besleme

Girig empedansi Rin = 2 kohm

Yuk 12 mA / kanal

Cikis I/O yukine gére maksimum yuk 200 mA
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STO kablosu

Tip

2x2 kablo, algak gerilim, tek ekranli, bukimlU kablo gifti

iletken boyutu

1,5...0.25 mm? (16...24 AWG)

Maksimum uzunluk

Maks. STO girigleri ve ¢calisma kontagi arasinda 25 m

Sikma momenti

0,5 N'm (4,4 Ibf-ing)

B Guvenlik standartlariyla ilgili veriler

IEC 61508

EN/ISO 13849-1
e SILCL |3

SIL 3 PL
PFH 6.48E-09 Kategori |3
(6.48 FIT)
HFT 1 MTTFd 470 yil
SFF %91 DCavg %18
B Kisaltmalar
Kisaltma Referans Aciklama
CCF EN/ISO 13849-1 |Temel Nedenli Ariza (%)
DCavg EN/ISO 13849-1 |Diagnostik C6zum Ortalamasi
FIT Ariza Zamani: 1E-9 saat
HFT IEC 61508 Donanim Hata Toleransi
MTTFd EN/ISO 13849-1 |Tehlikeli Arizaya Ortalama Sure: (Toplam yasam birimi
sayisi) / (toplam tehlikeli, tespit edilemeyen ariza sayisi)
belirli bir 6lgim arahginda ve belirtilen kosullarda
PFHd IEC 61508 Saatte Tehlikeli Ariza Olasiligi
PL EN/ISO 13849-1 |Performans Duzeyi: SIL, a-e duzeylerine karsilik gelir
SFF IEC 61508 Guvenli Ariza Orani (%)
SIL IEC 61508 Glvenlik Butinlik Duzeyi
STO EN 61800-5-2 Guvenli Moment Kapatma
Bakim

Her yil STO fonksiyonunun g¢alismasini ve reaksiyonunu test edin.




Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tarlt sorunuzu, s6z konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte yerel ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarinin
listesine www.abb.com/drives adresindeki Sales, Support and Service Network
(Satis, Destek ve Servis agi) baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi

ABB Urln egitimi hakkinda bilgi almak igin www.abb.com/drives adresine gidin ve
Training courses (Egitim programlari) baglantisini segin.

ABB Surucu kilavuzlari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. www.abb.com/drives adresine
gidin ve Document Library + Manuals feedback form (LV AC drives) (Belge
Katiphanesi — Kilavuz geri bildirim formu (LV AC sUrlculeri)) segenegini segin.

Internet'teki Belge Kutuphanesi

Kilavuzlari ve diger urun belgelerini PDF formatinda Internet'te bulabilirsiniz.
www.abb.com/drives adresine gidin ve Document Library (Belge Kutliphanesi)
secenegini secin. Kutlphaneyi tarayabilir veya arama alanina bir belge kodu gibi
secim Kriterleri girebilirsiniz.


www.abb.com/drives
www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
www.abb.com/drives

Bizimle iletisim kurun

ABB Elektrik San. A.S.

Otomasyon Uriinleri

Organize Sanayi Bolgesi

2. Cad. No: 16 Yukari Dudullu

81260 Umraniye - ISTANBUL

Tel (216) 528 22 00

Faks (216) 365 29 45

Internet www.abb.com/motors&adrives
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