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Kilavuz hakkinda

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde, kilavuzun igindekiler agiklanmaktadir. Bélim ayrica; uyumluluk,
glvenlik ve hedef kitle ile ilgili bilgiler igermektedir.

Uyumluluk

Bu kilavuz sunlarla uyumludur:
» ACSB850 standart kontrol programinin UIFI2700 ve daha sonraki strimleri
» ACSB850 senkron reliiktans motor kontrol programi (opsiyon +N7502).

Gilivenlik talimatlan

Siricuyle gelen tim glivenlik talimatlarina uyun.

« Sdricunin montajini yapma, devreye alma ve kullanma islemlerinden 6nce tiim
guvenlik talimatlarini okuyun. Tim glvenlik talimatlari Donanim Kilavuzunun
basinda yer almaktadir.

« Fonksiyonun varsayilan degistirmeden 6nce yazilim fonksiyonu 6zel uyari ve
notlarini okuyunuz. Her fonksiyon igin uyari ve notlar bu kilavuzun kullanici
tarafindan ayarlanabilir ilgili parametrelerini agiklayan bélimde verilmistir.

Okuyucu

Bu kilavuzun okuyucusunun, standart elektrik kablo baglantilari, elektronik
komponentler ve elektriksel semboller hakkinda pratik bir 6n bilgi sahibi oldugu
varsayilir.
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icindekiler

Kilavuz asagidaki bélimlerden olusur:

ACS850 kontrol paneli, kontrol panelinin kullanimi i¢in agiklamalar ve talimatlar
saglar.

Kontrol konumlari ve ¢alisma modlari boliminde siricinin kontrol konumlari ve
¢alisma modlari agiklanmaktadir.

Program 6ézellikleri boliminde, ACS850 standart kontrol programi 6zelliklerinin
aciklamalari yer alir.

Uygulama makrolari bir badlanti semasiyla birlikte her makronun kisa bir
aciklamasini igerir.

Parametreler bolimd, strlclinun parametrelerini agiklar.
Ek parametre verileri, parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icerir.

Hata izleme alarm (uyari) ve hata mesajlarini olasi neden ve ¢ézim 6nerileri ile
birlikte listeler.

Dahili fieldbus (haberlesme agdi) araylizii aracilidiyla kontrol bolimiinde, dahili
fieldbus arayiizi kullanilarak bir fieldbus agi ile iletisim agiklanir.

Fieldbus adaptérii ile kontrol bélimiinde, istege bagli fieldbus adaptér moduli
kullanilarak bir fieldbus agi ile iletisim agiklanir.

Sdriict - sdrtici baglantisi béluminde surucu-suruct baglantisi ile birbirine
baglanmis sirtculer arasindaki iletisim anlatiimaktadir.

Kontrol zinciri ve stirticli logic sistemi semalari.

ilgili kilavuzlar

Sirucuyle birlikte ¢ok dilli Hizli Devreye Alma Kilavuzu saglanir.

ilgili kilavuzlarin tam listesi, 6n kapagin i¢ kismina basilmistir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma Tanimi

Al Analog girig; analog giris sinyalleri igin arayliz

AO Analog ¢ikig; analog ¢ikis sinyalleri igin arayuz

DC baglantisi Dogrultucu ve gevirici arasindaki DC devresi

DI Dijital giris; dijital giris sinyalleri igin araytiz

DO Dijital ¢cikig; dijital ¢ikis sinyalleri icin arayuz

DTC Dogrudan moment kontrolu

EFB Dahili fieldbus

FBA Fieldbus adaptor

FEN-01 ACSB850 icin opsiyonel TTL enkoder arabirimi modulu
FEN-11 ACSB850 icin opsiyonel mutlak enkoder arabirimi moduli
FEN-21 ACSB850 icin opsiyonel resolver arabirimi modull
FEN-31 ACSB850 icin opsiyonel HTL enkoder arabirimi modulu
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Terim/kisaltma

Tanimi

F10-01 ACS850 icin opsiyonel dijital /O genisleme moduili

F1O0-11 ACS850 icin opsiyonel analog I/0 genigleme moduli

F10-21 ACS850 icin opsiyonel analog/dijital I/O genisleme modiili

FCAN-0x ACS850 icin opsiyonel CANopen adaptori

FDNA-0x ACS850 icin opsiyonel DeviceNet adaptori

FECA-01 ACS850 icin opsiyonel EtherCAT® adaptori

FENA-0x ACS850 icin opsiyonel Ethernet/IP adaptori

FLON-0x ACS850 icin opsiyonel LONWORKS® adaptori

FPBA-0x ACS850 igin opsiyonel PROFIBUS DP adaptori

FSCA-0x ACS850 icin opsiyonel Modbus adaptéri

HTL Ust esik mantigi

ID run Motor tanimlama galigtirmasi. Tanimlama calistirmasi sirasinda siricd,
optimum motor kontroli igin motor karakteristiklerini tanimlar.

IGBT Yalitimh gegit iki kutuplu transistori; kolay kontrol edilebilmeleri ve
yuksek anahtarlama frekanslari nedeniyle yaygin sekilde geviricilerle
kullanilan gerilim kontrollii yari iletken tip

110 Girig/Cikis

JCU Siirticti modiliinin kumanda Gnitesi. JCU, gii¢ linitesinin Gzerine monte
edilmistir. Harici I/O kontrol sinyalleri JCU'ya ya da (izerine monte edilmis
olan istege bagli /0 uzatmalarina baglanmistir.

JMU Surtct kumanda Unitesine eklenmis olan bellek Unitesi

JPU Glic birimi; agsadidaki tanima bakin.

LSB En 6nemsiz bit

LSW En 6nemsiz word

MSB En 6nemli bit

MSW En énemli word

Parametre Sdracunun kullanici tarafindan ayarlanabilir caligma talimati, veya surtci

tarafindan 6dlglilen veya hesaplanan sinyal

PI kontrol6ri

Oransal-integral kontrolor

PID kontrol6ri

Oransal-integral-tiirev kontrolor. Stiriict hiz kontrolli PID algoritmasina
dayanir.

PLC Programlanabilir lojik kontrolér

G birimi Sirtict moduliiniin glg elektronigi ve baglantilarini igerir. JCU gli¢
birimine baglhidir.

PTC Pozitif sicaklik katsayisi

RFG Rampali Fonksiyon Jenerat6ri

RO Réle ¢ikisi; dijital gikis sinyali igin arayuz. Bir rle ile uygulanir.

SSI Senkron seri arabirim

STO STO AKTIF

TTL Transistorler arasi mantik

UIFT xxxx ACS850 sirucisunin yazihmi

UPS Kesintisiz gui¢ kaynagi; gug kesintisi esnasinda ¢ikis gerilimini korumak

icin pilli gii¢ kaynag@i ekipmani
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ACS850 kontrol paneli

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde, ACS850 kontrol panelinin 6zellikleri ve galismasi agiklanmaktadir.

Siricuyu kontrol etmek, durum verilerini okumak ve parametreleri ayarlamak igin
kontrol panelini kullanabilirsiniz.

Ozellikler

» LCD ekranl alfaniimerik kontrol paneli

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

» kosullara duyarli yardim
* gercek zamanl saat.
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Kurulum

B Mekanik kurulum
Montaj secenekleri i¢in surlcinin Donanim Kilavuzu 'na basvurun.

Kontrol panelini bir pano kapisina monte etme talimatlart ACS-CP-U Kontrol Paneli
IP54 Montaj Platform Seti Kurulum Kilavuzu (3AUA0000049072 [ingilizce]) iginde
bulunmaktadir.

B Elektrik kurulumu

Maksimum 3 metre uzunlugunda bir CATS diz ag kablosu kullanin. Uygun kablolar
ABB’den temin edilebilir.

Sirlcu tzerindeki kontrol paneli konektér konumu igin bkz. strliciniin Donanim
Kilavuzu.
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Diizen

30.00rpm
49 .10 w2
0.50 A

10.7 %
00:00 MENU

No.

Kullanimi

Durum LED'i — Yesil = normal ¢alisma; yesil yanip sénlyor = bir alarm etkin; kirmizi = bir hata etkin.

2 LCD ekran — Ug ana alana ayriimistir:
Durum satiri — galisma moduna goére degisir, bkz. Durum satiri bélimu, sayfa 18.
Orta — degisken; genelde, sinyal ve parametre degerlerini, mendlleri veya listeleri gosterir. Hatalar ve
alarmlari da gosterir.
Alt satir — iki fonksiyon butonunun akim fonksiyonunu ve etkinlestiriimisse saati gosterir.
3 Fonksiyon butonu 1 — Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sol alt késesindeki metin fonksiyonu
gosterir.
4 Fonksiyon butonu 2 — Fonksiyon kosullara baglidir. LCD ekranin sag alt kosesindeki metin
fonksiyonu gosterir.
5 Yukari —
LCD ekranin ortasinda gosterilen meni veya listede yukari dogru ilerlemek icin kullanilir.
Bir parametre secilmigse, degeri artirmak icin kullanilir.
Sag Ust kdse vurgulanmis ise referans degerini artirir.
Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.
6 Asagi —
LCD ekranin ortasinda gdsterilen menu veya listede asagi dogru ilerlemek icin kullanilir.
Bir parametre secilmigse, degeri azaltmak igin kullanihr.
Sag Ust kdése vurgulanmis ise referans degerini azaltir.
Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.
LOC/REM — Siriict galisma modunu lokal kontrolden uzaktan kumandaya degistirir.
8 Yardim — Tusa basildiginda, kosullara duyarl bilgileri gdsterir. Gosterilen bilgiler, ekranin ortasindaki
alanda vurgulanan 6geyi agiklar.
9 STOP — Siirlicuyl lokal kontrolde durdurur.
10 START — Sirlcuyu lokal kontrolde baslatir.
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B Durum satin

LCD ekranin st satirinda strtctiniin temel durum bilgileri gésterilir.

| Locyo EDNONITT | | LOCT ANA MENG ——1 |
No. [Saha Secgenekler Anlami
1 Gostergede Kontrol LOC Sirlcu kontroll lokal, yani kontrol panelinde.
yeri
REM Sdirticu kontrol, surlict I/O'lar ve fieldbus gibi
uzaktandir.
2 Durum 1 Saft yond ileri
N} Saft yonu geri
Doénen ok Suricu referansta galigir durumda.
Noktali dénen ok Sirlcu calisir durumda ancak referansta degildir.
Sabit ok Sdirticu durur.
Noktali sabit ok Baslat komutu var ama motor, 6rn. start izni sinyali
olmadigindan galismiyor.
3 Panel galisma modu « Akim modun adi
« Goruntllenen liste ya da meniiniin adi
« Calisma durumunun adi, 6rn. PAR YAZMA.
4 Segcilen madde igin * Cikis modunda referans deger

referans deger ya da
numara

 Vurgulanan maddenin numarasi, érn. mod, parametre
grubu ya da hata.
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Caligsma bilgileri

B Calistirma temel bilgileri

Kontrol panelini mendler ve tuslar yardimiyla ¢alistirabilirsiniz. Tuglar arasinda, akim
islevleri Ustlerindeki gostergedeki metinle belirtilen iki adet icerige duyarli program
tusu bulunmaktadir.

Calisma modu ya da parametre gibi bir segeneg@i se¢gmek igin, fonksiyon butonu 2'yi
kullanarak MENU durumuna gegin ve sonra da segenek vurgulanana kadar .~ a™ ve
Q¥ ok tuslari ile hareket edin ve ilgili program tusuna basin. Sag program tusu
genellikle mod girmek, bir se¢genegdi onaylamak ya da degisiklikleri kaydetmek igin
kullanilir. Sol program tusu yapilan degisiklikleri iptal etmek ve énceki ¢alisma
dizeyine geri ddnmek icin kullanilir.

Kontrol Panelinin Ana menisiinde on segenek bulunmaktadir: Parametreler,
Asistanlar, Degisen Par, Hata Kayit, Zaman ve Tarih, Parametre Yedekleme, I/O
Ayarlari, Referans Yazma, Suricu Bilgi ve Parametre Degisiklikleri GUnlGgu. Ayrica,
kontrol panelinde varsayilan olarak kullanilan bir Cikis modu bulunmaktadir. Ayrica,
bir hata ya da alarm meydana geldiginde panel, hata veya alarmi gésteren Hata
moduna otomatik olarak geger. Cikis veya Hata modunda hatayi resetleyebilirsiniz.
Bu modlar ve segeneklerin ¢alistiriima yéntemi bu bélimde anlatiimaktadir.

ik olarak panel galistirabileceginiz, durdurabileceginiz, LoC &,
yoni degistirebilecegdiniz, lokal ve uzaktan kumanda 49 10 Hz
arasinda gegcis yapabileceginiz, referans degeri -
degistirebileceginiz ve ¢ adete kadar gercek degeri A 7 ';/

[ ] 0

izleyebileceginiz Cikis modundadir. Diger gorevleri
gerceklestirmek icin ilk olarak Ana meniiye gidin ve

DIR 00:00 | MENU

meniide uygun segenegi segin. Durum satiri (bkz. LOC & ANA MENU 1
bolim Durum satiri, sayfa 18) akim meni, mod, PARAMETRELER
madde ya da durumun adini gésterir. AS I STAN LAR

DEGISEN PAR
“CIKIS 1 00:00 [ENTER
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B Gorevler listesi

Asagidaki tabloda genel gérevler, bunlari gergeklestirebileceginiz modlar, Ana
menudeki seceneklerin kisaltmalari ve s6z konusu goérevler hakkinda ayrintih
bilgilerin saglandigi sayfa numaralari verilmektedir.

Gorev Mod/Ana menii Ana menii Sayfa
segenegi segeneklerinin
kisaltmalar®
Yardim alma Herhangi bir - 21
Panel stirimini bulma Herhangi bir - 21
Sdricu start/stop Cikis - 22
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir - 22
Motor dénme yénunin degistiriimesi Herhangi bir - 23
Cikis modunda hiz, frekans veya moment Cikis - 23
referansinin ayarlanmasi
Ekran kontrastini ayarlama Cikis - 24
Parametre degerinin degistiriimesi Parametreler PARAMETRELER 25
Deger isareti parametrelerinin degerinin degistirilmesi | Parametreler PARAMETRELER 26
Bit pointer parametrelerinin degerinin degistiriimesi Parametreler PARAMETRELER 28
Bit pointer parametresinin degeri sabit 0 (YANLIS) Parametreler PARAMETRELER 30
veya 1 (DOGRU) olarak nasil degistirilir
izlenen sinyallerin segilmesi Parametreler PARAMETRELER 31
Asistanlarla yonlendirmeli gorevlerin (ilgili parametre | Asistanlar ASISTANLAR 32
setinin spesifikasyonlari) gergeklestirimesi
Degistirilen parametrelerin goéruntilenmesi ve Degistirilen DEGISEN PAR 33
dizenlenmesi Parametreler
Hatalari goriintileme Hata Kayit HATA KAYIT 35
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Hata Kayit HATA KAYIT 36
Saati goriintlileme/gizleme, tarih ve saat formatlarini |Zaman ve Tarih ZAMAN ve TARIH 37

degistirme, saati ayarlama ve gun igigindan
yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak
ayarlanmasini devreye alma/devre disi birakma

Parametrelerin siriiciiden kontrol paneline Parametre PAR YEDEKLE 39

kopyalanmasi Yedekleme

Parametrelerin kontrol panelinden surticliye geri Parametre PAR YEDEKLE 39

yuklenmesi Yedekleme

Yedekleme bilgilerini gériintuleme Parametre PAR YEDEKLE 45
Yedekleme

1/0 terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini 1/0 Ayarlari 1/0 AYARLARI 47

dizenleme ve degistirme

Referans degeri nasil diizenlenir Reference Edit REF YAZMA 49

Siiriict bilgileri nasil gériintilenir Sriici Bilgi SURUCU BILGI 50

Yakin zamanda degistirilen parametrelerin Parametre Degisiklik |PAR DEGS LOG 51

gorintilenmesi ve diizenlenmesi Gunligu

* Ana menu secenekleri kontrol panelinde gosterilir.
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B Yardim ve panel siiriimii — Herhangi bir mod

Yardim alma

Adim

Eylem

Ekran

1.

Vurgulanmis olan madde ile ilgili icerige duyarli yardim
metinlerini gérintilemek igin @ tusuna basin.

Eger madde ile ilgili yardim metni bulunuyorsa, ekranda
gorintilenir.

LOC & ZAMAN ve TARIH— 6
ZAMAN FORMATI

TARIH FORMATI

ZAMANI GIR

TARIHI GiR

[GUNISIGI TASARRUFU
CIKIS | 00:00 SEL

LOCY YARDIM
GUn 1s1g7
tasarrufundan
yararlanmak icin
saatin otomatik olarak

CIKIS | 00:00

Metnin tamami gériintilenmiyorsa, ¢ A ve ¥
tuslari ile satirlari kaydirin.

LOCY YARDIM

GlUn 1s1g1ndan
yararlanma, .
degisiklerinde saatin
otomatik olarak
ayarlanmasini devreye
CIKIS 1 00:00

Metni okuduktan sonra dnceki ekrana dénmek igin, bas

E IKI;

LOCY ZAMAN ve TARIH— 6
ZAMAN FORMATI

TARIH FORMATI

ZAMANI GIR

TARIHI GIR

IGUNISIGI TASARRUFU
CIKIS | 00:00 SEL

Panel siirimiinii bulma

Adim

Eylem

Ekran

1.

Eger gli¢ agiksa kapatin.

- Panel kablosu kolay bir sekilde ¢ikarilamiyorsa panel
kablosunu kontrol panelinden ¢ikarin VEYA

- panel kablosu kolay bir sekilde ¢ikarilamiyorsa kontrol
kartini veya suriclyu kapatin.

Glcu agarken ve bilgileri okurken @ tusunu basili
tutun. Ekranda asagidaki panel bilgileri gériintilenir:
Panel SW: Panel yazilim sirimi

ROM CRC: Panel ROM kontrol degeri

Flash Rev: Flash igerigi versiyonu

Flash igerigi yorumu.

@ tusunu biraktiginizda, panel Cikis moduna gecer.

PANEL VERSION INFO

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

XXXXXXXXXXXXX XXX XXX XX
XXXXXXXXXXXXX XXX XXX XX
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B Temel islemler — Herhangi bir mod

Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda gecis

istediginiz mod icinde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegis
yapabilirsiniz. Kontrol panelini kullanarak siriicliyu start veya stop etmek igin
surliciintn lokal kontrolde olmasi gerekir.

Adim

Eylem

Ekran

1.

Uzaktan kontrol (durum satirinda REM gosteriimektedir)
ve lokal kontrol (durum satirinda LOC gdésterilmektedir)
arasinda gecis yapmak igin, tusa basin .

Not: Lokal kontrole gegis, 16.07 Lokal kilit parametresi ile
engellenebilir.

Stirtici ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir (REM) ve
sirtcinudn I/O terminalleri ile kontrol edilir. Lokal kontrol
(LOC) moduna gegmek ve siricili kontrol panelini
kullanarak kontrol etmek igin asagidakilere basin .
Sonug, tusa ne kadar siire boyunca bastiginiza gére
degisir:

Tusu hemen birakirsaniz (ekranda “Lokal kontrol
moduna gegiliyor” ifadesi yanip séner) surtict durur.
Kontrol referansini sayfa 23'de anlatilan sekilde
ayarlayin.

“Galistirmaya Devam” metni gorintilenene kadar tusa
basili tutarsaniz slriicl eskisi gibi galismaya devam
eder. Siirlicl, calisma/durma durumu ve referans igin
akim uzaktan kumanda degerlerini kopyalar ve bunlari ilk
lokal kontrol ayarlari olarak kullanir.

Lokal kontrolde siiriicliydl durdurmak icin (&) tusuna
basin.

Lokal kontrolde surticlyu ¢alistirmak igin tusuna
basin.

LOCY MESAJ
Lokal kontrol
moduna gecis.

00:00

Durum satirindaki ok (X veya \5)
dénmeyi durdurur.

Durum satirindaki ok (U veya \5)
dénmeye baslar. Sirlcu set
noktasina ulasana kadar noktaldir.




B Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» (¢ adete kadar sinyalin gergcek degerini izleme

* motor ddbnme ydniunu degistirme

* hiz, frekans veya moment referansini ayarlama

» ekran kontrastini ayarlama
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« start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma.

% tusuna arka arkaya basarak Cikis moduna gegebilirsiniz.

Ekranin sag késesinde referans degeri gorintilenir.
Orta kisim (¢ adete kadar sinyal degerini ya da
cubuk grafigi géruntileyecek sekilde konfigure
edilebilir; izlenen sinyallerin se¢ilmesi ve
degistiriimesi ile ilgili talimatlar igin bkz. sayfa 31.

Motor donme yoniiniin degistiriimesi

49.10 u:
0.50 a
10.7 %

“BIR 100:00 [ MENU

Locy

Adim | Eylem Ekran
1. Eger Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene REM &, 30.00rpm
kadar &S tusuna basin.
49.10 uz
0.50 A
10.7 %
DIR 00:00 MENU
2. Surictl, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LOC L 0.00rp
gosterilir), lokal kontrole gegmek igin tusa basin . 49 10
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj L] Hz
gorintilenir ve Cikis moduna donulir. . 5 0 A
0.7 %
DIR 00:00 [ MENU
3. Yénd ileriden (durum satirinda & goriintiilenir) geriye
(durum satirinda 5 gorintilenir) almak ya da tam tersi
igin tusa basin %.

Cikis modunda hiz, frekans veya moment referansinin ayarlanmasi

Ayrica, bkz. Reference Edit bélimi, sayfa 49.

Adim

Eylem

Ekran

1.

Eger Cikis modunda degilseniz, Cikis moduna gegene
kadar &XIS tusuna basin.

3000l
49.:5L0 Hz
= A

10.7 «
— TR 1 00:00 [ MENU

REM L
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Adim | Eylem Ekran
2. Stirlicii, uzaktan kontroldeyse (durum satirinda REM LOC L 30.00rpm
gosterilir), lokal kontrole gegmek igin tusa basin . 4 9 10
Ekranda mod degistiriimesi ile ilgili kisa bir mesaj L] Hz
gorantdlenir ve Cikis moduna dénulr. O . 5 A
10.7 %
L]
DIR 00:00 MENU
3. Ekranin sag ust késesinde goruntlilenen vurgulanan LOCYL 31.00rpm
degeri artirmak igin <_A ™ tusuna basin. Deger hemen 4 9 10
degisir. Strlclnin kalici belleginde saklanir ve - Hz
kapatildiginda otomatik olarak geri yuklenir. . 5 A
Degeri azaltmak igin <_¥_~ tusuna basin. 7 %
L]
DIR 00:00 MENU
Ekran kontrastini ayarlama
Adim | Eylem Ekran
1. Eger Cikis modunda degilseniz, Gikis moduna gegene LoCv™y 0.00rp
kadar % tusuna basin. 49 10 Hz
L]
0.50 A
10.7 %
DIR 00:00 [ MENU
2. Kontrasti artirmak igin % ve (_A\ tuslarina ayni LOC Y, 0.00rp
anda basin. wEny 4 9 10
Kontrasti azaltmak igin N Ve ¥ tuglarina ayni - Hz
anda basin. O 5 A

10.7 «
—BTR 1 00:00 [ MENU




B Parametreler
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Parametreler seceneginde asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini goriintileme ve degdistirme

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

Parametre segcme ve degerini degistirme

Adim

Eylem

Ekran

1.

Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniye
gidin.

Aksi takdirde Ana mentye ulasana kadar % tusuna
basin.

LOCT, ANA MENU 1
PARAMETRELER
ASISTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS | 00:00 [ENTER

Meniide A ve ¥ _~ tuglarina basarak

PARAMETRELER!'i se¢in ve Parametreler segenegine
ENTER

gegcin, ve tusa basin Sk

LOCL PAR GRUPLAR 01
01 Gercek dederler

02 I/0 degerleri ]
03 Kontrol degerleri
04 uygulama degerleri
06 suruci durumu

CIKIS | 00:00 [ SEL

A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametre
grubunu segin.

Tusa basin %

LOCY, PAR GRUPLAR —99

99 Start-up data

01 Gercek_degerler

02 I/0 degerTeri )

82 Kontrol degerleri
U

ulama degerleri
CIKIS |1 00:00 [ SEL

LOCY, PARAMETREL
9901 D1 ]
English
9904 Motor tipi
9905 Motor kntrl mod
9906 Mot nom akimi
CIKIS 1 00:00 [ EDIT

A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametreyi
secin. Akim parametre degeri, secilen parametrenin
altinda goruntilenir. Burada 99.06 Mot nom akimi
parametresi, bir 6rnek olarak kullaniimistir.

Tusa basin %.

LOCY PARAMETRELER —
9901 D11

9904 Motor tipi
9905 Motor kntrl mod
9906 Mot nom akimi

0.0 A
CIKIS | 00:00 [ EDIT
LOC U PAR YAZ

9906 Mot nom akimi
| | A

Ipta 00:00 [KAYDET




26 ACS850 kontrol paneli

Adim

Eylem

Ekran

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

Ok tusuna bir kez basildiginda deger artar ya da azalir.
Tusa bir slre basiimasi, ilk basta imle¢ sola dogru bir
hareket edene kadar akim basamag degistirir. Bu, tus
serbest birakilana kadar tekrarlanir.

Tus serbest birakildiktan sonra akim basamagin adim
adim ayarlanmasi miimkin olur. Bir stire boyunca higbir
tusa basiimazsa imleg, her seferinde saga dogru bir
hareket eder.

iki tusa da ayni1 anda basildiginda gériintiilenen deger,
varsaylilan degerle degistirilir.

LOC U PAR YAZ

9906 Mot nom _akimi
.5a

iptaT ] 00:00 [KAYDET

Yeni deg@eri kaydetmek icin tusa basin &

Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin tusa
basin {2521

LOCY PARAMETRELER ——
9906 Mot nom akimi
3.5 A
9907 Mot nom volt
9908 Mot nom fre
9909 Mot nom hizi
CIKIS 1 00:00 [ EDIT

Deger isareti parametrelerinin degerinin degistiriimesi

Yukarida goésterilen parametrelere ek olarak iki tir pointer parametresi
bulunmaktadir; deger isareti parametreleri ve bit isareti parametreleri. Deger isaret
parametresi, bir bagka parametrenin degerini isaret eder.

Adim

Eylem

Ekran

1.

Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniye
gidin.

Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna
basin.

LOC T, ANA MENU 1
PARAMETRELER
ASTSTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS 1 00:00 [ENTER

2. Meniide (“A™ ve (¥ tuslarina basarak LOCY PAR GRUPLAR —01
PARAMETRELER'i segin ve Parametreler segenegine 01 Gercek degerler
gegin, ve tusa basin @ENTER. 02 I/0 degerler .
03 Kontrol degerleri
04 uygulama degerleri
06 surici durumu
CIKIS | 00:00 SEL
3. (A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametre

grubunu segin. Burada deger isareti parametresi 21.01
Hiz ref1 s¢gm bir érnek olarak kullaniimistir.

LOC Y PAR GRUPLAR —21
15 Analog ¢ikislar

6 Sistem

19 H1z hesaplama
20 Limitler
21 Hiz ref
CIKIS |1 00:00 [ SEL
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Adim | Eylem Ekran
SEL
4. Tusa basin N tusuna uygun parametre grubunu LOC &, PARAMETRELER —
segmek icin. Uygun parametreyi segmek igin ¢_A ve 2101 Hiz refl_scm
¥ tuslarini kullanin; her parametrenin akim degeri AI2 skala
alt kisimda gosterilir. %%8% E] g ESF% ,?_—grqu
2104 Hiz refl/2 fonk
CIKIS | 00:00 EDIT
5. Tusa basin = Gegerli isaret parametresinin akim LOCY PAR YAZ
degeri ve ayrica isaret ettigi parametre gorintilenir.
2 101 H1 z ri
[P.02.05]
Ipta 00:00 SEL
6. A ve ¥ tuslarini kullanarak yeni bir deger LOCY PAR YAZ
belirleyin. Deger isareti parametresinin isaret ettigi
parametre uygun sekilde degisir. 2101 Hi1z refl m
FBA refl
[P.02.26]
Ipta 00:00 SEL
7. Onceden secilmis degerlerden herhangi birini kabul LOC &, PARAMETREL
etmek ve parametreler listesine geri ddnmek igin | 2101 Hi1z refl scm
tusuna basin. FBA refl
Yeni deger parametre listesinde gosterilir. 2102 H1z ef2 s
2103 H1z refl %onk
2104 Hiz refl/2 fonk
CIKIS | 00:00 YAZ
Bir analog sinyali de@er olarak serbest §eki|deNExT LOC Y, PAR YAZ
tanimlamak igin Pointer'i se¢in ve tusa basin .
Parametre grubu ve dizin gosterilecektir. 2101 Hi1z refl scm
A ve ¥ tuglarini kullanarak parametre grubunu P @E OCS
segcin. Imleg altindaki metin segili olan parametre L = -
grubunu gériintiler. 02 1I/0 degerleri
IPTAL | 00:00 [KAYDET
8. Ana meniye donmek igin SQRREKT tusuna basin. LOC Y, PAR YAZ
imlecin altindaki metin gecerli ayari gésterir.
2101 Hiz 6?1 sim
0207 AI2 skala
IPTAL | 00:00 [ KAYDET
9. Pointer parametresinin yeni degerini kaydetmek igin tusa

KAYDET

basin @ .

Yeni deger parametre listesinde gosterilir.

LOCY PARAMETRELER —
2101 H1z_refl_scm

AT2 skala
2102 H1z ref2 scm
2103 Hiz refl fonk
2104 Hiz refl/2 fonk
CIKIS 1 00:00 [ YAZ
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Bit pointer parametrelerinin degerinin degistirilmesi

Bit pointer parametresi, bir bagka sinyal igindeki bitin degerini isaret eder veya 0
(YANLIS) ya da 1 (DOGRU) olarak sabitlenebilir. Sonraki segenek igin bkz. sayfa 30.
Bir bit pointer parametresi, 32 bit sinyaldeki bir bitin bit degerini (0 veya 1) g0sterir.
Soldaki ilk bitin bit numarasi 31'dir ve sagdaki ilk bitin bit numarasi 0'dir.

Adim | Eylem Ekran

1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniye || OC &, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna PARAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS 1.00:00 [ GIR _

2. Meniide /A ve \¥_~ tuglarina basarak LOCY PAR GRUPLAR —01
PARAMETRELER'i segin ve Parametreler segenegine 01 Gercek degerler
gegcin, ve tuga basin % 02 1/0 degerleri

03 KontroT degerleri .
04 uygulama degerleri
06 surici durumu

CIKIS | 00:00 SEC

3. (A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametre LOCY PAR GRUPLAR —10

grubunu segin. Burada bit pointer parametresi 70.02 10 Start/stop/von
Har1 start grs1 bir érnek olarak kullanilmistir. 11 Start stop modu
12 Galisma modu

13 Analog_girisler

14 pijital 1/0
CIKIS | 00:00 [ SEC

4. Ana menlye dénmek igin = tusuna basin. Her LOC &~ PARAMETRELER —
parametrenin gegerli akim degerini, adinin altinda 1001 Harl start fon
gosterilir. Inl

1002 Harl start grsl
1003 Harl start grs2
1004 Har2 start Fonk
CIKIS | 00:00 YAZ

A ve ¥ tuslarini kullanarak 70.02 Har1 start LOC  PARAMETRELER —

grs1 parametresini segin. 1001 Harl start fonk
1002 Harl s}art grsl
DI

1003 Harl start grs2
1004 Har2 start Tonk
CIKIS | 00:00 YAZ

5. Ana menlye dénmek igin Yf] LOC Y PAR YAZ

1002 Harl start grsl
DI1

[P.02.01.00]
TPTAL 1 00:00 [ SEC
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Adim | Eylem Ekran
6. AN ve ¥ tuslarini kullanarak yeni bir deger LOCY PAR YAZ
belirleyin. imleg altindaki metin, karsilik gelen parametre
grubu, dizin ve biti gosterir. 1002 Harl start grsl
[P.02.01.05]
IPTAL | 00:00 SEC
a e . SEL
7. Ana meniye dénmek igin ﬁ tusuna basin. LOC &~ PARAMETRELER —
1002 Harl start grsl
DI6
1003 Harl start grs2
%88? Har% start on%
HarZ2 start grs
CIKIS | 00:00 YAZ
ikili parametrenin bir bitini deger olarak serbest sekilde LOC Y PAR YAZ
tanimlamak igin Isaretleyici'yi segin ve tusa basin N
Parametre grubu, dizin ve gosterilecektir. 1002 Harl start I"§1
A ve (¥ tuslarini kullanarak parametre grubunu ()(]
segin. imleg altindaki metin segili olan parametre P " m 'v01 "
grubunu gériintiiler. 02 1/0 degerleri
IPTAL | 00:00 [KAYDET
. . . . SONRAKTI
8. Ana meniye donmek igin tusuna basin. LOC Y PAR YAZ
imlecin altindaki metin gecerli ayari gésterir.
1002 Harl startoq(r)sl
0201 DI durumu
IPTAL | 00:00 [KAYDET
. .. .. NEXT
9. Ana meniye donmek igin N tusuna basin. LOC Y, PAR YAZ
imlecin altindaki metin gecerli ayari gésterir.
1002 Harl start grsl
P.02.01. 0Nl
01 pI12
IPTAL | 00:00 [KAYDET
10. Pointer parametresinin yeni degerini kaydetmek igin tusa

basin
Yeni deger parametre listesinde gosterilir.

LOC L PARAMETRELER —

1002 Harl start 8r51
P.02.01.01

1003 Harl start grs2
1004 Har2 start Tonk

1005 Har2 start grsl
CIKIS | 00:00 [ YAZ
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Bit pointer parametresinin degeri sabit 0 (YANLIS) veya 1 (DOGRU) olarak nasil
degistirilir

Bit pointer parametresi, 0 (YANLIS) veya 1 (DOGRU) sabit degerine ayarlanabilir.

Bit pointer parametresini kontrol paneli Gzerinde ayarlarken, degeri 0 (C.YANLIS
olarak gériintiilenir) veya 1 (C.DOGRU) olarak sabitlemek igin SABIT segilir.

Adim

Eylem

Ekran

1.

Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniye
gidin.

Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna
basin.

LOC T, ANA MENU 1
PARAMETRELER
ASTSTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS 1.00:00 [ GIR _

Meniide /A ve \¥_~ tuglarina basarak
PARAMETRELER'i segin ve Parametreler segenegine

. GIR
gegin, ve tusa basin .-

AN ve ¥ tuslarini kullanarak uygun parametre
grubunu segin. Burada bit pointer parametresi 74.07
DIO2 ¢ikis kaynagi bir 6rnek olarak kullanilmistir.

LOCY PAR GRUPLAR —01
01 Gercek dederler

02 I/0 degerleri .
03 Kontrol degerleri
04 uygulama degerleri
06 siruci durumu

CIKIS | 00:00 SEC

LOCY PAR GRUPLAR —14
10 start/stop/yon

11 start/stop modu

12 Galisma modu

13 Analog girisler
14 brjital 10

CIKIS | 00:00 SEC

Ana meniye donmek igin = tusuna basin. <A\ ve
¥ tuslarini kullanarak uygun parametreyi segin. Her
parametrenin gegerli akim degerini, adinin altinda
gosterilir.

LOCY PARAMETRELER —
1404 DIO1l Ton
1405 DIOl Toff
1406 DIO2 konf

1407 DIO2 cks kaynagi
P.(c)6?02.53 9

CIKIS | 00:00 [ YAZ

Ana menlye dénmek igin %.

(AN ve ¥ tuslarini kullanarak SABIT'i secin.

LOCY PAR YAZ

1407 D102, ¢cks kaynagi
Pointer

IPTAL | 00:00 [SONRAKI

LOCY PAR YAZ

1407 p102 ¢ks kaynagn
Sabi1t

IPTAL | 00:00 ISONRAKT
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Adim | Eylem Ekran
5. Ana menlye dénmek igin S%I . LOC Y PAR YAZ
1407 DIO2 Eki kaina§1
[0]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
6. Bit pointer parametresi icin bir yeni sabit degeri (DOGRU LOCY PAR YAZ
veya YANLIS)
A ve ¥ tuslariyla belirtin. 1407 D102 cks kaynagi
C L] .
[1]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
7. Devam etmek igin tusa basin &

Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin tusa
basin 22}
Yeni deder parametre listesinde gosterilir.

LOC L PARAMETREL

1407 DIO2 c¢ks kaynagi
C.DOGRU

1408 DIO2 Ton
1409 DIO2 Toff
1410 p1o3 konf

CIKIS | 00:00 [ YAZ

izlenen sinyallerin segilmesi

Adim

Eylem

Ekran

1.

Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil
goruntilenecegini 56 Panel gésterimi grubu
parametreleriyle segebilirsiniz. Parametre degerlerinin
degistiriimesi hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 25.

Not: 56.01...56.03 parametrelerinden birini sifir olarak
ayarlarsaniz ¢ikis modunda geri kalan iki sinyalin adlarini
gorebilirsiniz. 56.04...56.06 mod parametrelerinden birini
Devre Digi olarak ayarlarsaniz da adlar gosterilecektir.

LOCY PAR YAZ
5601 Sinyall param

IPTAL | 00:00 ISONRAKI

LOCYL PAR YAZ
5602 Sinyal2 param

IPTAL | 00:00 [SONRAKI

LOCY PAR YAZ
5603 Sinyal3 param

IPTAL | 00:00 [SONRAKTI
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B Asistanlar

Asistanlar, 6rnegin uygulama makrosu segimi, motor verilerini veya referans segimini
girme gibi belirli bir gérevle ilgili temel parametre ayarlari hakkinda yol gdsteren rutinlerdir.

Asistan modunda agagidakileri 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, asistanlarin nasil kullanildigi gosterilmektedir. Motor Ayarlari
Asistani burada 6rnek olarak kullaniimistir.

ayarlanmasi islemiyle devam etmek icin su tusa basin:
KAYDET X

Asistanin tim parametreleri ayarlandiktan sonra ana
menu gorintllenir. Bir bagka asistanla islem yapmak igin
prosediirli 2. adimdan itibaren tekrarlayin.

Bir asistani iptal etmek i¢in istediginiz noktada %
tusuna basin.

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anameniye || OC &, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna PARAM ETRE L E R
basin. ASTISTANLAR
"CIKIS 100:00 [ GIR _
2. Asistanlar moduna gegmek igin, A ve ¥ M —
tuslarini kullanarak meniide ASISTANLAR segenegini kgss%?ll::lg]s:l\g in 1/5
belirtin ve su tusa basin: %
Motor Kurulumu
Motor Start/Stop
Kontrol
CIKIS | 00:00 [ Tamam
3. Motor Ayarlari asistani 6rnek olarak kullaniimistir. LOC M PAR YAZ
A ve ¥ tuslarini kullanarak Motor Ayarlari'ni
segin ve su tusa basin: &m0 9904 Motor ti p-i
(0]
CIKIS | 00:00 [KAYDET
4. (A ve ¥ tuslarini kullanarak uygun motor tipini LOC U PAR YAZ
segin.
9904 Motor tipi
[1]
CIKIS | 00:00 [KAYDET
5. Yeni degeri onaylamak ve sonraki parametrenin

LOC U PAR YAZ
9905 Motor kntrl mod

(o]

CIKIS | 00:00 [KAYDET




B Degistirilen Parametreler
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Degistirilmis parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

* makro varsayilan degerlerinden degistiriimis tim parametrelerin listesini
gOruntileme

* bu parametreleri degistirme

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

Degistirilen parametrelerin goériintiilenmesi ve diizenlenmesi

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anamentiye || oC L, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTISTANLAR
CIKIS | 00:00 [ ENTER
2. Meniide A ve ¥ _ tuslari ve tusuna basarak
CHANGED PAR secenegini segin ve Degistirilen Iﬁgga?r/nehﬁ?iok
Parametreler moduna gegin S%ES.
Gegmiste degistiriimis parametre yoksa ilgili metin
gOsterilecektir.
00:00
Parametreler degistiyse bunlarin listesi =T ]
gorintiilenecektir. <A™ ve ¥ tuslarini kullanarak I:(.)C.Z 6 GN a'l
degistirilen parametreyi listede segin. Segilen 3.5 A
parametrenin degeri parametrenin altinda gérintdlenir. 9907 Mot nom volt
9908 Mot nom fre
9909 Mot nom hizi
CIKIS | 00:00 EDIT
o we o L EDIT
3. Degeri degistirmek igin ﬁ tusuna basin. LOC © PAR YAZ
9906 Mot nom_akimi
.5 A
Ipta 00:00 [ KAYDET
4. A ve ¥ tuslarini kullanarak parametre icin yeni

bir deg@er belirleyin.

Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde
degismesine neden olur. Tuslara ayni anda basildiginda
gérintllenen deger, varsayilan degerle degistirilir.

LOC U PAR YAZ

9906 Mot nom ak'|0m1
| | A

Ipta 00:00 | KAYDET
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Adim

Eylem

Ekran

Yeni degeri kabul etmek icin tusa basin & Eger yeni
deger varsayilan deger ise parametre, degistirilen
parametreler listesinden ¢ikarilr.

Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin tusa
iptal
basin .

LOC ¥ DEGISEN PAR ——

9907 Mot nom volt
9908 Mot nom fre

9909 Mot nom hizi

CIKIS |1 00:00 [ EDIT




B Hata Kayit

Hata Kayit segeneginde asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

+ suricl hata tarihgesini gorintileyebilir
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* en yakin zamandaki hatalar hakkindaki tum ayrintilarini gértntileme

* hataile ilgili yardim metnini okuma ve dizeltici islemler yapma

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

Hatalar goriintiileme

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anamentiye || oC &, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR
CIKIS | 00:00 | ENTER
2. Meniide <A™ ve < ¥_ tuslari ve tusa basarak HATA L
KAYIT'I segin ve Hata Kayit segenegine gecin E=5. Hg%ab g%%%?; yok
Hata gegmisinde hata yoksa ilgili metin gésterilecektir. bulunamadi
— ——
Hata geg¢misi varsa ekranda en yeni hatayla baslayan LOCY, HATA KAYIT —1
hata gunligu gosterilir. Sirada goriintilenen rakam, Hata 36: LOCAL CTRL LOSS
izleme bélimiinde listelenen nedenler ve ¢ézium yollari 29.04.08 10:45:58
arasindan uygun olanini segebileceginiz hata kodudur
(sayfa 307).
CIKIS | 00:00 |IDETAIL
3. Hatanin ayrintilarini géri]ntﬂlerpg&ligin ANve Y LOCY LOCAL CTRL LOSS
tuslariyla segin ve tuga basin . ZAMAN
A™ ve (¥ tuslarina basarak metnin iginde 10:45:58
ilerleyin. e HATA KODU
Onceki ekrana dénmek igin tusa basin ﬁ 36
HATALI UZATMA KODU
CIKIS | 00:00 DIAG
4. Hata tespitinde yardim istiyorsaniz tusa basin %. LOCYL
‘30.0
3 Lokal kontrol
kayb1’

parametresinin )
ayarini kontrol edin.

CIKIS Tamam
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bir deger belirleyin.

Yeni deg@eri kabul etmek igin tusa basin
Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin tusa
basin %

KAYDET

Adim | Eylem Ekran
5. Tusa basin e 2 Panel, hatay! duzeltmek igin gereken LOC ® PAR YAZ
parametreleri diizenlemenizi saglar.
3003 Lokal kont kayb1
Hata
[1]
CIKIS | 00:00 [KAYDET

6. (A ve ¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni

LOC U PAR YAZ

3003, Lokal_kont kayb1
Guvenlihiz
(2]

CIKIS | 00:00 [KAYDET

Hata resetleme nasil yapilir

Onceki ekrana dénmek igin tusa basin CIKIS.

Adim | Eylem Ekran

1. Bir hata olustugunda hatay tanimlayan bir metin LOCY, HATA
gosterilir. REseT
Hatayi resetlemek igin, tusa basin . HATA 3 6

LOCAL CTRL LOSS

RESET CIKIS




B Zaman ve Tarih

Zaman ve Tarih segeneginde yapabilecekleriniz:

» saati gortintileme ya da gizleme

* tarih ve saat goriintiileme formatini degistirme

+ tarih ve saat ayari yapmak
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* glnsigindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik olarak ayarlanmasini
devreye alma/devre disi birakma

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

Kontrol Panelinde, panele suriici tarafindan enerji saglanmadigi durumlarda da
saatin galismasini saglayan bir pil bulunmaktadir.

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

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anamentiye || oC ®, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTISTANLAR
CIKIS | 00:00 [ ENTER
2. Zaman ve Tarih secenegine moduna gegmek icin iH -
meniide ve ¥ _ tuslari ile ZAMAN ve TARIH'i GU RLU ARIH 1
segin ve tusa basin %. ZAMAN FORMATI
TARIH FORMATI
ZAMANI GIR
TARIHI GIR
CIKIS | 00:00 SEL
3. Saati gorlintilemek (gizlemek) i¢in meniide CLOCK

VISIBILITY secenegini segin, sgjtusuna basin, A~

ve (¥ tuglariyla Saat goster (Saat sakla)

secgeneklerini segin

ve %tusuna basin ya da degisiklik yapmadan 6nceki
. .. IKI

ekrana dénmek igin, tusa basin ﬁ

Saat formatini belirlemek igin meniide TIME FORMAT
segenegini secin, = tuguna basin ve (A ve
¥ tuslariyla uygun bir format segin. Degisiklikleri

L SEL . . Iptal
kaydetmek igin ﬁ tusuna veya iptal etmek igin #
tusuna basin.

LOC T SAAT GORUNUR —1
Saat goster
Saat sakla

CIKIS | 00:00 [ SEL

LOCY ZAMAN FORMATI -1
24-saat
12-saat

ipta 00:00 SEL




38 ACS850 kontrol paneli

Adim

Eylem

Ekran

Tarih formatini belirlemek igin menliide DATE FORMAT
segenedini segin, % tusuna basin ve uygun bir format
segin.

Degisiklikleri kaydetmek icin ﬁ tusuna veya iptal
etmek icin L tU§una basin.

Saati ayarlamak icin mentide SET TIME segenegini segin
ve tusa basin %
A ve (¥ 7 tuslarina basarak saati ayarlayin ve

Tamam

tusa basin N

Daha sonra dakikalar belirtin. Degisiklikleri kaydetmek icin
Tamam

ﬁ tusuna veya iptal etmek igin %al tusuna basin.

LOCY TARIH FORMATI -3

gg.aa.yy
aa/gg/yy

aa aa/yyyy
fptal 1 00:00 [ Tamam

LOCY ZAMANI GIR ——

iH:41
“Iptal | [Tamam

Tarihi ayarlamak igin menliide SET DATE secenegini
secin ve tuga basin %

A ve ¥ tuglanini kullanarak tarihin ilk bélimiini
(segilen tarih formatina gore degisir) ayarlayin ve tusa
basin @ Ayni iglemi ikinci k|5|m icin tekrarlayin. Yil
ayarladiktan sonra tusa basin @ Degisiklikleri iptal
etmek igin tusa basin ﬁ

LOCY TARIHI GIRrR

FE].03.2008

iptal 1 00:00 [ Tamam

Gun 1sigindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik
olarak ayarlanmasini devreye almak veya devre disi
birakmak igin menudeEDAYLIGHT SAVING segenegini
segin ve tusa basin

tusuna basildiginda, |z|enmesi icin segebileceginiz gin
1sigindan yararlanma degisikliklerinin uygulandigi tlke ya da
bélgelerdeki glinisigindan yararlanma déneminin baslangig
ve bitig tarihlerinin gérintiilendigi yardim agilir. <A™ ve
¥ tuslarina basarak metnin iginde ilerleyin. Onceki
ekrana dénmek igin tusa basin
Glin 1s1gindan yararlanma degisiklerinde saatin otomatik
olarak ayarlanmasini devre digi birakmak igin Kapali
secenegini segin ve tusa basin %
Saatin otomatik olarak ayarlanmasini etkinlestirmek icin,
gln 1sigindan yararlanma degisiklikleri izlenecek olan
Ulke veya bolgeyi segin ve tusa basin %
Degi§ikIIi|:Iyapmadan onceki ekrana déonmek igin tusa
basin .

LOC Y GUN IiIK TAS —1
D

EU
us
Australial:NSw,Vvict.
Australia2:Tasmania.

TCIKTS 1 00:00 [ SEL

LOC U YARDIM

Ag1k Mar Tast Sunday
Kapali: oct last Sunday

usS:
CIKIS | 00:00
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B Parametre Yedekleme

Parametre Yedekleme secenegi, surlici parametrelerinin yedeginin alinmasi igin bir
suriiciden baska bir surtclye verilmesi iglemidir. Karsiya yukleme, dort adete kadar
kullanici seti de dahil olmak tGzere tim surtcu parametrelerini Kontrol panelinde
kaydeder. Yedekleme dosyasinin segilebilir alt setleri daha sonra kontrol panelinden
ayni sUriicliye veya ayni tirdeki bir baska sturlclye geri yiklenebilir/yiklenebilir.

Parametre Yedekleme seceneginde asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

PANELE YEDEKLEME AL ile tim parametrelerin siriiciiden kontrol paneline
kopyalanmasi. Bunlarin arasinda kullanici parametre setleri ve ID Run tarafindan
olusturulanlar gibi dahili (kullanici tarafindan degistiriliemeyen) parametreler de
bulunmaktadir.

SHOW BACKUP INFO (yedekleme bilgisi goster) ile kontrol paneline kaydedilmig
yedekleme hakkindaki bilgileri géruntileyin. Bu, paneldeki gecerli yedekleme
dosyasinin érnegin siiriim bilgilerini igerir. TUM PAR GERI YUKLEME ile
parametreleri bir baska slrtclye geri yukleyecegdiniz zaman sirlculerin uyumlu
oldugundan emin olmak amaciyla bu bilgilerin kontrol edilmesi faydali olacaktir.

TUM PAR GERI YUKLEME komutunu kullanarak tam parametre setinin kontrol
panelinden surlclye geri yuklenmesi. Dahili, kullanici tarafindan degistirilemeyen
motor parametreleri de dahil olmak Uzere tim parametreler siriclye yazilir. Bu,
kullanicinin parametre setlerini ICERMEZ.

Not: Bu fonksiyonu sadece bir yedekten gelen parametreleri geri yliklemek veya
uyumlu olan sistemlere parametreleri geri yliklemek igin kullanin.

Motor verileri harig tim parametreleri IDRUN HARIC PAR GERIi YUKLEME ile
suriclye geri ylkleyin.

Sadece motor veri parametrelerini IDRUN PAR GERI YUKLEME ile siiriicliye geri
yukleyin.

TUM KULLANICI SETLERINI GERI YUKLE ile tiim kullanici setlerini siiriicliye
geri yukleyin.

KULLANICI SETI 1'l GERI YUKLE...KULLANICI SETIi 4'U GERI YUKLE ile
sadece kullanici seti 1...4'U suriclye geri yikleyin.

Parametrelerin yedeklenmesi ve geri yuklenmesi

Kullanilabilir tim yedekleme ve geri ylikleme fonksiyonlari igin bkz. sayfa 39.

Adim | Eylem Ekran

1.

Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anamentiye | [| oC ®, ANA MENU 1

iilij;?'takdirde Ana menlye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKIS | 00:00 [ENTER
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Adim

Eylem

Ekran

Meniide .~ A ve ¥ _ tuglariyla PAR YEDEKLE'yi

secgerek Parametre Yedekleme segenegine gegin, tusa
ENTER

basin T]

LOC?, PAR YEDEKLE —1
PANELE_YEDEKLEME AL __]
BACKUP BILGISI GOSTER
TUM PAR GERI YUKLEME
ID RUN HARIC PAR GERI
YUKLEME

CIKIS | 00:00 SEL

Tum parametreleri (kullanici setleri ve dahili parametreler
de dahil olmak Uzere) suriiciden kontrol paneline
yiiklemek igin «“A™ ve ¥ tuslarini kullanarak
Yedekleme parametresinde PANELE YEDEKLEME AL'i
secin ve tusa basin % islem baslatilir. islemi
durdurmak istiyorsaniz %’” tusuna basin.

Yedekleme islemi tamamlandiktan sonra ekranda
bununla ilgili bir mesaj gérintilenir. Par Backup

meniisiine dénmek icin Tf‘%’} tusuna basin.

LOCY PAR YEDEKLE
Kopyaliyor 1/2

ABORT | 00:00

LOCT MESA] -
Parametre geri
yiukleme basarila

Tamam | 00:00

Geri ylkleme fonksiyonlarini gergeklestirmek igin
(burada TUM PARAMETRE GERI YUKLEME 6rnek
olarak verilmistir) <A™ ve ¥ tuglarini kullanarak
Parametre Yedekleme menisiinde uygun islemi segin.

Tusa basin % Geri ylikleme baslar.

. . Devam N .
Devam etmek isterseniz tusa basin . Islemi
durdurmak istiyorsaniz E%ﬂ tusuna basin. Yikleme
devam ediyorsa ekranda bununla ilgili bir mesaj
gérantdlenir.

LOCYT PAR YEDEKLE —3
PANELE YEDEKLEME AL
BACKUP BILGISI GOSTER
[TUM PAR GERL YUKLEME |
ID RUN HARIC PAR GERI
YUKLEME

CIKIS | 00:00 [ SEL

LOCYU PAR YEDEKLE
Param _geri_yukleme
islemi baslatiliyor

00:00

LOCU PAR YEDEKLE —
Param _geri_yuk]eme
islemi baslatiliyor

00:00

Yukleme devam eder ve siriicu bastan baslatilir.

LOCY PAR YEDEKLE
Siricl ag¢iliyor

00:00
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Adim

Eylem

Ekran

Aktarma durumu ekranda tamamlama yulzdesi olarak
gosterilir.

Yikleme sonlanir.

LOCY PAR YEDEKLE

Tim parametreleri
geri yikle/yikle

50%

| I
LOCY PAR YEDEKLE ——

Geri ¥uk1eme islemi
tamamlaniyor

Parametre hatasi

Farkh yazilim strimleri arasinda parametreleri yedeklemeyi ve geri yiiklemeyi
denerseniz panelde asagidaki parametre hatasi bilgileri gérintilenir:

Adim | Eylem Ekran
1. Geri ylikleme islemi normal bir sekilde baglatilir. LOCY, PAR YEDEKLE ——
Param geri_ylk]leme
islemi baslatiliyor
00:00
2. Yazilim strima kontrol edilir. LOCY, SURUM KONT —1
Panelde, yazilim surimlerinin ayni olmadigini YAZILIM SURUMU
gérebilirsiniz. UIFI, 2020, O,
UIFI, 1010, O,
Tamam
URUN CESIDI
IPTAL | 00:00 [ Devam
@ ve ¥_ tuglarina basarak metnin iginde LOCY SURUM KONT —2
ilerleyin. pevan - YAZILIM SURUMU
Devam etmek igin tusa basin N Islemi durdurmak
. . Iptal
icin # tusuna basin.
IPTAL | 00:00 CONT
3. Yikleme devam ediyorsa ekranda bununla ilgili bir mesaj

goérintulenir.

LOCU PAR YEDEKLE ——
Param geri_yilikleme
islemi baslatiliyor

00:00
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Adim | Eylem Ekran
Yukleme devam eder ve sirlcu bastan baslatilir. LOC™ PAR YEDEKLE ——
Siricl ag¢iliyor
00:00
A!ftarma durumu ekranda tamamlama yuzdesi olarak LOC® PAR YEDEKLE ——
gosterilir Tim_parametreleri
geri yiukle/yikle
I 50%
| |
Yiikleme devam eder. LOCY PAR YEDEKLE ——
Suriuci ag¢iliyor
00:00
Yukleme sonlanir. LOCY PAR YEDEKLE ——
Geri yukleme isTemi
tamamlaniyor
— ——
4. Panelde hatali parametrelerin listesi gosterilir. LOC Y, PARAM HATASI —1
940 1
YANLI DEGER TIPI
940 ec
HAZIR 00 00
Parametreler arasinda A\ ve _¥_~ tuslarini LOCY PARAM HATASI-13
kullanarak gezinebilirsiniz. Parametre hatasinin nedeni 21110
de gosterilir. 21201
?
PARAM BULUNAMADI
HAZIR | 00:00
5. YAZ komutu gériiniir oldugunda <= tusuna basarak LOC Y PAR YAZ
parametreleri diizenleyebilirsiniz. 95.01 Cntr bord kay
parametresi 6rnek olarak kullaniimigtir. 9501 cntr Qo rd_kay
Harici 24v

Parametreyi, Parametreler bdlim{, sayfa 25'te
gosterildigi gibi dizenleyin.

[1]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
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Adim | Eylem Ekran
6. Ana meniye dénmek igin KA%?DET tusuna basin. LOC Y PAR YAZ
Hatali parametrelerin listesine dénmek igin # tusuna 9501 n1;r bO rd kay
basin. Dah111 24v
[0]
Ipta 00:00 [ KAYDET
7. Sectiginiz parametre degeri parametre adi altinda

gorintilenir.

Parametreleri degistirmeyi tamamladiginizda %

tusuna basin.

LCb PARAM HATASI—9

950
HAZIR | 00:00 YAZ

Farkli yazilim siiriimleri arasinda bir kullanici setini geri yliklemeye calisma

Farkl yazilim strimleri arasinda bir kullanici setini yedeklemeyi ve geri yiklemeyi
denerseniz panelde asagidaki alarm bilgileri géruntulenir:

Adim | Eylem Ekran
1. Geri ylikleme islemi normal bir sekilde baslatilir. LOCY®, PAR YEDEKLE ——
Param _geri_yilk]leme
islemi baslatiliyor
00:00
2. Sirdm kontroli tamam. LOCY, SURUM KONT —1
Panelde, yazilim surimlerinin ayni olmadigini YAZILIM SURUMU
gorebilirsiniz. UIFI, 2020,
UIFI, 1010,
Tamam
Metinde (—A™ ve ¥ tuslarini kullanarak URUN CESIDI
gezinebilirsiniz. ipta 00:00 [ Devam
LOCY SURUM KONT ——2
YAZILIM SURUMU
IPTAL | 00:00 CONT
3. Yikleme devam ediyorsa ekranda bununla ilgili bir mesaj

goéruntulenir.

LOCY PAR YEDEKLE ——
Parametre geri
ylikTeme

islemi baslatiliyor

00:00
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Adim

Eylem

Ekran

Yikleme devam eder ve sirlcu bastan baslatilir.

LOCY PAR YEDEKLE —
Siricl ag¢iliyor

00:00

Aktarma durumu ekranda tamamlama ylzdesi olarak
gosterilir.

LOCY PAR YEDEKLE ——

Kullanici seti_ 1
geri yikle/yikle

| |

Yukleme devam eder.

LOCY PAR YEDEKLE ——
Param geri_ylk]eme
islemi baslatiliyor

00:00

Yiikleme devam eder ve sirlcu bastan baslatilir.

LOCY PAR YEDEKLE ——
Suriuci ag¢iliyor

~100:00 [

Yikleme sonlanir.

LOCY PAR YEDEKLE ——
Geri yukleme isTemi
tamamlaniyor

— —

Panelde, alarmi tanimlayan bir metin gosterilir ve Par
Yedeklemeye geri dondlur.

LOCYL ALARM

ALARM 2036
GERI YUKLEME

CIKIS
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Farkli yazilim siiriimleri arasinda bir kullanici setini yliklemeye ¢alisma

Farkh yazilim sUrimleri arasinda bir kullanici setini yiklemeyi denerseniz panelde
asagidaki hata bilgileri gérintilenir:

Adim | Eylem Ekran
1. Bolim Parametreler, sayfa 25'da gdsterildigi gibi ana —
menﬂqui PARAMETRELER'i segerek Parametreler Ij_cz)céé] l:élﬁnaGlﬁnl(J)EtAR 16
segenegine gidin. 13 Analog_girisler
16.09 Kull ayar sgm parametresi izerinden bir kullanici 14 pijital 1/0
seti yliklenir. 16 Sistem ve (A tuslarini kullanarak 15 Analo 1kislar
¥ parametre grubunu segin. w
CIKIS [ 00:00 SEC
2. Ana meniiye dénmek igin % tusuna basin. (A ve LOCY, PARAMETRELER —
¥ tuslarini kullanarak 16.09 Kull ayar sgm 1603 Sifre kodu
parametresini segin. Her parametrenin gegerli akim 1604 param qsr"l yiikTeme
degerini, adinin altinda gosterilir. mde
Istek yok
CIKIS | 00:00 YAZ
3. Ana meniye donmek igin %. LOC Y, PAR YAZ
1609 Kull ayar i(gm
Istek yo
[1]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
Yiiklemek istediginiz kullanici setini <A™ ve ¥ LOCY PAR YAZ
tuslariyla segin.
1609 Kull ayar scm
Tusa basin K%DET. Set 1 yu kslge
[2]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
4. Panelde, hatayi tanimlayan bir metin gdsterilir. LOCY, HATA
HATA 310
KULL SET YUKLE
RESET CIKIS
Yedekleme bilgilerinin goriintillenmesi
Adim | Eylem Ekran

1.

Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Ana meniiye
gidin.

Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna
basin.

LOC® ANA MENU 1
PARAMETRELER
ASISTANLAR

DEGISEN PAR
“CIKTS 100:00 [ GIR _
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Adim | Eylem Ekran

2. Meniide A ve ¥~ tuslariyla PAR YEDEKLE'yi cir LOC Y PAR YEDEKLE —2
secerek Par Yedekleme segenegine gegin, tusa basin PANELE YEDEKLEME AL
A ve ¥ tuglariyla YEDEKLEME BILGISI'ni BACKUP BILGISI GOSTER
segin. TUM PAR GERI YUKLEME

ID RUN HARI(; PAR GERT
YUKLEME
CIKIS | 00:00 SEC

3. Ana menlye donmek igin = Ekranda, yedeklemenin |} oC %, YEDEKLEME BILGISI
yapildigi surtict ile ilgili asagidaki bilgiler gérintlenir: YEDEKLEME ARAYUZU
YEDEKLEME ARAYUZU SURUMU: Yedekleme SURUMU
dosyasinin format strimu 8 . 2
YAZILIM SURUMU: Yazilim ile ilgili bilgi : T
UIFI: ACS850 surticistnun yazilimi Yé%ilng gl(.;Rl(J)l\(/)lUli
2020: Yazilim sirimi -
0: Yazilim yama srimd LOC Y YEDEKLEME BILGISI
URUN CESIDI: YAZILIM SURUMU
3: ACS850 (Standard kontrol programi) UIFI,2020,0,
Bilgiler arasinda <A™ ve ¥ tuslarini kullanarak UIFT,1010,0,
gezinebilirsiniz. URUN (;E$IDI

CIKIS 00:00
4. Ana menlye dénmek igin % tusuna basin.

LOCT, PAR YEDEKLE —1
[PANELE_YEDEKLEME AL ]
BACKUP BILGISI GOSTER
TUM PAR GERI YUKLEME
ID RUN HARIC PAR GERI
YUKLEME

CIKIS | 00:00 [ SEC




H /O Ayarlarn

1/0 Ayarlari modunda asagidaki islemleri gergeklestirebilirsiniz:
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+ surdcinun I/O'larini konfiglre eden parametre ayarlarini kontrol etme

» kaynak veya hedef olarak secilmis bir giris veya ¢ikisa sahip parametreleri kontrol
etme

« parametre ayarini dizenleme

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

1/0 terminalleriyle iligkili olarak parametre ayarlarini diizenleme ve degistirme

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anameniiye || OC &, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS | 00:00 GIR
2. 1/0 Ayarlari moduna gegmek igin (A ve ¥ I
tuslarini kullanarak menide I/O AYARLARI secgenegini ] I YARI 1
secin ve tusa basin %. Analog g1 risler
Dijital 1/0 1ar
D111ta1 girisler
RoTe cikisTari
CIKIS | 00:00 SEC
A ve (¥ tuslarini kullanarak 1/0 grubunu, érn. LOC_ Y I/0 AYARLARI—4
Dijital girigler'i segin. Anal 0g ¢1 k1 s-l ar
Analog_girisler
Dijital "I/0'lar
g
Role cikislara
CIKIS | 00:00 SEC
3. Ana meniye donmek igin . Kisa bir duraklamanin LOC & I/O AYARLARI—1
ardindan, segiminizle ilgili gegerli ayar ekranda gosterilir.
dijital girigler ve parametreler arasinda (“A™ ve ¥ Harl start grs
tuglarini kullanarak gezinebilirsiniz. DI2
2630 c
Hata reset scm
CIKIS | 00:00 INFO
4. FO

Ana meniiye donmek icin %’ Panelde, secili I/0'yla
ilgili bilgiler gérinttlenir (bu durumda, DI1).

bilgiler arasinda <A™ ve ¥ _ tuglarini kullanarak
gezinebilirsiniz.

Ana meniye dénmek igin % tusa basin.

LOCY I/0 BILGISI —
6/0 SAYISI

EUVA NUMARAST
NOD NUMARASI

CIKIS | 00:00
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Adim | Eylem Ekran
5. (A ve ¥ tuslariyla ayari segin (parametre LOC L I/0 AYARLARI—1
numarasi olan bir satir). Parametreyi dizenleyebilirsiniz DI1
(BILGI segimi, DUZENLE segimine donustir). 1002 Harl start grsil
DI
2630 ¢
Hata reset scm
CIKIS [ 00:00 YAZ
6. Ana menlye dénmek igin %. LOC ® PAR YAZ
1002 Harl st]a-r't grsl
[P.02.01.00]
IPTAL | 00:00 SEC
7. (A ve ¥ tuslarini kullanarak ayar igin yeni bir LOC U PAR YAZ
deger belirleyin.
Tusa bir kez basildiginda deger artar ya da azalir. Tusun | 11002 Harl start grsl
asagi dogru tutulmasi degerin daha hizh sekilde DI 04
degismesine neden olur. Tuslara ayni anda basildiginda
gorintiilenen deger, varsayilan degerle degisir. [P.02.03.03]
IPTAL | 00:00 SEC
8. Yeni deg@eri kaydetmek igin tusa basin =

Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin tusa

LO(]:_ L I/0 AYARLARI—1
I

D

1002 Harl start grsl
DI

DI3

1010 Hata reset scm
CIKIS |1 00:00 [ YAZ




B Reference Edit
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Referans Diizenleme segeneginde asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» vyerel referans degerini dogru olarak kontrol etme,

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

Referans degeri nasil diizenlenir

Adim | Eylem Ekran
1. Panel uzaktan kontrol modundaysa (durum satirinda REMY MESAJ
REM gosterilir), tusa basarak lokal kontrole (durum Referans yazma
satirinda LOC gosterilir) gegip ren). (Yerel ve uzaktaq . sadece lokal kontrol
kontrol modlari arasinda gegis hakkinda daha fazla bilgi modunda
icin bkz. sayfa 22.) yap1 Tabilir
Not: Varsayilan olarak, panelden referans diizenleme
islemi sadece lokal kontrol modunda mumkiindiir. 00:00
Uzaktan kontrol modunda, referans sadece etkin harici
referansin kaynagi olarak tanimlanmigsa kontrol
panelinden diizenlenebilir (yani, 02.34 Panel ref
parametresi).
Eger referans panel araciligiyla diizenlenemiyorsa, sag
tarafta gosterilen mesaj goriintilenir.
2. Aksi takdirde ¢ikis modundaysaniz % tusuna basarak | [ OC ®, ANA MENU ——1
Ana meniye gidin.
Aksi takdirde Ana menuye ulasana kadar % tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR
CIKIS | 00:00 GIR
3. Meniide “A™ ve \.¥_ tuslariyla REF YAZMA'y1 secerek | [ OC %, REF YAZMA
Reference Edit segenegine gegin, tusa basin %.
E20000.00 rpnm
IPTAL | 00:00 [SONRAKI
4. A ve ¥ tuslariyla dogru isareti segin ve tusa LOCYL REF YAZMA —
basin S%I. AN ve ¥ tuglariyla dogru
numariﬁﬂkslegm ve her numara segildikten sonra tusa - 12 5 O . 0@ rpm
basin N
IPTAL | 00:00 [ KAYDET
5. Son numara segildikten sonra tusa basin K%DET. Cikis LoC &, -1250.00rpm

moduna gitmek igin tusa basin % Segilen referans
degeri, durum satirinda gosterilir.

49.10 2
0.50

- A
10.7 %
DIR 00:00 MENU
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B Siiriicii Bilgi

Sdrlci Bilgileri segeneginde asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

 surlcu hakkindaki bilgileri gortintuleme,

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

Siirucu bilgileri nasil gériintiilenir

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz % tusuna basarak Anamentiye | [| 0C U ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar % tusuna PARAM ETRE L E R
basin. ASTISTANLAR
DEGISEN PAR
CIKIS | 00:00 GIR
2. Meniide @ v§ @ tU§VI-ar|yIa §URUCU BILGIGyilR LOCY SURUCU BILGI —
secerek Siricl Bilgi segenegdine gegin, tusa basin ﬁ SURUCU ISMI
SURUCU TIPI
ACS850 .
SURUCU MODELI
CIKIS | 00:00
3. Ekranda siriici hakkinda bilgiler géruntilenir. Bilgiler

arasinda A ve ¥ _ tuslarini kullanarak
gezinebilirsiniz. Not: Gosterilen bilgiler, strictnin
yazilim surimiine gore degisebilir.

SURUCU ISMi: DriveStudio devreye alma ve bakim
aracinda metin olarak tanimlanmis suriicti ismi
SURUCU TIiPI: 6r. ACS850

SURUCU MODELI: Siiriiciiniin tip kodu

YAZILIM SURUMU: Bkz. sayfa 45.

¢OzUM PROGRAMI: Aktif uygulama programinin siiriim
bilgileri

TEMEL COZUM PROGRAMI: Uygulama programi
sablonunun sirim bilgileri

STANDART KUTUPHANE: Standart kiitiiphanenin
siriim bilgileri

TEKNOLOJI KUTUPHANE: ACS850 igin uygulanamaz
GUG BIRIMI SERI NO: Giig agamasinin (JPU) seri
numarasi

HAF UNIT DONANIM SERI NO: Bellek {initesinin (JMU)
Uretimindeki seri numarasi

HAF UNIT KONFIG SERI NO: Bellek initesinin (JMU)
konfiglirasyonundaki seri numarasi.

Ana mentye geri dénmek igin % tusuna basin.

LOCY SURUCU BILGI —
YAZILIM SURUMU
UIFI, 2020, O,

COZUM PROGRAMI

TEMEL COZUM PROGRAMI
CIKIS | 00:00




B Parametre Degisiklik Glinligi
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Parametre Degisiklik GUnluglu segeneginde asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» kontrol paneli veya bilgisayar araciyla yapilmis en son parametre degisiklilerini
gorintileme,

* bu parametreleri dizenleme,

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

En son degistirilen parametrelerin goriintiillenmesi

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz ﬁ tusuna basarak Anamentiye || oC L, ANA MENU 1
gidin.
Aksi takdirde Ana meniye ulasana kadar § tusuna PA RAM ETRE L E R
basin. ASTSTANLAR
CIKIS | 00:00 GIR
2. Meniide ©~ A ve ¥ tuglariyla PAR DEGS LOG'u LOCY MESAJ
secerek Change Log Parametresi segenegine gegin, Parametre yOk
ENTER k
tusa basin .- yo
Gegmiste parametre degisikligi yoksa ilgili metin
gOsterilecektir.
00:00
Gegmiste parametre degisikligi varsa panelde, en son LOC®, SON DEGISEN —1
degisiklikten baglamak Gzere son parametre 040
degisikliklerinin listesi goriintilenir. Degisiklik sirasi tst
sag kosedeki bir numarayla gosterilir (1, en son
degisikligi; 2, en son ikinci degisikligi géstermektedir). Bir 9401 Har 101 sec;
parametre iki kez degistiriimisse listede bir degisiklik 9402 Har IO2 se
olarak gériintulenir. Parametrenin akim degeri ve CIKIS 00:00 ’_(YT
parametre degisiklik tarihi ve saati de secili parametre -
altinda gériintilenir. Parametreler arasinda A ve
¥ tuslarini kullanarak gezinebilirsiniz.
3. Bi i di ici
ir parametreyi duzenllemelk icin A ve ? tuslarini | [LOC %, PAR YAZ
kullanarak parametreyi segin ve tusa basin N
9402 Har IT(Z sec
Yo
(0]
IPTAL | 00:00 [KAYDET
4. A ve (¥ tuslarini kullanarak parametre igin yeni

bir deger belirleyin.
Yeni degeri kaydetmek igin tusa basin
Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak i¢in tusa

IPTAL
basin 7

KAYDET

LOCYL PAR YAZ

9402 Har I02 se
FI0-01
[1]

IPTAL | 00:00 [ KAYDET
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Adim

Eylem

Ekran

Parametre degisikligi, son parametre degisiklikleri
listesinde birinci olarak gosterilir.

Not: Parametre degisiklik ginligunu, 16.74 Rst degs par
log parametrelerini Reset seklinde ayarlayarak
resetleyebilirsiniz.

LOCY SON DEGISEN —1

01
12.09.2008 15:09:33
9402 Har I02 sec

9401 Har 101 se
CIKIS | 00:00 YAZ
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Kontrol konumlari ve calisma
modlari

Bu boliimiin igindekiler

Bu bdlimde stricinin kontrol konumlari ve ¢alisma modlari agiklanmaktadir.
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Lokal kontrol — harici kontrol karsilagtirmasi

Surlcinln iki temel kontrol konumu bulunur: harici ve lokal. Kontrol konumu, kontrol
panelindeki LOC/REM tusuyla veya PC araciyla segilin (Al/Birak digmesi).

ACS850

[
o

Il

2)3)

mEin )

Lokal kontrol PLC

(= Programlanabilir|
lojik kontroldr)

I
| I
| I
s N N EILT
_ Siiriict - strlicl
' T I baglantisi veya EFB
I
]
1

Oz

Kontrol paneli veya PC araci |

- - - - = =1

. ! 2 5 Fieldbus adaptér
(DriveStudio) 0®'s —
O 9 Fxxx, Yuva 3
t I &) &) 3
(istege baglr) [ e 3
i |
() M
N 3~
Enkoder

1) Yuva 1/2'ye opsiyonel /O genisletme modiilleri (FIO-xx) takilarak ekstra giris/cikis eklenebilir.
2) Enkoder ya da ¢6zlicli arabirimi moduli (FEN-xx) Yuva 1/2'ye takilir
3) Ayni tipten iki enkoder/gdzici arabirim modull kullanilamaz.

B Lokal kontrol

Kontrol komutlari, strtict yerel kontroldeyken kontrol paneli tus takimindan veya
DriveStudio bulunan bir PC'den verilir. Lokal kontrol konumunda hiz ve moment
kontroli modlari bulunmaktadir.

Lokal kontrol genellikle devreye alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli,
lokal kontrolde kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan
oncelikli konumdadir. Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 16.01 Lokal kilit
parametresi ile devre disi birakilabilir.

Kullanici, bir (30.03 Lokal knt kaybi) parametresi ile strticiiniin kontrol paneli veya
PC araci ile iletisimin kesilmesine nasil tepki verecegini ayarlayabilir.
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B Harici kontrol

Sirucu harici kontroldeyken, kontrol komutlari fieldbus arabirimi (dahili fieldbus
arabirimi veya opsiyonel fieldbus adaptér modull tGzerinden), /O terminalleri (dijital
ve analog girigler), opsiyonel 1/0 genisletme modiilleri veya siriici-strtict baglantisi
aracihgiyla verilir. Harici referanslar fieldbus arabirimi, analog girisler, stirtci-suricu
baglantisi ve enkoder girigleri araciligiyla verilir.

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Kullanici her iki harici kontrol
konumu igin kontrol sinyallerini (6rn. baslat ve durdur) ve kontrol modlarini segebilir.
Kullanicinin secimine bagli olarak EXT1 veya EXT2 etkin olur. EXT1/EXT2 seg¢imi
dijital girigler veya fieldbus kontrol word'l araciligiyla yapilir.

Surucu calisma modlari

Surdcl, birden fazla kontrol modunda calisabilir.

B Hiz kontrolii modu

Motor, suriclye verilen hiz referansina orantili bir hizda déner. Bu mod, geri besleme
olarak tahmini hiz ile veya daha ylksek hiz hassasligi saglamak amaciyla enkoder ya
da resolver ile kullanilabilir.

Hiz kontrolii modu lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir.

B Moment kontrolii modu

Motor torku, sirlclye verilen moment referansina orantilidir. Bu mod enkoder veya
resolver ile veya onlar olmadan kullanilabilir. Bir enkoder veya resolver ile
kullanildiginda bu mod daha hassas ve dinamik motor kontrol saglar.

Moment kontroli modu lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir.

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

» Acil stop modlari OFF1 ve OFF3: Sirlicl tanimlanan yavaglama rampasinda
durur ve siriici modiilasyonu durur.

» Joglama modu: Suriicl joglama sinyali etkinlestirildiginde ¢aligir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir.

Daha fazla bilgi icin bkz. 10 Start/stop/yn parametre grubu, sayfa 129.
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Program ozellikleri

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde, kontrol programinin dzellikleri agiklanmaktadir.

Surucu konfigurasyonu ve programlama

Sdricu kontrol programi iki bélume ayrilir:
« yazihm programi
* uygulama programi

Siiriicii kontrol programi

Uygulama programi Yazilim

Hiz kontroll
Fonksiyon blogu Yazilim . [\S/Iomentl ko_ntrqlt: )
program: blotart T et
arametre
(‘\)/e sinyal Fieldbus arabirimi M
St"ar]dart . arabirimi)  [§— Korumalar
blok kitiphanesi Geri Besleme 11—

Yazilim programi; hiz ve moment kontrolU, striicl logic sistemi (baslatma/durdurma),
1/O, geri besleme, iletisim ve koruma islevleri gibi ana kontrol iglevlerini gergeklestirir.
Yazilim iglevleri parametreler ile konfigtire edilir ve programlanir.
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B Parametreler lizerinden programlama

Parametreler asagdidakiler araciligiyla ayarlanabilir:

» kontrol paneli (ACS850 kontrol paneli bélimuinde agiklandidi gibi)

+ DriveStudio bilgisayar araci (DriveStudio Kullanim Kilavuzu 3AFE68749026
[ingilizce] icinde agiklandigi gibi) veya

+ fieldbus arabirimi (Dabhili fieldbus (haberlesme agi) arayiizii araciligiyla kontrol ve
Fieldbus adaptérii ile kontrol bolimlerinde agiklandigi gibi)

TUm parametre ayarlari otomatik olarak suriictiniin kalici bellegine depolanir.
Parametre degisikliginden sonra, kontrol initesinin gliciini kapatmadan énce 76.07
Parametre kaydet parametresi kullanilarak kayit isleminin zorlanmasi 6nemle tavsiye
edilir.

Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 16.04 Par geri ylikleme parametresi ile geri
yuklenebilir.

Not: Parametrelerin sadece bir kisminin gorilebildigi durumlarda, 16.75 Ment(i segimi
parametresini Uzunm ylikle olarak ayarlayin.

B Uygulama programlama

Yazihim programinin iglevleri uygulama programlama araciligiyla genisletilebilir.
(Standart kosullarda uygulama programi surtcl ile birlikte verilmemektedir.)
Uygulama programlari, IEC-61131 standardina dayali olarak fonksiyon bloklarindan
olusturulabilir. Bazi slriici parametreleri yazilim fonksiyon blogu girisleri olarak
kullanilir ve dolayisiyla, uygulama programi araciligiyla da degistirilebilirler.
Uygulama programi araciyla yapilmis parametre degisiklilerinin, DriveStudio PC
araciyla yapilmis degisikliklere gére énceligi bulunduguna dikkat edin.

Daha fazla bilgi icin asagdidaki konulara bakin:

* Uygulama kilavuzu: ACS850 siiriiciiler igin uygulama programlama
(BAUA0000078664 [ingilizce]) ve

DriveSPC Kullanim kilavuzu (3AFE68836590 [ingilizce])

Uygulama programini lisanslama ve koruma

DriveSPC araci kullanilarak, siriicliye kimlik ve paroladan olugan bir uygulama
lisansi atanabilir. Benzer sekilde, DriveSPC aracinda olusturulan uygulama programi
da bir kimlik ve parola ile korunabilir.

Korunan bir uygulama programi lisansli bir suriictiye karsidan yuklenirse, uygulama
ile surtctinun kimlik ve parola bilgileri eslesmelidir. Korunan bir uygulama, lisansli
olmayan bir siriictiye kargidan yiklenemez. Diger taraftan, korunmayan bir
uygulama lisansl bir sirlclye karsidan yuklenebilir.

DriveStudio, uygulama lisansinin kimligini, stiriicii yazilimi ézelliklerinde APPL LISANS
olarak goéruntilenir. Deger 0 ise, surticliye herhangi bir lisans atanmamis demektir.
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Notlar:

» Uygulama lisansi bagimsiz bir kontrol birimine degil, yalnizca tam bir suriclye
atanabilir.

» Korunan bir uygulama bagimsiz bir kontrol birimine dedgil, yalnizca tam bir
suriiclye karsidan yuklenebilir.

Denetleme arabirimleri

B Programlanabilir analog girigler

Sdrlcunin iki adet programlanabilir analog girisi bulunmaktadir. Her giris bagimsiz
sekilde, JCU Kumanda Unitesi Gizerindeki bir jumper ile gerilim (0/2...10 V veya
-10...10 V) veya akim (0/4...20 mA) girigi olarak ayarlanabilir. Her giris filtrelenebilir,
ters cevrilebilir ve dlgeklendirilebilir. Analog giris sayisi, FIO-xx /0O uzatmalari
kullanilarak artirilabilir.

Ayarlar
13 Analog girisleri parametre grubu (sayfa 139).

B Programlanabilir analog ¢ikiglar

Sdrucunln iki adet akim analog ¢ikisi bulunmaktadir. Her ¢ikis filtrelenebilir, ters
cevrilebilir ve élgeklendirilebilir. Analog ¢ikis sayisi, FIO-xx I/O uzatmalari kullanilarak
artinilabilir.

Ayarlar
15 Analog ¢ikislar parametre grubu (sayfa 159).

B Programlanabilir dijital girigler ve ¢ikiglar
Sdriciude alti dijital giris, bir dijital start kilidi girisi ve iki dijital giris/cikis bulunmaktadir.

Bir dijital giris (DI6), bir PTC termistor girigi olarak iki katina ¢ikar. Bkz. Termik motor
koruma bolimu, sayfa 81.

Dijital giris/cikislardan biri frekans girisi, digeri frekans ¢ikisi olarak kullanilabilir.
Dijital girig/cikis sayisi, FIO-xx I/O uzatmalar kullanilarak artirilabilir.

Ayarlar
14 Dijital I/O parametre grubu (sayfa 146).
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B Programlanabilir I/O uzatmalari

Giris ve ¢ikis sayisi, FIO-xx /O uzatmalari kullanilarak artirilabilir. Strici 1/0
konfiglirasyon parametreleri (parametre gruplari 13, 14 ve 15) farkh FIO-xx
kombinasyonlari ile kullanilabilecek maksimum sayida DI, DIO, Al, AO ve RO igerir.

Asagidaki tabloda surlictniin olasi /0 kombinasyonlari gésterilmektedir:

[-)I!Ita| Sayisal /0 A.n_allog Analog Roéle
Konum girigler (DIO) girigler cikiglar cikiglar
(DI) (Al) (AO) (RO)
JCU Kumanda Unitesi 7 2 2 2 3
F10-01 - 4 - - 2
F1O-11 - 2 3 1 -
F10-21 1 - 1 - 2

Ornegin, FI0-01 ve FIO-21 siiriciiye bagh iken DI1...8, DIO1...6, Al1...3, AO1...2 ve
RO1...7'i kontrol eden parametreler kullanimdadir.

Ayarlar

Parametre gruplari 13 Analog girisleri (sayfa 139), 14 Dijital I/O (sayfa 146), 15
Analog cikiglar (sayfa 159) ve 94 Harici I-O konfig (sayfa 265).

B Programlanabilir role gikiglari

Sdrlcinin Ug adet réle ¢ikisi bulunmaktadir. Cikiglar tarafindan gosterilecek olan
sinyal, parametreler ile segilebilir.

FIO-xx 1/0 uzatmalari kullanilarak réle gikiglari eklenebilir.

Ayarlar
14 Dijital I/O parametre grubu (sayfa 7146).

B Fieldbus kontrol

Sdricd, fieldbus arabirimi araciligiyla bircok farkli otomasyon sistemine baglanabilir.
Bkz. bolim Dahili fieldbus (haberlesme agi) arayiizii araciligiyla kontrol (sayfa 325)
ve Fieldbus adaptérii ile kontrol (sayfa 353).

Ayarlar

Parametre gruplari 50 Fieldbus (sayfa 243), 51 FBA ayarlari (sayfa 245), 52 FBA data
giris (sayfa 247), 53 FBA data ¢ikis (sayfa 247) ve 58 Gémililii Modbus (sayfa 251).
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Motor kontrolii

B Sabit hizlar

Onceden 7'ye kadar sabit hiz tanimi yapilabilir. Sabit hizlar, 6rnegin, dijital girisler
yoluyla etkinlestirilebilir. Sabit hizlar hiz referansini gecgersiz kilar.

Ayarlar
26 Sabit hizlar parametre grubu (sayfa 192).

B Kritik hizlar

Kritik hizlar fonksiyonu, 6rnegin, mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli motor
hizlari veya hiz araliklarindan kaginmanin gerektigi uygulamalarda kullanilabilir.

Ayarlar
25 Kritik hizlar parametre grubu (sayfa 797).

B Hiz kontrol cihazi ayari

Sdrtcundn hiz kontrol cihazi, autotune fonksiyonu kullanilarak otomatik olarak
ayarlanabilir (23.20 Pl ayar modu parametresi). Autotuning, motorun ve makinenin
yukunu ve ataletini temel alir. Ayrica, kontrol cihazi kazancini, integral suresini ve
tiirev slresini manuel olarak ayarlamak mimkdinddr.

Otomatik ayarlama, 23.20 Pl ayar modu parametresinin ayarina bagh olarak dort
farkl sekilde yapilabilir. Sarsintisiz, Orta ve Dinamik segimleri, siriici moment
referansinin ayar islemi sonrasinda hiz referans adimina nasil tepki vermesi
gerektigini tanimlar. Sarsintisiz se¢imi yavas bir tepki olustururken, Dinamik segimi
hizli bir tepki saglar. Kullanici segimi, 23.21 Ayar bant gens ve 23.22 Ayar degeri
parametreleri genelinde 6zellestiriimis kontrol hassasiyet ayari saglar. Ayrintili
ayarlama durumu bilgilerini 06.03 Hiz kntr durumu parametresi verir. Otomatik
ayarlama rutini basarisiz olursa, yaklasik 15 saniye sireyle HIZ KNTL AYAR HATASI
alarmi verilir. Otomatik ayarlama islemi sirasinda suriictye bir durma komutu verilirse
rutin iptal edilir.
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Otomatik ayar rutini gergeklestirmek icin 6n kosullar sunlardir:
+ Tanimlama galismasi basariyla tamamlanmigtir.

* Hiz, moment, akim ve hizlanma limitleri (20 Limitler ve 22 Hiz ref rampasi
parametre gruplari) ayarlanmigtir.

* Hiz geri beslemesi filireleme, hiz hatasi filtreleme ve sifir hiz ayarlanmistir (19 Hiz
hesaplama ve 23 Hiz kontrol parametre gruplart).

+ Slrtcu durdurulmustur.

Otomatik ayar rutinini otomatik olarak parametrelere aktarilir:

* 23.01 Oransal kazang P (hiz kontrol cihazinin oransal kazanimi)
+ 23.02 Integral siire (hiz kontrol cihazinin entegral siiresi)

* 01.31 Mek zm sabiti (makinenin mekanik zaman sabiti)

Asagidaki sekil bir hiz referans adimindaki hiz tepkilerini gdstermektedir
(genelde %1...20).

A: Yetersiz kompanzasyon

B: Normal ayarli (otomatik ayar)

C: Normal ayarli (manuel ayar) B’dekinden daha iyi dinamik performans
D: Fazla kompanzasyon hiz kontrol cihazi
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Asagidaki sekil hiz kontrol cihazinin sadelestiriimis blok semasidir. Kontrol cihazi
¢ikisi moment kontrolori igin referanstir.

Turev
hizlanma
kompanzasyonu

Oransal,

Hiz +_ Hata dahil +3" Moment
referansi -3 degeri &g.referanm

Tlrev

Gergek hiz

Ayarlar
23 Hiz kontrol parametre grubu (sayfa 182).

B Enkoder destegi

Program iki enkoder (veya resolver) igin destek saglar; enkoder 1 ve 2. Cok dénuslu
enkoderler yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir. Dort adet opsiyonel arabirim
modulli mevcuttur:

» TTL Enkoder Arabirimi FEN-01: iki TTL girisi, TTL ¢ikisI (enkoder emulasyonu ve
eko igin) ve pozisyon mandallama igin iki adet dijital girig

* Mutlak Enkoder Arabirimi FEN-11: mutlak enkoder girisi, TTL girigi, TTL ¢ikig!
(enkoder emiilasyonu ve eko icin) ve pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris

* Resolver Arabirimi FEN-21: resolver girisi, TTL girisi, TTL ¢ikisI (enkoder
emilasyonu ve eko igin) ve pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris

» HTL Enkoder Arabirimi FEN-31: HTL enkoder girisi, TTL ¢ikisi (enkoder
emdilasyonu ve eko igin) ve pozisyon mandallama igin iki adet dijital giris

Arabirim moduli surlicl segenek Yuva 1 veya 2'ye baghdir. Not: Ayni tipten iki
enkoder arabirim modulu kullanilamaz.

Ayarlar

91 Mutlak enc konfig parametre gruplari (sayfa 260), 92 Resolver konfg (sayfa 263)
ve 93 Pulse enc konfig (sayfa 264).
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B Joglama

iki joglama islevi (1 veya 2) bulunmaktadir. Bir joglama islevi etkinlestirildiginde siiriicii
start edilir ve tanimlanmis joglama hizlanma rampasinda tanimlanmis joglama hizina
kadar hizlanir. islev devre disi birakildiginda siiriicii tanimlanmis joglama yavaglama
rampasinda stop edene kadar yavaslar. Joglama sirasinda bir buton siriclyu start ve
stop etmek icin kullanilabilir. Joglama islevi genelde bir makineyi lokal olarak kontrol
etmek amaciyla servis iglemleri veya devreye alma icin kullanilir.

1 ve 2 joglama islevleri bir parametre veya fieldbus araciligiyla etkinlestirilir. Fieldbus
araciligiyla etkinlestirme igin, bkz. 02.22 FBA main CW veya 02.36 EFB ana cw
parametresi.

Asagidaki sekil ve tablo, sirlclniin joglama sirasindaki galismasini gosterir.
(Devreye almama sinyali gerektirdiklerinden fieldbus araciligiyla direk joglama
komutlarina uygulanamayacaklarini unutmayin; bkz. parametre 10.09 Jog devrede.)
Ayni zamanda suricu start komutu verildiginde striicinin normal ¢alismaya (=
joglama pasif) nasil gectigini gosterir. Jog kom = Joglama girisi durumu; Jog devrede
= Joglama 170.09 Jog devrede parametresi tarafindan ayarlanan kaynak araciligiyla
devrede; Start cmd = Sirlci start komutunun durumu.

Hiz Joglama érnegi

t t t t t t t !
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 12 13 14 15 16 Zamar
Jog Jog Start

Faz komutu| devrede | komutu Agiklama

1-2 1 1 0 Sirticl, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina hizlanir.

2-3 1 1 0 Sdricu joglama hizinda galisir.

3-4 0 1 0 Sdricu joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

4-5 0 1 0 Sirtict durduruldu.

5-6 1 1 0 Siruci, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi

boyunca joglama hizina hizlanir.

6-7 1 1 0 Siruci joglama hizinda galigir.

7-8 X 0 1 Jog devreye alma etkin degil; normal ¢alisma devam eder.
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Jog Jog Start
Faz komutu| devrede | komutu Agiklama
8-9 X 0 1 Normal galisma joglamaya gore onceliklidir. Strtict
hiz referansini takip eder.

9-10 X 0 0 Sdricu aktif yavaslama rampasi boyunca sifir hiza
yavaslar.

10-11 X 0 Surtict durduruldu.

11-12 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gére dnceliklidir. Strtcu
aktif hizlanma rampasi boyunca hiz referansina
hizlanir.

12-13 1 1 Start komutu jog devreye alma sinyalini gegersiz kilar.

13-14 1 1 0 Sdriic, joglama fonksiyonunun yavaslama rampasi
boyunca joglama hizina yavaslar.

14-15 1 1 Sdriict joglama hizinda galisir.

15-16 X 0 Siiriicl joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

Not: Siriicli devreye alma komutu agiksa veya siirlicl lokal kontroldeyse joglama

calismaz.

Not: Rampa bigim siiresi joglama sirasinda sifira ayarlanir.

B Skaler motor kontrolii

Dogrudan Moment Kontrol’ii (DTC-Dogrudan Moment Kontrol(i) yerine motor kontrol
yontemi olarak skaler kontrolii segmek de miimkiindir. Skaler kontrol modunda
sUrdcl bir frekans referansi ile kontrol edilir. Ancak, skaler kontrolde Ustiin DTC

performansi elde edilemez.

Asagidaki durumlarda skaler motor kontrol modunun etkinlestiriimesi dnerilir:

* Coklu motor suricllerinde: 1) eder yik motorlar arasinda esit olarak
dagitiimamigsa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama (ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim degeri siricinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
kugikse

» Eger suriicl bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amagli olarak)

» Sdricu, step-up transformatéri araciligiyla orta gerilim motorunu galistiriyorsa.

Skaler kontrolde bazi standart 6zellikler kullanilamaz.
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Skaler kontrolde IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu, sadece motor
kontrol modu Skaler oldugunda aktiftir.
IR kompanzasyonu aktiflestirildiginde
suriict duslk hizlarda motora ekstra
gerilim yiklemesi yapar. IR
kompanzasyonu, yiksek moment
gerektiren uygulamalarda faydalidir.

Dogrudan Moment Kontrol'iinde (DTC),
IR kompanzasyonu mimkiin veya

Motor Gerilimi

IR Kompanzasyonu

/

~—— Kompanzasyon yok

f(Hz)

gerekli degildir.

B Kullanici tanimh yiik egrisi

Sarici gikist, kullanici taniml yik egrisi tanimlayarak sinirlandirilabilir. Pratikte
kullanici yuk egrisi, higbiri zorunlu olmamasina ragmen bir agiri yuk ve bir dusuk yuk
egrisinden olugsmaktadir. Her egri, frekansin bir fonksiyonu olarak ¢ikis akimini veya
momenti temsil eden bes nokta tarafindan olusturulur.

Egri asildiginda olusturulmasi igin bir alarm veya hata ayarlanabilir. Ayrica ust sinir
(asir yuk egrisi), moment veya akim sinirlayici olarak kullanilabilir.

Yk (%)
A ‘
| |
\ Asini yiik alani |
! T
| 3414 |
|
\ 34.15 34.16 34.17
34.13  izin verilen galigma arahg: 3411 3412
/// ‘
34.08 _ !
TS 34'@// Diisiik yiik alani I
| |
| |
i | . : > f(Hz)
Par. 34.03 Par. 34.04 Par. 34.05 Par. 34.06 Par. 34.07

Ayarlar
34 Kull. Yiik egrisi parametre grubu (sayfa 213).




Program ézellikleri 67

B Kullanici tanimh U/f egrisi

Kullanici, 6zel bir U/f egrisi belirleyebilir (frekansin fonksiyonu olarak ¢ikis gerilimi).
Bu egri, dogrusal ve karesel U/f oranlarinin yeterli olmadigi 6zel uygulamalarda
kullaniimaktadir (6rn. motor kirllma momentinin artiriimasi gerektiginde).

Gerilim (V) Ozel UIf orani

A
Par. 3813 - — — — — — — — — — — — = — = — = — — — — — — — — 2
Par.3812 -~~~ =~~~ =~ ===~ = — = =~ —

Par.3811f -~~~ — = — = — —

Par. 3810 | - - - — _ _ _ _

Par. 38.09 | — — :
|
|
|

‘ ‘ ‘ » f (Hz)
Par. 38.04 Par. 38.05 Par. 38.06 Par. 38.07 Par. 38.08

Not: U/f egrisi sadece skaler kontrolde kullanilabilir, 6rnegin, 99.05 Motor kontl modu
ayari Skaler ise.

Not: Kullanici tanimli noktalarin her biri, bir dnceki noktaya gére daha yuksek
frekansa ve daha yiiksek gerilime sahip olmalidir.

UYARI! Disiik frekanslarda ylksek gerilim, asiri isinma nedeniyle diisiik
A performansa veya motorun hasar gérmesine yol agabilir.

Ayarlar
38 Aki referansi parametre grubu (sayfa 226).
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H Otomatik fazlama

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

Mutlak enkoder ve resolver gibi sensorler, rotorun sifir agisi ile sensérun sifir agisi
arasinda ofset tesis edildikten sonra her zaman rotor pozisyonunu gosterirler. Diger
taraftan, standart bir puls enkoder dénerken rotorun pozisyonunu belirler, ancak ilk
pozisyon bilinmemektedir. Bununla birlikte, puls enkoder Hall sensoérleri ile
donatildiginda bir mutlak enkoder gibi kullanilabilse de, ilk pozisyonu kabaca bir
dogrulukla belirler. Hall sensorleri bir devir sirasinda konumlarini alti kez degistiren
stzde iletisim pulslari olusturdugundan, yalnizca ilk pozisyonun tam bir devrin hangi
60°’'lik sektdriinde oldugu bilinebilir.

Rotor

Mutlak enkoder
/resolver

v
S

Sabit miknatisli senkron motorlarda veya senkron reliiktans motorlarda otomatik
fazlama rutini asagidaki durumlarda gergeklestirilir:

1. Mutlak enkoder, resolver veya iletisim sinyalli enkoder kullanildiginda, rotor ve
enkoder pozisyon farkinin bir kerelik 6lgiimiinde

2. Artimh enkoder kullanildiginda her gii¢ verilisinde

3. Acik ¢evrim motor kontroliinde, her galigtirmada rotor pozisyonunun tekrarlanan
Olgiimiinde

Acik cevrim modunda, start dncesinde rotorun sifir agisi belirlenir. Kapali ¢gevrim
modunda, sensor sifir agisini gdsterdiginde, otomatik fazlama ile rotorun gercek agisi
belirlenir. Sensorin ve rotorun gergek sifir agilari genellikle uyusmadigindan, aginin
ofsetinin belirlenmesi gerekir. Otomatik fazlama modu hem agik ¢gevrimde hem de
kapali gevrimde bu iglemin nasil gergeklestirildigini belirler.




Program ézellikleri 69

Not: Acik cevrim modunda, saft artik miknatislanma akisina dogru déndigiinden,
motor start edildiginde mutlaka dénme hareketi yapar.

Motor kontroliinde kullanilan bir rotor konumu ofseti, kullanici tarafindan da
belirlenebilir. Bkz. parametre 97.20 PM agi ofseti.

Not: Ayni parametre, sonucu gogunlukla 97.20 PM agi ofseti parametresine yazilan
otomatik fazlama rutini tarafindan kullanilir. Kullanici modu etkinlestiriimemis olsa
dahi, otomatik fazlama ID run sonuglari glincellenir (bkz. parametre 97.01 Kull motor

par).

Cok sayida otomatik fazlama modu bulunmaktadir (bkz. parametre 11.07 Otofaz
modu).

En glivenilir ve dogru yontem oldugundan, durum 1 (yukaridaki listeye bakiniz) igin
Ozellikle turning modu 6nerilir. Turning modunda, rotor konumunu belirlemek igin
motor safti geri ve ileri (+360/kutup cifti)* ¢evrilir. Durum 3'te (agik gevrim kontrolQ),
saft sadece bir yone cevrilir ve agi daha kuguktar.

Standstill modlari, motor gevrilemiyorsa kullanilabilir (6rnegin, yiik bagliyken).
Motorlarin ve yuklerin 6zellikleri degisiklik gdsterdiginden, en uygun standstill
modunu bulmak igin test yapilmalidir.

Siricl, agik gevrim veya kapali gevrim modlarinda galisan bir motorla devreye
alindiginda rotor konumunu belirleyebilir. Bu durumda, Otofaz modu 11.07
parametresinin ayari etkisizdir.

Otomatik fazlama rutini basarisiz olabilir ve bu nedenle otomatik fazlama rutininin
birka¢ defa gercgeklestiriimesi ve 97.20 PM agi ofseti parametresi degderinin kontrol
edilmesi onerilir.

Tahmini rotor agisi 6lglilen rotor agisindan ¢ok farkliysa, ¢alisan bir motorda otomatik
fazlama hatasi meydana gelebilir. Tahmini ve 6l¢ilen agilar arasindaki farkin
nedenlerinden biri, motor aksina olan enkoder baglantisinda bir kayma olmasidir.

Otomatik fazlama hatasinin bir diger nedeni basarisiz bir otomatik fazlama rutinidir.
Bir baska deyisle, baslangigtan itibaren 97.20 PM agi ofseti parametresinde yanlis bir
deg@er bulunmaktadir.

Calisan bir motorda otomatik fazlama hatasinin tgiinci nedeni ise, kontrol
programina yanlis motor tipi girilmistir ya da motor ID run basarisiz olmustur.

Ayrica, 11.07 Otofaz modu parametresi Dénerek olarak ayarlanirsa, otomatik fazlama
rutini sirasinda 0026 OTOFAZ YAPILACAK hatasi meydana gelebilir. Turning
modunda, otomatik fazlama rutini sirasinda rotorun ¢evrilebilmesi gerekir. Rotor Kilitli
veya kolayca hareket edemiyorsa ya da harici gii¢ kullanilarak gevriliyorsa, otomatik
fazlama hatasi tetiklenir. Segilen moddan bagimsiz olarak, otomatik fazla rutini
baslamadan énce rotor dénliyorsa, otomatik fazlama hatasi meydana gelir.
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B Aki frenleme

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

Motor hizi .
(%) Tgr = Frenleme momenti
Ty =100 Nm
Aki frenleme yok
/ Aki frenleme
Aki frenleme Aki frenleme yok

. . : : ~ f(Hz)

t(s)

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

» Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baglar. Fonksiyon frenlemeyi
baglatmadan dnce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

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

» Aki frenleme endlksiyon motorlariyla ve sabit miknatisli senkron motorlarla
kullanilabilir.
iki frenleme giicl seviyesi bulunmaktadir:

+ Orta frenleme aki frenlemenin devre disi oldugu durumlara kiyasla daha hizli
yavaslama saglar. Motorun asiri derecede i1sinmasini dnlemek igin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimigtir.

» Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine dénistirmek
icin neredeyse mevcut tim akimi kullanir. Frenleme siiresi orta frenlemeye goére
daha kisadir. Déngusel kullanimda motor fazla isinabilir.

Ayarlar
Parametre 40.10 Aki frenleme (sayfa 229)
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Uygulama kontrolu

B Uygulama makrolari

Bkz. boélim Uygulama makrolari (sayfa 97).

B Proses PID kontrolii

Sirtctde dahili bir PID kontrol cihazi bulunur. Kontrol cihazi basing, akis veya sivi
seviyesi gibi proses degiskenlerini kontrol etmek igin kullanilabilir.

Proses PID kontroliinde, surtclye hiz referansi yerine bir proses referansi (set
degderi) baglanir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri besleme) de
suriliclye geri verilir. Proses PID kontroll, lgllen proses miktarini (gercek deger)
istenen seviyede (set degeri) tutabilmek icin sirici hizini ayarlar.

Asagidaki sadelestiriimis blok semasi, proses PID kontrollinii géstermektedir.

Set degeri ———

Proses
All —B PID [ —
A2 = proses B f —
e gergek
D2D —p»| degerleri
FBA —p»

Daha ayrintili bir blok semasi igin bkz. sayfa 378.

Proses PID kontrol cihazinin hizli konfigiirasyonu

1. Set degeri kaynagi secin (27.01 PID Set se¢imi).

2. Geri besleme kaynagi segin ve minimum ile maksimum seviyelerini ayarlayin
(27.03 PID grbls 1 kayn, 27.05 PID Grbs1 maks, 27.06 PID Gbrs1 min). ikinci bir
geri besleme kaynagdi kullaniliyorsa, 27.02 PID gr besl fonk, 27.04 PID grbls 2
kayn, 27.07 PID grbs2 maks ve 27.08 PID grbs2 min parametrelerini de ayarlayin.

3. Kazang, integral sure, tiiretme siresi ve PID ¢ikis seviyelerini ayarlayin (27.12 PID
kazanci, 27.13 PID | zm, 27.14 PID D zm, 27.18 PID maks ve 27.19 PID min).

4. PID kontrol cihazi gikisi 04.05 PID ¢ikis parametresi ile gosterilir. Bunu, érnegin,
21.01 Hiz ref1 s¢m veya 24.01 Tork ref1 sgm kaynagi olarak segin.
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Proses PID kontrolii i¢cin Uyku fonksiyonu

Asagidaki 6rnek, zaman gizelgesi uyku fonksiyonunun galismasini
gorsellestirmektedir.

Sirtcu, bir basing gliglendirme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece boyunca
diser. Bunun sonucunda proses PID kontrol cihazi motor hizini disurir. Ancak,
borulardaki dogal kayiplar ve disuk hizlarda santrifijli pompanin disuk verimliligi
dolayisiyla motor déniist kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas dénisu tespit
eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olugan gereksiz pompalamay: stop ettirir.
Sdrlcil uyku moduna geger ancak basinci iziemeye devam eder. Basing izin verilen
minimum limitin altina diglince ve uyanma gecikmesi gectikten sonra pompalama
devam eder.

Motor hizi
ty = Uyku gecikmesi (27.24)
twg = Uyanma gecikmesi (27.26)

seviyesi
(27.23)

UYKU MODU

STOP

Gergek deger

Ters gevrilmemis (27.16 kaynagi = 0)

Uyanma seviyesi

Zaman
Gergek deger
Uyanma seviyesi

Ters gevrilmis (27.16 kaynagi = 1)

Zaman

Ayarlar

Parametre grubu 27 Proses PID (sayfa 194) ve parametre 23.08 Hiz ekleme (sayfa
186).
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PID kontrol makrosu, ASISTANLAR — Yazilim asistanlari — Uygulama Makrosu — PID
kontrolu secenekleri segilerek kontrol paneli ana menustnden etkinlestirilebilir. Ayrica
bkz. sayfa 96.

B Mekanik fren kontrolii

Siricul stop ettiginde veya gii¢ olmadiginda, motor ve galistirilan makineyi sifir hizda
tutmak igin bir mekanik fren kullanilabilir.

03.15 Fren tork hafz ve 03.16 Fren komutu parametreleri sirasiyla, fren kapatma
komutu alindiginda saklanan moment degerini ve fren komutunun degerini gosterir.

Ayarlar
42 Mekanik fren kont. parametre grubu (sayfa 230).

BSM = Fren Durumu Makinesi

* 42.12 Fren hata fonk parametresi Herhangi bir
ayarina bagl olarak = 1)
BSM
sTopPED [ 00//1
<1 T
- -ENE +
Hata/Alarm* BSM
FREN KAPAMADI START |— 0111
|
m—— 10) -|- 3)
Alarm/hata* FREN 1/1/0/0 A
FREN START TORK AC
<3 |
= A
RELEASE
<‘| |
- 6)
12) CLOSE
| BRAKE  |— 0/1/1/0 5
<I. T
*13) - 7)
EXTENDED
Hata/Alarm* Hata/Alarm* RUN
FREN ACMADI FREN KAPAMADI T
+ 14)

Durum (Sembol WIX/Yiz)

- NN: Durum adi
- W/X/Y/Z: Durum gikiglari/galismalar

W: 1 = Fren agma komutu etkin. 0 = Fren kapatma komutu etkin. (03.16 Fren komutu sinyali
ile segilen dijital/réle gikigI araciligiyla kontrol edilir.)
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X:

1 = Zorunlu start (inverter modiilasyonda). Fonksiyon dahili start komutu fren, harici stop
komutunun durumuna ragmen kapanana kadar agik tutar. Yalnizca stop modu olarak
rampa stop secilmis oldugunda etkilidir (77.03 Stop modu). Calisma izni ve hatalar
zorunlu starta gore onceliklidir. 0 = Zorunlu start yok (normal ¢alisma).

1 = Siricu kontrol modu hiz/skaler olarak zorlanir.

1 = Referans rampa jeneratori ¢ikigi sifira zorlanmis. 0 = Referans rampa jeneratori
cikisi devrede (normal galisma).

Durum degisim kosullari (Simge s )

1)
2)

3)

4)

5) 6)
7)

8)

9)
10)
11)
12)
13)

14)

Fren kontrolu etkin (42.01 Fren kontrol = Sensérlii veya Sensérsiiz) VEYA surtcl
modulasyonunu durmasi talep edilmis. Suriicli kontrol modu hiz/skaler olarak zorlanir.
Harici start komutu agik VE fren agma talebi agik (42.10 Fren kapa istegi tarafindan
secilen kaynak 0) VE tekrar agma gecikmesi (42.07 Tekrar agma gec) asiimis.

Fren birakma sirasinda gerekli olan baslangic momentine ulasildi (42.08 Fren agma
torku) VE fren tutma etkin degil (42.71 Fren a¢ kmt tut). Not: Skaler kontrol ile
tanimlanan start momenti etkisizdir.

Fren acik (42.02 Fren sensoérii par. tarafindan segilen bilgilendirme kaynagi 1) VE fren
kapama gecikmesi asiimis (42.03 A¢cma gecikmesi). Start = 1.

Start = 0 VEYA fren kapama komutu etkin VE gergek motor hizi < fren kapama hizi
(42.05 Kapama hizi) VE kapama komutu gecikmesi (42.06 Kapa komut gecik) asiimis.
Fren kapal (bilgilendirme = 0) VE fren kapama gecikmesi (42.04 Kapama gecikmesi)
aslimis. Start = 0.

Start = 1 VE fren agma talebi agik (42.70 Fren kapa istegi tarafindan segilen kaynak 0)
VE tekrar agma gecikmesi agiimis.

Fren acik (bilgilendirme = 1) VE fren kapanma gecikmesi asilmis.

Fren birakmada tanimlanan start momentine ulasiimadi.

Fren kapali (bilgilendirme = 0) VE fren agma gecikmesi asiimis.

Fren kapali (bilgilendirme = 0).

Fren acik (bilgilendirme = 1) VE fren kapanma gecikmesi asilmis. Fren kapama hata
gecikmesinin (42.13 Kapa hata gec) asilmasindan sonra hata olusturuldu.

Fren kapali (bilgilendirme = 1) VE uzatilmis calisma gecikmesi (42.14 llave ¢alisma zm)
aslimis. Start = 0.
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Calisma zaman ¢izelgesi

Asagidaki sadelestiriimis zaman cizelgesi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini
goruntiler.

Start komutu 4
(06.02 b0)
Referans |
rampasi girigi J
(03.03) |

Modiilasyonda
(06.02 b3) J
|

Ref_Calisma
(06.02 b4) |

Fren agma | | |

komutu
(03.16)

Referans
rampasi
cikisi (03.05)

|
|
i
|
Moment refé[t_T_S_| __________

1 | |
1<—P2 3¢ ] <€ > <

I
|

Ts Fren agmada start momenti (parametre 42.08 Fren agma torku)

Tmem  Fren kapanmasinda saklanan moment degeri (03.15 Fren tork hafz sinyali)

tmd Motor miknatislama gecikmesi

tog Fren agma gecikmesi (parametre 42.03 A¢gma gecikmesi)

Nes Fren kapama hizi (parametre 42.05 Kapama hizi)

tecd Fren kapama komutu gecikmesi (parametre 42.06 Kapa komut gecik)
teg Fren kapama gecikmesi (parametre 42.04 Kapama gecikmesi)

tox Uzatilmis galisma siresi
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Ornek

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6rnegi verir.

makinenin personel guvenlik dizenlemelerine uydugundan emin olun.

2 UYARI! igine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmig olan

Sirlcinin (IEC 61800-2'de tanimlanan Tam bir Suriicii Moduili veya Temel
Sirtct Modiild) Avrupa Makine Yonergesi ve ilgili uyumlu hale getiriimis
standartlarda bahsedilen bir glivenlik cihazi olarak géz éniinde
bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim makinenin personel
guvenligi, belli bir striict 6zelligine bagh olmamalidir (fren kontrol
fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel diizenlemelerde tanimlandidi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren agma/kapatma 03.16 Fren komutu sinyali izerinden kontrol edilir. Fren denetimi kaynagi
42.02 Fren sensérii parametresi ile segilir.

Fren kontrol donanimi ve baglantilar kullanici tarafindan yapiimalidir.

Role/dijital gikis Gzerinden fren agma/kapama kontrol(.
Segilen dijital giris Uzerinden fren denetlemesi.
Fren kontrol devresinde acil fren anahtari.

Roéle ¢ikis Gzerinden fren agma/kapatma kontroll (yani 14.42 RO1 kaynagi parametresi
ayari P.03.16.00 = 03.16 Fren komutu seklinde).

DI5 dijital girisi araciliiyla fren denetimi (yani 42.02 Fren sensérii parametresi ayari
P.02.01.04 = 02.01 DI durumu, bit 4 seklinde)

[ " Frenkontrol | ! JCU iinitesi

' donanimi ' ‘ X2
230 VAC
. ) 1 RO1 —
- T 2 RO1
i G~ -- ‘ ' T ' | RO1 L
. Acilfren . ’ 1 ’ '
L. - 1 L. R
|— - - g _ 1
®_I_D< N |
' i |
Motor L _Me_keﬂ( fren_ ]




Program ézellikleri 77

B Zamanlayicilar

Dort farkh giinlik veya haftalik zaman periyodu tanimlamak mimkinddr. Zaman
periyodlari, dort farkli zamanlayiciyi kontrol etmek igin kullanilabilir. Dort
zamanlayicinin agik/kapali durumlari, sinyalin bir bit pointer ayari ile herhangi bir
parametreye baglanabilecegdi, 06.74 Zamanli fonk parametresinin 0...3 bitleri ile
gOsterilir (bkz. sayfa 104). Ayrica, zamanlayicilardan herhangi biri agiksa, 06.74
parametresindeki bit 4 aciktir.

Her zaman periyodu, birden fazla zamanlayiciya atanabilir; ayni sekilde, bir
zamanlayici birden fazla zaman periyodlari ile kontrol edilebilir.

Asagidaki sekil, farkli zaman periyodlarinin giinliik ve haftalik modlarda nasil etkin
oldugunu gostermektedir.

Zaman periyodu 1: Start zamani 00:00:00; Stop zamani 00:00:00 veya 24:00:00; Start giint
Sali; Stop gunu Pazar

Zaman periyodu 2: Start zamani 03:00:00; Stop zamani 23:00:00; Start giini Carsamba; Stop
glni Carsamba

Zaman periyodu 3: Start zamani 21:00:00; Stop zamani 03:00:00; Start glinu Sali; Stop gliinu
Cumartesi

Zaman periyodu 4: Start zamani 12:00:00; Stop zamani 00:00:00 veya 24:00:00; Start giint
Persembe; Stop giinu Sali

Zaman periyodu 1:
(haftalik)
Zaman periyodu 1:
(gunluk)

Zaman periyodu 2:
(haftalik)
Zaman periyodu 2:
(gtinltk)

|

|

Zaman periyodu 3: |
(haftalik) |
|

|

|

I

Zaman periyodu 3:
(gunliik)

00T

Zaman periyodu 4:
(haftalik)
Zaman periyodu 4:
(gunluk)

Sali

Pazartesi
Carsamba
Persembe D—
Cuma I:l
Cumartesi D
Pazartesi D
Carsamba
Persembe
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Ayrica, zamanlayicilarin etkinlestirilmesi icin bir “yikseltme” fonksiyonu
bulunmaktadir: parametre tarafindan ayarlanabilen bir zaman periyodunun
etkinlestirme silresini uzatmak igin bir sinyal kaynagi segilebilir.

Zamanlayici etkin
Zamanlayici izin

sinyali

Ek sdre sinyali |_|

Ek stire

Ayarlar

36 Zaman fonksiyonu parametre grubu (sayfa 2217).

DC gerilim kontrolu

B Yiiksek gerilim kontrolii

Motor uretici geyrek icinde ¢alisirken iki ceyrek hat yani donustiricinin bulunmasi
halinde ara DC baglantisinin yiiksek gerilim kontroll gereklidir. DC geriliminin agiri
akim kontrol sinirini agmasinin engellenmesi igin yiksek gerilim kontrol cihazi, sinira
ulasildiginda otomatik olarak olusturulan momenti azaltir.

B Disiik gerilim kontrolii

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse suriici dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor dondigu ve surlclye enerji Urettigi
slirece, surlcl ¢aligmaya devam eder. Eger ana kontaktor kapali kalmissa suriici
kesilmeden sonra galismaya devam edebilir.
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Not: Ana kontaktor bulunan Unitelerde, kisa sireli besleme kesintilerinde kontaktor
kontrol devresini kapali tutan bir tutma devresi (6rn. UPS) bulunmalidir.

(T

111111111 A
(Nr'\‘fl) (Ifl‘;) I\ I[:))CC:)) "
80 40 260 7// /\-
40 20 130 /// \\\ //— L
e
|~
t(s)

Upc= sirlictndn ara devre gerilimi, fo = striicinin ¢ikis frekansi,

Ty = motor torku

Nominal yiikte besleme gerilim kaybi (f, s = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite dliger. Kontrol
cihazi sebeke kapali oldugu stirece gerilimi sabit tutar. Stirlici motoru jeneratér modunda calistirir. Motor
hizi diser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip oldugu siirece suriict ¢alisabilir.

B Gerilim kontrolii ve agma limitleri

Ara DC gerilim regulatéri kontrol ve agma limitleri, kullanici tarafindan saglanan
besleme gerilimine veya otomatik belirlenen bir besleme gerilimine baglidir. Gergek
gerilim 01.19 Besleme voltaji parametresi ile gosterilir. DC gerilimi (Upc), bu degerin
1,35 katina esittir.

Besleme geriliminin otomatik belirlenmesi, suriict her galistirildiginda gergeklestirilir.

Otomatik belirleme 47.03 Besl ger oto tan parametresi ile devre digi birakilabilir;
kullanici 47.04 Besleme ger parametresinde gerilimi tanimlayabilir.
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- — — -+ — — - Yiksek gerilim hata seviyesi (Upcyliksek + 70 V; 880 V maks.)*

-------------- Yiiksek gerilim kontrol seviyesi (1,25 x Upc; 810 V maks.)

01.07 Dc voltaj

—————————————— Duslk gerilim kontrol seviyesi (0,8 x Upc; 400 V min.)

— — — T — — — Duslk gerilim hata seviyesi (Upcduisik - 50 V; 350 V min.)

Upc = 1,35 x 01.19 Besleme voltaji
UDC’ yuksek =1.25x% UDC
UDC' dU$Uk =0,8 x UDC

*230 V besleme gerilimine sahip suriculer (ACS850-04-xxxx-2): Yuksek gerilim
hata seviyesi 500 V olarak ayarlanmistir.

Ara DC devresi, kapasitorlerin sarjli oldugu kabul edildiginde ve gerilim
dengelendiginde, baypas edilen dahili bir direng izerinden sarj edilir.

Ayarlar

47 Gerilim kontrolli parametre grubu (sayfa 247).

B Fren kiyicisi

Sdrlcinin dahili fren kiyicisi, yavaglayan motor tarafindan Uretilen enerjiyi ydnetmek
icin kullanilabilir.

Fren kiyici devrede ve direng bagli iken strlctinin DC baglanti gerilimi Upc gr - 30
V'ye ulastiginda kiyici iletime baglayacaktir. Maksimum fren glctine Upc gr + 30
V'de ulasilir. B

Upc gr = 1,35 x 1,25 x 01.19 Besleme voltaji.

Ayarlar
48 Fren kiyici parametre grubu (sayfa 247).
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Gilvenlik ve korumalar

B Acil stop

Not: Gerekli acil durdurma kategorisi siniflarinin karsilanmasi amaciyla acil
durdurma cihazlarinin ve ihtiya¢ duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu
kullanicinin sorumlulugundadir. Ayrintili bilgi icin yerel ABB temsilcinize bagvurun.

Acil durdurma sinyali, acil durdurma etkinlestirme kaynagi olarak segilmis olan dijital
girise baglanmalidir (70.13 Acil stop off3 veya 10.15 Acil stop off1 par.). Acil
durdurma ayni zamanda fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir (02.22 FBA main CW
veya 02.36 EFB ana cw).

Notlar:

+ Bir acil durdurma sinyali algilandiginda, sinyal iptal edilse dahi acil durdurma
islevi iptal edilemez.

* Eger minimum (veya maksimum) tork limiti %0 olarak ayarlanmigsa, acil
durdurma iglevi suriicuyd durduramayabilir.

B Termik motor koruma

Motor asiri isinmaya karsi, PTC, Pt100 veya KTY84 sensorleri

* ile motor sicakhgini élgen motor

» termik koruma modeli devreye alinarak korunabilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

Termik motor koruma modeli
Sirtct motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

1) Siricuye ilk kez gu¢ uygulandiginda motor ortam sicakligindadir (37.09 Mot ortam
1s1s1 parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan, suriiciiye gli¢ uygulandiginda,
motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir.

2) Motor sicaklidi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik siiresi ve motor yiik
egrisi kullanilarak hesaplanir. Yk egrisi, ortam sicakhginin 30 °C’yi astigi durumda
ayarlanmalidir.

Motor sicakligi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
surlicinun nasil tepki verecegi segilebilir.

Not: Motor termik modeli invertere yalnizca bir motor bagli iken kullanilabilir.
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PTC sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Sdrlcilnin +24 V ve dijital DI6 girisi arasina veya FEN-xx opsiyonel enkoder
arabirimi moduline bir PTC sensoérl baglanabilir.

Sensor direnci, motor sicakligi sensor referans sicakligini Tif, astiginda, direngteki
gerilim ile ayni sekilde artar.

Asagidaki sekilde ve tabloda, tipik PTC sensor direnci degerleri, motor galisma
sicakhginin bir fonksiyonu olarak gésterilmistir.

Ohm
4000
1330
Sicaklik PTC direnci
Normal 0...1 kohm 550
Asiri > 4 kohm*
*Motor asiri sicaklik algilama siniri 100
2,5 kohm'dur.

Sensoriin kablo bagdlantisi igin stiriciiniin Donanim Kilavuzu'na bagvurun.

Pt100 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Pt100 sensdri, JCU Kontrol Birimi'ndeki Al1 ve AO1'e veya opsiyonel FIO-11 1/O
uzanti modultindeki kullanilabilir ilk Al ve AO'ya baglanabilir.

Analog ¢ikig, sensér Uzerinden sabit akim besler. Motor sicakhdi arttikca, sensoér
Uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi
analog girisi Uzerinden okur ve bunu santigrat dereceye donusturur.

Sensorin kablo baglantisi igin stricinin Donanim Kilavuzu'na basvurun.
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KTY84 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

KTY84 sensotrti JCU Denetleme Birimindeki Al1 ve AO1'e ya da FEN-xx istege bagli
enkoder arabirimi moduline baglanabilir.

Asagidaki sekilde ve tabloda, tipik KTY84 sensor direnci degerleri, motor galisma
sicakliginin bir fonksiyonu olarak gosterilmigtir.

Ohm

KTY84 olgeklendirme

90°C=936ohm | - L Lo
110 °C = 1063 ohm ‘ ' !
130 °C = 1197 ohm 1000 - - - - - [ ‘
150 °C = 1340 ohm

-100 0 100 200 300

Motor sicakhdi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
surlclnin nasil tepki verecegi secilebilir.

Sensoriin kablo baglantisi igin striiciinin Donanim Kilavuzu'na bagvurun.

Ayarlar

31 Motor termik korum parametre grubu (sayfa 202).
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B Programlanabilir koruma fonksiyonlari

Start kilidi (70.20 parametresi)

Parametre, start kilidi sinyalinin (DIIL) kaybedilmesine siricinin nasil tepki
verecegini belirler.

Dis hata (30.07 parametresi)

Bu parametre ile, dis hata sinyali icin bir kaynak segilir. Sinyal kayboldugunda, bir
hata olusturulur.

Lokal kontrol kaybi algilama (30.03 parametresi)

Parametre, sirlicliiniin kontrol paneli veya PC araci iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger.

Motor faz kaybi algilama (30.04 parametresi)

Parametre, motor faz kaybi algilandiginda suriiciniin nasil tepki verecegini secer.

Toprak hatasi algilama (30.05 parametresi)

Toprak hatasi algilama fonksiyonu, toplam akim 6lgiimini temel alir. Asagidakilere
dikkat edin

» besleme kablosundaki bir toprak hatasi korumay: aktiflestirmez

» topraklanmig bir beslemede, koruma 200 milisaniyede etkinlegir.

+ topraklanmamis bir beslemede, besleme kapasitansi 1 mikrofarad veya Uzeri
olmalidir

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

+ suricu durduruldugunda koruma devre disi birakilir.
Besleme faz kaybi algilama (30.06 parametresi)

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

STO AKTiFalgilama (30.07 parametresi)

Siirlicti, STO AKTIF giriginin durumunu izler. STO AKTIF islevi ile ilgili daha fazla bilgi
icin bkz. strticunin Donanim Kilavuzu ve Uygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850 ve
ACQ810 siiriiciiler igin STO AKTIF islevi (3AFE68929814 [ingilizce]).

Degistiriimis besleme ve motor kablolari (30.08 parametresi)

Sdrici, besleme ve motor kablolari kazara degistiriimesini algilayabilir (6rnegin,
beslemenin slriici motor baglantisina baglanmasi). Parametre, bir hata olusturulup
olusturulmayacagini seger.
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Sikigma korumasi (30.09...30.12 parametreleri)

Motor mil sikismasi durumunda siirlici motoru korur. Denetim limitlerini (akim,
frekans ve sire) ayarlamak ve strticiiniin bir motor sikisma durumuna nasil tepki
verecegdini segmek mimkiindr.

B Otomatik hata resetlemeleri

Sdrucu, asirt akim, yiksek gerilim, dusuk gerilim, harici ve “minimumun altinda
analog giris” hatalari sonrasinda kendini otomatik olarak resetler. Varsayilan olarak
otomatik resetler kapalidir ve kullanici tarafindan ayri olarak etkinlestiriimelidir.

Ayarlar
32 Otomatik reset parametre grubu (sayfa 209).

Diyagnostik

B Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek Ug sinyal segilebilir. Sinyal 6nceden
tanimlanmis bir limiti asarsa (veya bunun altina diiserse), bir 06.13 Denetim durumu
biti etkinlestirilir. Mutlak degerler kullanilabilir.

Ayarlar
33 Denetim parametre grubu (sayfa 209).

B Bakim sayaglan

Programda, saya¢ 6énceden belirlenmis bir limite ulastiginda bir alarm verecek sekilde
konfiglre edilebilen alti farkli bakim sayaci bulunmaktadir. Sayag, herhangi bir
parametreyi izlemek icin ayarlanabilir. Bu 6zellik, bir servis hatirlaticisi olarak 6zellikle
kullaniglhidir.

Ug sayag tipi vardir:

» Acik sire sayaci. Bir dijital kaynagdin (6rnegin, durum word'deki bit) calisma
suresini Olger.

* Yikselen kenar sayacl. Bu sayag, izlenen dijital kaynak durumu 0'dan 1'e gegerse artar.

» Deger sayacl. Bu sayag, entegrasyon ile, izlenen parametreyi dlger. Sinyal
tepesinin altindaki dlgllen alan, kullanici tanimli bir limiti gegerse alarm verilir.

Ayarlar
44 Bakim parametre grubu (sayfa 234).
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B Enerji tasarrufu hesaplayici

Bu 6zellik Gg islevden olusur:

* Motor akisini, toplam verimlili§i maksimum diizeye ¢ikaracak sekilde ayarlayan
bir enerji optimize edici

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

+ Siricunin yik profilini gdsteren bir yiik analizéri (bkz. sayfa 86).

Not: Eneriji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, 45.08 Referans giicii
parametresinde verilen referans motor giictiniin dogruluguna direk baghdir.

Ayarlar
45 Enerji verimliligi parametre grubu (sayfa 240).

B Yiik analizorii

Tepe deger giinliigi

Kullanicl, tepe deger giinligu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Glinlik, tepenin
meydana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe degerini ve ayrica tepe sirasindaki
motor akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder.

Genislik giinliikleri
Sirucude iki genislik glinligd bulunmaktadir.

Genisglik glinligu icin kullanici, surtcu galisirken 200 msn araliklarla drneklenmesi
icin bir sinyal secebilir ve % 100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan
ornekler, genigliklerine bagli olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir. Her
parametre, ylizde 10'luk bir geniglik araligini temsil eder ve bu araliga denk diisen
toplanmis érneklerin ylzdesini gosterir.




Program ézellikleri 87

Orneklerin yiizdesi

EN EN N EN N EN EN EN EN EN
=) S =) =) =) S <) S =) S
- N ] < © © ~ © ‘3’. Y
<) = o o =) o =) o o

- I @ < res © ~ @

Genislik araliklar ( 64.24...64.33
parametreleri)

Genislik giinligl 1, motor akimini izlemek Uzere sabitlenmistir ve resetlenemez.
Genigligi gunliga 1 ile %100, surticlinin maksimum ¢ikis akimina karsilik gelir

(Ivaks)-
Ayarlar

64 Yiik analiz6rii parametre grubu (sayfa 255).

Diger konular

B Siiricii igeriginin yedeklenmesi ve geri yiiklenmesi

Genel

Sirlcu, pek ¢ok ayari ve konfiglirasyonu bilgisayar dosyasi gibi harici depolama
0gelerine (DriveStudio aracini kullanarak) ve kontrol panelinin dahili bellegine
yedekleme olanagi saglar. Bu ayarlar ve konfiglirasyonlar daha sonra sirlicliye veya
birkag sirtclye geri yuklenebilir.

DriveStudio aracini kullanarak yedekleme asagidakileri kapsar:

* Parametre ayarlari

* Kullanici parametre setleri

» Uygulama programi
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Sdrlci kontrol panelini kullanarak yedekleme asagidakileri kapsar:
» Parametre ayarlar
* Kullanici parametre setleri

Yedekleme/Geri yiikleme yapilmasiyla ilgili ayrintili talimatlar igin 39 sayfaya ve
DriveStudio belgelerine bakin.

Sinirlamalar

Yedekleme iglemi slriiciiniin galismasini engellemeden yapilabilir, ancak yedekler geri
yuklenirken kontrol birimi her zaman sifirlandigindan ve yeniden baslatildigindan, sirlci
calisir durumdayken geri ylkleme yapiimasi mimkun degildir.

Yedekleme dosyalarinin bir yazilim striimiinden bir diger strime geri yliklenmesi
riskli olarak kabul edildiginden, bu islem ilk kez yapildiginda sonuglar dikkatle
g6zlenmeli ve dogrulanmalidir. Parametreler ve uygulama destegdi yazilim strumleri
arasinda degisiklik gésterir ve yedekleme/geri yiikleme araci geri yliklemeye izin
verse bile, yedeklemeler diger yazilim striimleriyle her zaman uyumlu degildir.
Yedekleme/Geri yiikleme islevlerini farkli yazilim strimleri arasinda kullanmadan
once, her bir striimin striim notlarina bakin.

Uygulamalar, farkli yazilim suriimleri arasinda aktarilmamalidir. Yeni bir yazilim
surdmu igin guncellenmesi gerektiginde uygulamanin tedarikgisiyle gérusun.

Parametreleri geri yikleme

Parametreler, birlikte veya ayri ayri geri yiklenebilen tg farkli gruba ayrilir:

* Motor konfiglirasyon parametreleri ve tanimlama (ID) ¢calismasi sonuglari

» Fieldbus adapt6r ve enkoder ayarlari

» Diger parametreler

Ornegin, varolan tanimlama galismasi sonuglarinin siiriiciide tutulmasi yeni bir
tanimlama galismasi gergeklestirmeyi gereksiz kilacaktir.

Tek tek parametrelerin geri yliklenmesi asadidaki nedenlerle basarisiz olabilir:

» Geri yUklenen deger siriici parametresinin minimum ve maksimum limitleri
araligina diismeyebilir.

» Geri yuklenen parametrenin turd surlicideki parametrenin turiinden farkli olabilir.

» Geri yUklenen parametre surlicide mevcut olmayabilir (yeni bir yazilim
strdmindn parametrelerini eski bir stiriimin bulundugu sirtctye yiklerken sik
yasanan bir durumdur).

* Yedekleme dosyasi suriicli parametresine ait bir degeri igermiyor olabilir (eski bir

yazihm surimunin parametrelerini daha yeni bir sirimin bulundugu suriciye
yuklerken sik yasanan bir durumdur).

Bu gibi durumlarda parametre geri yiklenmez; yedekleme/geri ylikleme araci
kullaniclyi uyarir ve parametreyi manuel olarak ayarlama olanagi sunar.
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Kullanici parametre setleri

Sirlcinln, kalici bellege kaydedilebilen ve siirlicti parametreleri kullanilarak geri
cagrilabilen doért kullanici parametre seti vardir. Farkli kullanici parametre setleri
arasinda gegcis yapmak igin dijital girigler kullaniimasi da mimkindir. Parametre
aciklamalarina bkz. 16.09...16.12.

Bir kullanici parametre seti, 10 ile 99 arasi parametre gruplarinin tim degerlerini
(fieldbus adaptori iletisim konfiglirasyon ayarlari diginda) igerir.

Motor ayarlari kullanici parametre setlerine dahil oldugundan, bir kullanici setini geri
¢agirmadan 6nce ayarlarin uygulamada kullanilan motora uydugundan emin olun.
Tek bir stirtictiyle farkli motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor tanimlama
galismasinin her bir motor igin gergeklestiriimesi ve farkli kullanici setlerine
kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun set geri ¢agrilabilir.

Ayarlar
16 Sistem parametre grubu (sayfa 7166).

B Veri depolama parametreleri

Dort 16 bitli ve dort 32 bitli parametre veri depolama igin tahsis edilmigstir. Bu
parametreler bagimsizdir ve baglanti olusturma, test etme ve devreye alma
amaglariyla kullanilabilirler. Diger parametrelerin pointer ayarlari kullanilarak
yazilabilir ve okunabilirler.

Ayarlar
49 Veri depolama parametre grubu (sayfa 242).

B Siiriicii - suriicii baglantisi

Sdrucu-surict baglantisi, bir master ve birden fazla follower ile temel master/follower
iletisimini mimkdin kilan bir halkal zincirli RS-485 iletisim hattidir.

Bkz. bolim Sdirticii - sdiriicii baglantisi (sayfa 363).

Ayarlar
57 D2D haberlesme parametre grubu (sayfa 249).
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Uygulama makrolari

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde uygulama makrolarinin kullanim amaglari, calismasi ve varsayilan
kontrol baglantilari agiklanir.

JCU kumanda unitesi baglantilar ile ilgili daha ayrintil bilgi, strticii Donanim
Kilavuzunda bulunmaktadir.

Genel

Uygulama makrolari, dnceden tanimlanmis parametre setleridir. Kullanici, siriclyu
calistirirken, genellikle makrolardan birini temel olarak seger, gerekli degisiklikleri
yapar ve sonucu kullanici parametre ayari olarak kaydeder.

Uygulama makrolari, ASISTANLAR — Uygulama Makrosu secenekleri secilerek
kontrol paneli ana meniisiinden etkinlestirilir. Kullanici parametre ayarlari, 16 Sistem
grubundaki parametrelerle yonetilir.
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Fabrikasyon makrosu

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

Harici kontrolde kontrol yeri EXT1’dir. Strtcl hiz kontrolliddr; referans sinyali Al1
analog girisine baglanir. Referansin isareti, galisma ydninin belirler. Start/stop
komutlari, DI1 dijital girisi Uzerinden verilir. Hatalar DI3 yoluyla resetlenir.

Fabrikasyon makrosu igin varsayilan parametre ayarlari Ek parametre verileri
bélimdinde listelenmistir (sayfa 273).
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B Fabrikasyon makrosu icin varsayilan kontrol baglantilari

Harici gug girigi 3 +24VI 1
24VDC, 1.6 A £| GND 2
Réle cikist RO [Hazir] = [ HAMIR | 1 ®
250 VAC/30VDC 8 COoM 2
2A i | NC 3
Réle gikisi RO2 [Modilasyondal | NO 4
250 VAC/30VDC 8 COM 5
2A il NC 6
Réle gikist RO3 [Hata (-1)] o L HAYR | 7
250 VAC/30VDC 8 COM 8
2A il L NC 9
+24V DC +24VD 1
Dijital giris toprak hatti b DIGND 2
+24V DC Q[ w20 | 3 |—
Dijital giris/gikis toprak hatti DIOGND 4
DI/DIO topraklama segim jumper'lari
Dijital giris DI1 [Stop/Start] DIt 1 —9
Dijital giris DI2 DI2 2
Dijital giris DI3 [Reset] DI3 3 —
Dijital giris D14 E Di4 4
Dijital giris DI5 DI5 5
Dijital giris DI6 veya termistor girisi DI6 6
Start kilidi (0 = Stop) DIIL A fF—
Dijital giris/gikis DIO1 [Cikis: Hazir] o DIO1 1T —R—
Dijital giris/cikis DIO2 [Cikis: Calisiyor] Q DIO2 2 X
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2
Toprak AGND 3
Analog giris Al1 [Hiz referansi 1] s Al1+ 4
(Akim veya gerilim, jumper Al1 ile segilebilir) Al1- 5
Analog giris Al2 (Akim veya gerilim, jumper Al2 ile segilebilir) :2; 3
Al1 akim/gerilim segim jumper'i Al
Al2 akim/gerilim segim jumper'i Al2
Analog gikis AO1 [Akim %] Aot ! :C)
o] AO1- 2
Analog ¢ikis AO2 [Hiz %] § RO2+ 3 :C)
AO2- 4
Sirlcd - slriicti baglantisi sonlandirma jumper'i T
a B 1
Siriicti - siirlicl baglantisi a A 2
< BGND 3
OouT1 1 —l
N, - o o [2 b é_i
STO AKTIF Sirlciinin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir. E N7 ryy NS PR B
IN2 4

Kontrol paneli baglantisi

Bellek (initesi baglantisi
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El/Oto makrosu

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

Sirtcl, EXT1 ve EXT2 harici kontrol konumlarindan hiz kontrolltdur. Kontrol
konumlari arasindaki se¢im, DI3 dijital girisi yoluyla yapilir.

EXT1 igin start/stop sinyali, DI1'e bagdlanirken, ¢calisma y6ni DI2 tarafindan belirlenir.
EXT2 igin, start/stop komutlari DI6 yoluyla, yén DI5 yoluyla verilir.

EXT1 ve EXT2 igin referans sinyalleri, sirasiyla Al1 ve Al2 analog girislerine baglanir.

DI4 yoluyla sabit devir (300 rpm) etkinlestirilebilir.

El/Oto makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Ek parametre verileri bélimiinde listelenenlerden farkl olan varsayilan
parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir (sayfa 273).

Parametre El/Oto makrosu
No. Adi varsayilan

10.01 Har1 start fonk In1St In2yén
10.03 Har1 start grs2 DI2

10.04 Har2 start fonk In1St In2yén
10.05 Har2 start grs1 DI6

10.06 Har?2 start grs2 DI5

10.10 Hata reset scm C.YANLIS
12.01 Har1/Har2 sgm DI3

13.05 Al1 min skala 0,000

13.09 Al2 maks skala 1500,000
13.10 Al2 min skala 0,000

21.02 Hiz ref2 sgm Al2 skala
21.04 Hiz ref1/2 fonk DI3

26.02 Sabit hz sgm1 D4

26.06 Sabit hz1 300 rpm
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B EI/Oto makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Harici gug girigi 3 +24VI 1
24VDC, 1,6 A £| GND 2
Réle cikisi RO1 [Hazir] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC 8 COoM 2
2A i | NC 3
Réle gikisi RO2 [Modilasyondal | NO 4
250 VAC/30VDC 8 COM 5
2A a1 NC 6
Réle gikist RO3 [Hata (-1)] o L HAYR | 7
250 VAC/30VDC 8 COM 8
2A a1 NC 9
+24V DC +24VD 1
Dijital giris toprak hatti b DIGND 2
+24V DC Q[ w20 | 3 |—
Dijital giris/gikis toprak hatti DIOGND 4
DI/DIO topraklama segim jumper'lari
Dijital giris DI1 [EXT1 Stop/Start] DI1 1 —
Dijital giris DI2 [EXT1 Y6n] DI2 2 —
Dijital giris DI3 [EXT1/EXT2 segimi] DI3 3 —9
Dijital girig DI4 [Sabit hiz 1] E D4 4 —9
Dijital giris DI5 [EXT2 Y6n] DI5 5 —
Dijital giris DI6 veya termistdr girisi [EXT2 Stop/Start] DI6 6 —
Start kilidi (O = Stop) DIIL A fF—
Dijital giris/gikis DIO1 [Cikis: Hazir] o DIO1 1T —R—
Dijital giris/cikis DIO2 [Cikis: Calisiyor] Q DIO2 2 X
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2 >
Toprak AGND 3
Analog giris Al1 [EXT1 Referansi (Hiz ref1)] 5 Al1+ 4
(Akim veya gerilim, jumper Al1 ile segilebilir) Al1- 5 }—e 4?7
Analog giris Al2 [EXT2 Referansi (Hiz ref2] Al2+ 6
(Akim veya gerilim, jumper Al2 ile segilebilir) Al2- 7 —
Al1 akim/gerilim segim jumper'i Al
Al2 akim/gerilim segim jumper'i Al2
Analog gikis AO1 [Akim %] Aot ! :C)
o] AO1- 2
Analog ¢ikis AO2 [Hiz %] § RO2+ 3 :C)
AO2- 4
Sirlcd - slriicti baglantisi sonlandirma jumper'i T
a B 1
Siriicti - siirlicl baglantisi. a A 2
< BGND 3
OouT1 1 —|
N, - o o [2 b é_i
STO AKTIF Sirlciinin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir. E N7 ryy NS PR B
IN2 4

Kontrol paneli baglantisi

Bellek (initesi baglantisi
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PID kontrol makrosu

PID kontrol makrosu, 6rnegin, kapali gevrim basinci, seviye veya akis kontrol
sistemleri proses kontrol uygulamalari igin uygundur

sehir su kaynag sistemlerinde basing ylikseltme pompalari
su rezervuarlarinda seviye kontrol pompalari

boélgesel 1sitma sitemlerinde basing ylkseltme pompalari
bir konveyor hattinda madde akis kontrolu.

Proses referans sinyali Al1 analog girisine ve proses geri besleme sinyali Al2'ye
baglanir. Alternatif olarak Al1 ile strliclye direk bir hiz referansi da verilebilir. Sonra
PID hiz kontrol cihazi baypaslanir ve surici artik proses degiskenini kontrol edemez.

Direk hiz kontrolu (kontrol konumu EXT1) ve proses degisken kontrolli (EXT2)
arasindaki segim DI3 dijital girigi ile yapilr.

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

DI4 yoluyla sabit devir (300 rpm) etkinlestirilebilir.

PID kontrol makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Ek parametre verileri bélimiinde listelenenlerden farkl olan varsayilan
parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir (sayfa 273).

Parametre PID kontrol makrosu

No.

Adi varsayilan

10.04 Har?2 start fonk In1

10.05 Har2 start grs1 DI6

10.10 Hata reset sgm C.YANLIS

12.01 Har1/Har2 s¢gm DI3

13.05 Al1 min skala 0.000
13.09 Al2 maks skala 1500.000
13.10 Al2 min skala 0.000
21.02 Hiz ref2 sgm PID ¢ikis

21.04 Hiz ref1/2 fonk DI3

26.02 Sabit hz sgm1 Dl4

26.06 Sabit hz1 300 rpm
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H PID kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Harici gug girigi 3 +24VI 1
24VDC, 1,6 A £| GND 2
Réle cikisi RO1 [Hazir] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC 8 COoM 2
2A i | NC 3
Réle gikisi RO2 [Modilasyondal | NO 4
250 VAC/30VDC 8 COM 5
2A | NC 6
Role cikisi RO3 [Hata (-)] e | HAYR | 7
250 VAC/30VDC 8 COM 8
2A il L NC 9
+24V DC +24VD 1
Dijital giris toprak hatti b DIGND 2
+24V DC Q[ w20 | 3 |—
Dijital giris/gikis toprak hatti DIOGND 4
DI/DIO topraklama segim jumper'lari
Dijital giris DI1 [EXT1 Stop/Start] DI 1 —
Dijital giris DI2 DI2 2
Dijital giris DI3 [Hiz veya Proses kontrolii] DI3 3 —°
Dijital girig DI4 [Sabit hiz 1] E DI4 4 —
Dijital giris DI5 DI5 5
Dijital giris DI6 veya termistdr girisi [EXT2 Stop/Start] DI6 6 —
Start kilidi (0 = Stop) DIIL A fF—
Dijital giris/gikis DIO1 [Cikis: Hazir] o DIO1 1T —R—
Dijital giris/cikis DIO2 [Cikis: Calisiyor] Q DIO2 2 X
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2
Toprak AGND 3
Analog giris Al1 [Proses ve Hiz referansi] s Al1+ 4
(Akim veya gerilim, jumper Al1 ile segilebilir) Al1- 5
Analog giris Al2 [Proses geri besleme] Al2+ 6
(Akim veya gerilim, jumper Al2 ile segilebilir) Al2- 7
Al1 akim/gerilim segim jumper'i Al
Al2 akim/gerilim segim jumper'i Al2
Analog gikis AO1 [Akim %] Aot ! :C)
o] AO1- 2
Analog ¢ikis AO2 [Hiz %] § RO2+ 3 :C)
AO2- 4
Sirlcd - slriicti baglantisi sonlandirma jumper'i T
a B 1
Siriicti - siirlicl baglantisi. a A 2
< BGND 3
OouT1 1 —|
N, - o o [2 b é_i
STO AKTIF Sirlciinin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir. E N7 ryy NS PR B
IN2 4

Kontrol paneli baglantisi

Bellek (initesi baglantisi
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Moment kontrol makrosu

Bu makro motorun moment kontroliiniin yapilmasi gerektigi uygulamalarda kullanihr.
Moment referansi Al2 analog girisi yoluyla, genellikle (nominal motor momentinin %
0...100'Une karsilik gelen) 0...20 mA araliginda akim sinyali olarak verilir.

Start/stop sinyali DI1 dijital girisine, yon sinyali DI2'ye baglanir. DI3 ile moment
kontroll yerine hiz kontrolini segmek mumkunddr.

DI4 yoluyla sabit devir (300 rpm) etkinlestirilebilir.

Moment kontrol makrosu icin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Ek parametre verileri bélimunde listelenenlerden farkli olan varsayilan
parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir (sayfa 273).

Parametre Moment kontrol
No. Adi makrosu varsayilan
10.01 Har1 start fonk In1St In2yén
10.03 Har1 start grs2 Di2

10.04 Har2 start fonk In1St In2yén
10.05 Har?2 start grs1 DiI1

10.06 Har2 start grs2 DI2

10.10 Hata reset scm C.YANLIS

12.01 Har1/Har2 s¢m DI3

12.05 Har2 kont modu | Moment

13.05 Al1 min skala 0.000

13.10 Al2 min skala 0.000

22.01 Kalks/durus se¢ | DI5

26.02 Sabit hz sgm1 Dl4

26.06 Sabit hz1 300 rpm




Uygulama makrolar1 99

B Moment kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilar

Harici gug girigi 3 +24VI 1
24VDC, 1,6 A £| GND 2
Réle cikisi RO1 [Hazir] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC 8 COoM 2
2A i | NC 3
Réle gikisi RO2 [Modilasyondal | NO 4
250 VAC/30VDC 8 COM 5
2A a1 NC 6
Réle gikist RO3 [Hata (-1)] o L HAYR | 7
250 VAC/30VDC 8 COM 8
2A a1 NC 9
+24V DC +24VD 1
Dijital giris toprak hatti b DIGND 2
+24V DC Q[ w20 | 3 |—
Dijital giris/gikis toprak hatti DIOGND 4
DI/DIO topraklama segim jumper'lari
Dijital giris DI1 [Stop/Start] DIt 1 —
Dijital giris DI2 [Y6n] DI2 2 —
Dijital giris DI3 [Hiz/Moment kontrol segimi] DI3 3 —
Dijital girig DI4 [Sabit hiz 1] E DI4 4 —
Dijital giris DI5 [Hiz/Yav rampasi 1/2 segimi] DI5 5 —
Dijital giris DI6 veya termistor girigi DI6 6
Start kilidi (O = Stop) DIIL A fF—
Dijital giris/gikis DIO1 [Cikis: Hazir] o DIO1 1T —R—
Dijital giris/cikis DIO2 [Cikis: Calisiyor] Q DIO2 2 X
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2 >
Toprak AGND 3
Analog giris Al1 [EXT1 Referansi (Hiz ref1)] 5 Al1+ 4
(Akim veya gerilim, jumper Al1 ile segilebilir) Al1- 5 }—e 4?7
Analog giris Al2 [EXT2 Referansi (Torq ref1] Al2+ 6
(Akim veya gerilim, jumper Al2 ile segilebilir) Al2- 7 —
Al1 akim/gerilim segim jumper'i Al
Al2 akim/gerilim segim jumper'i Al2
Analog gikis AO1 [Akim %] Aot ! :C)
o] AO1- 2
Analog ¢ikis AO2 [Hiz %] § RO2+ 3 :C)
AO2- 4
Sirlcd - slriicti baglantisi sonlandirma jumper'i T
a B 1
Siriicti - siirlicl baglantisi. a A 2
< BGND 3
OouT1 1 —l
N, - o o [2 b é_i
STO AKTIF Sirlciinin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir. E N7 ryy NS PR B
IN2 4

Kontrol paneli baglantisi

Bellek (initesi baglantisi
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Sirali kontrol makrosu

Sirali kontrol makrosu; hiz referansi, ¢coklu sabit hizlar ve iki hizlanma ve yavaslama
rampasinin kullanilabildigi hiz kontrol uygulamalari igin uygundur.

Makro, DI4...DI6 dijital girisleri tarafindan aktiflestirilebilen yedi 6n ayarli sabit hiz
dnerir (bkz. 26.01 Sabit hz fonk parametresi). Iki hizianma/yavaslama rampasi, DI3
yoluyla segilebilir.

Bir harici hiz referansi Al1 analog girisi Gzerinden verilir. Referans sadece, sabit hiz
etkinlestiriimediginde etkindir (DI4...DI6 dijital girislerinin tamami kapali). Ayrica
kontrol panelinden galisma komutlari verilebilir.

Calisma semasi

Asagidaki sekil makro kullaniminin bir érnegini gdstermektedir.

Hiz
Hiz 3
Hiz 2
Yavaglama rampasi
boyunca stop etme
Hiz 1

P P Zaman

Hiz ramp1 Hiz ramp1 Hizramp2  Yav ramp2

StartStop IS
Hizramp1/Yavramp1l _ [
Hz1 [

Hiz 2 R |

Hiz ramp2/Yav ramp2 | I
Hiz 3 | E—
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Sirali kontrol makrosu i¢in varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Ek parametre verileri bdlimunde listelenenlerden farkli olan varsayilan
parametre deg@erlerinin listesi bulunmaktadir (sayfa 273).

Parametre Sirali kontrol
No. Adi makrosu varsayilan
10.01 Har1 start fonk In1St In2yén
10.03 Har1 start grs2 DI2

10.10 Hata reset sgm C.YANLIS
11.03 Stop modu Rampali
13.05 Al1 min skala 0.000

22.01 Kalks/durug se¢ | DI3

26.01 Sabit hz fonk 0b11

26.02 Sabit hz sgm1 Di4

26.03 Sabit hz sgm2 DI5

26.04 Sabit hz sgm3 DI6

26.06 Sabit hz1 300 rpm
26.07 Sabit hz2 600 rpm
26.08 Sabit hz3 900 rpm
26.09 Sabit hz4 1200 rpm
26.10 Sabit hz5 1500 rpm
26.11 Sabit hz6 2400 rpm
26.12 Sabit hz7 3000 rpm

101
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B Sirali kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilan

Harici gu¢ girisi 3 +24VI 1
24V DC, 1,6 A L] GND
Réle cikisi RO [Hazir] 1< NO 1 &
250 VAC/30V DC 8 CcoM 2
2A il NC 3
Réle ¢ikist RO2 [Modiilasyondal | NO 4
250 VAC/30V DC 8 CcoM 5
2A b NC 6
Réle gikisi RO3 [Hata (-1)] o[ HAYR | 7
250 VAC/30V DC 8 CcoM 8
2A vl L NG 9
+24V DC +24VD 1
Dijital giris toprak hatti 3 DIGND 2
+24V DC R +2aw | 3 }—
Dijital giris/cikis toprak hatti DIOGND 4
DI/DIO topraklama secim jumper'lari
Dijital giris DI1 [Stop/Start] DI1 1 —e
Dijital girig DI2 [Y6n] DI2 2 —
Dijital giris DI3 [Hiz/Yav rampasi 1/2 segimi] DI3 3 —e
Dijital giris D14 [Sabit hiz sel1] E Dl4 4 —
Dijital girig DI5 [Sabit hiz sel2] DI5 5 —e
Dijital giris DI6 veya termistor girisi [Sabit hiz sel3] DI6 6 —
Start kilidi (0 = Stop) DIIL A F—
Dijital giris/gikis DIO1 [Cikis: Hazir] o DIO1 1T X
Dijital girig/gikis DIO2 [Cikis: Calisiyor] E DIO2 2 X
Referans gerilim (+) +VREF 1
Referans gerilim (-) -VREF 2
Toprak AGND 3
Analog giris Al1 [EXT1 Referansi (Hiz ref1)] ;_E Al1+ 4
(Akim veya gerilim, jumper Al1 ile segilebilir) All- 5
Analog giris Al2 (Akim veya gerilim, jumper Al2 ile segilebilir) i||22+ 3
Al1 akim/gerilim segim jumper'i Al
Al2 akim/gerilim segim jumper'i Al2
Analog gikis AO1 [Akim %] Aot ! :O
o AO1- 2
Analog ¢ikis AO2 [Hiz %] § RrO2¢ 3 :C)
AO2- 4
Sirict - sliriicti baglantisi sonlandirma jumper'i T
a B 1
Siiriicti - sirlict baglantisi. a A 2
“["BoND | 3
ouT1 1 —|
N, B o[ o [2 - N
STO AKTIF Suricinin baglamasi igin her iki devre kapatiimalidir. '(>,,'< N 3 ﬁg
IN2 4

Kontrol paneli baglantisi

Bellek Unitesi baglantisi
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Parametreler

Bu béliimin igindekiler
Bolimde, kontrol programinin gercek sinyalleri dahil parametreler agiklanmaktadir.

Not: Parametrelerin sadece bir kisminin gorilebildigi durumlarda, 16.15 Men(i segimi
parametresini Uzunm yiikle olarak ayarlayin.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Surlict tarafindan bir 6lcim veya hesaplamanin sonucu olan parametre
tipi. Gergek sinyaller kullanici tarafindan izlenebilir ancak ayarlanamaz.
1...9 parametre gruplari genellikle gergek sinyaller igerir.

Bit isaret ayari

Bir baska parametre (genellikle gergek sinyal) igindeki bitin degerini isaret
eden veya 0 (YANLIS) ya da 1 (DOGRU) olarak sabitlenebilen parametre
ayaridir.

Bit isaret ayarini opsiyonel kontrol paneli Uizerinde ayarlarken, degeri 0
("C.Yanlig" olarak géruntulenir) veya 1 ("C.Dogru") olarak sabitlemek icin
"Sabit" segilir. Bir baska parametreden kaynak tanimlamak icin "isaret" segilir.
isaret degeri P.xx.yy.zz formatinda verilir, burada xx = parametre grubu,
yy = parametre dizini, zz = bit sayisI.

Varolmayan bir bitin isaret edilmesi 0 (YANLIS) olarak yorumlanacaktir.
"Sabit" ve "Pointer" segimlerine ek olarak, bit isaret ayarlarinda énceden
segcilmis baska ayarlar da bulunabilir.

FbEq Fieldbus esdegeri. Panelde gosterilen dederle seri haberlesmede
kullanilan tam say! arasindaki 6lgek orani.
p.u. Birim basina

Deger isaret ayari

Bir bagka gercek sinyalin veya parametrenin degerini isaret eden
parametre degeridir.

isaret degeri P.xx.yy formatinda verilir, burada xx = parametre grubu, yy
= parametre dizini.
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Parametre gruplan hakkinda kisa bilgi

Grup igindekiler Sayfa
01 Gergek degerler Sdirtctnun izlenmesi igin temel sinyaller. 107
02 I/O degerleri Giris ve gikis sinyalleri. 108
03 Kontrol degerleri Hiz kontroli, moment kontroll ve diger degerler. 118
04 Uygulama degerleri | Proses ve sayag degerleri. 119
06 Siiriicii durumu Suriicl durum sézcukleri. 120
08 Alarmlar & hatalar Alarm ve hata bilgisi. 124
09 Sistem bilgisi Sdirtici tipi, program revizyonu ve opsiyon yuva kullanma bilgileri. 128
10 Start/stop/yén Start/stop/yon vb. sinyal kaynagi segimleri. 129
11 Start/stop modu Start, stop, miknatislama vb. ayarlari. 136
12 Galisma modu Harici kontrol konumunun ve galisma modlarinin segilmesi. 138
13 Analog girigleri Analog giris sinyalini igsleme. 139
14 Dijital I/0 Dijital giris/cikislarin ve role ¢ikislarinin konfigiirasyonu. 146
15 Analog cikiglar Analog cikiglar lizerinden gosterilecek gergek sinyallerin segilmesi ve 159
islenmesi.
16 Sistem Parametre kilidi, parametre geri ylikleme, kullanici parametre ayarlari vb. 166
19 Hiz hesaplama Hiz geri beslemesi, hiz penceresi vb. ayarlar. 169
20 Limitler Surtct galigma limitleri. 173
21 Hiz ref Hiz referansi kaynagi ve 6lcekleme ayarlari; motor potansiyometre 175
ayarlari.
22 Hiz ref rampasi Hiz referansi rampa ayarlari. 178
23 Hiz kontrol Hiz kontrol cihazi ayarlari. 182
24 Moment referansi Moment referans segim, sinirlama ve degistirme ayarlari. 190
25 Kritik hizlar Ornegin, mekanik rezonans sorunlari nedeniyle kaginilan kritik hizlari 191
veya hiz araliklarini ayarlar.
26 Sabit hizlar Sabit hiz se¢imi ve degerleri. 192
27 Proses PID Proses PID kontroll konfiglirasyonu. 194
30 Hata fonksiyonlari Cesitli hata durumlari sonrasinda sirlclinlin davranisini seger. 199
31 Motor termik korum | Motor sicaklik dlgimu ve termik koruma ayarlari. 202
32 Otomatik reset Otomatik hata resetlerinin kosullarini tanimlar. 209
33 Denetim Sinyal denetiminin konfiglirasyonu. 209
34 Kull. Yiik egrisi Kullanici yiik egrisinin tanimi. 213
35 Proses degiskeni 04.06 ... 04.08 parametreleri gibi gérlintilemek icin islem 215
degiskenlerinin segilmesi ve degistiriimesi.
36 Zaman fonksiyonu | Zamanlayicilarin konfigirasyonu. 221
38 Aki referansi Aki referansi ve U/f egri ayarlar. 226
40 Motor kontrolii Motor kontrol ayarlari. 227
42 Mekanik fren kont. Mekanik fren kontroll konfiglirasyonu. 230
44 Bakim Bakim sayaci konfigiirasyonu. 234
45 Enerji verimliligi Enerji optimizasyon ayarlari. 240
47 Gerilim kontrolii Yuksek gerilim ve dustk gerilim kontrol ayarlari. 241
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Grup igindekiler Sayfa
48 Fren kiyici Fren kiyicinin kontroli. 241
49 Veri depolama Diger parametrelerin isaret ayarlar kullanilarak yazilabilen ve 242
okunabilen 16 ve 32 bitlik veri depolama parametreleri.
50 Fieldbus Bir fieldbus adaptéri yoluyla iletisim konfiglirasyonuna iliskin ayarlar. 243
51 FBA ayarlari Fieldbus adaptore 6zel ayarlari. 245
52 FBA data giris Fieldbus adaptori araciligiyla surticiden fieldbus kontrol cihazina 247
aktarilacak olan verilerin segimi.
53 FBA data ¢ikis Fieldbus adapt6ri aracihigiyla fieldbus kontrol cihazindan siriciye 247
aktarilacak olan verilerin segimi.
56 Panel gésterimi Kontrol paneli Gzerinde goérintiilenecek sinyallerin segilmesi 247
57 D2D haberlesme Sdricu-siric iletisiminin konfiglirasyonu. 249
58 Gémuilii Modbus Dahili fieldbus (EFB) arabirimi icin konfiglirasyon parametreleri. 251
64 Yiik analiz6rii Tepe deger ve genislik ginligu ayarlari. 255
74 Uygulama programi | Uygulama programi igin parametreler. 258
90 Enc modiil segimi Enkoder/¢oziicl arabirimlerinin aktivasyonu. 259
91 Mutlak enc konfig Mutlak enkoder konfiglirasyonu. 260
92 Resolver konfg Resolver konfigiirasyonu. 263
93 Pulse enc konfig Puls enkoder konfigiirasyonu. 264
94 Harici I-O konfig 1/0 uzatma konfiglirasyonu 265
95 Donanim konfig Donanimla ilgili gesitli ayarlar. 265
97 Kull motor par Motor modelinde kullanilan, siriici tarafindan saglanan motor degerleri. 266
99 Start up data Dil secimi, motor konfiglirasyonu ve ID run ayarlari. 268
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Parametrelerin listesi

| No. Ad/Deger | Aciklama FbEq

01 Gergek degerler Suriictintin izlenmesi igin temel sinyaller.

01.01  Motor hizi rpm rpm olarak filtrelenen gergek hiz. Kullanilan hiz geri beslemesi 100 =1 rpm
19.02 Hiz Grbs segimi parametresi ile tanimlanir. Filtre siiresi
sabiti 19.03 Motor Hiz filt parametresi ile ayarlanabilir.

01.02 Motor hizi % Motor senkronize hizinin ylizdesi olarak gergek hiz. 100 = 1%

01.03 Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini surici ¢ikis frekansi. 100 =1Hz

01.04 Motor akimi A cinsinden 6lgllen motor akimi. 100=1A

01.05 Motor akimi % Nominal motor akiminin yiizdesi olarak motor akimi. 10=1%

01.06 Motor torku Nominal motor torkunun yilizdesi olarak motor torku. Ayni 10=1%
zamanda, bkz. 01.29 Moment nom skala parametresi.

01.07 Dc voltaj Olgiilen DC ara devre gerilimi. 100=1V

01.08 Enkoder1 hizi rpm olarak enkoder 1 hizi. 100 =1 rpm

01.09 Enkoder1 poz Bir devirde enkoder 1 gergek pozisyonu. 100000000 =

1rev

01.10 Enkoder2 hizi rpm olarak enkoder 2 hizi. 100 =1 rpm

01.11  Enkoder2 poz Bir turda enkoder 2 gergek pozisyonu. 100000000 =

1rev

01.12 Gergek pozisyon Devir olarak enkoder 2 gergek pozisyonu. 1000 = 1 rev

01.13 2. enkoder poz Devir olarak enkoder 2 dlgeklenmis gercek pozisyonu. 1000 = 1 rev

01.14 Tahmini mot hizi rpm olarak tahmini motor hizi. 100 =1 rpm

01.15 inverter isisi Hata sinirinin yiizdesi olarak tahmini IGBT sicakligi. 10=1%

01.16  Fren kiyici isi Hata sinininin yiizdesi olarak fren kiyici IGBT sicakligi. 10=1%

01.17 Motor 1s11 KTY veya Pt100 sensori kullanildiginda, motor 1'in Celsius | 10=1°C
derece cinsinden o6lgilen sicakligi. (PTC sensoriiyle deger
her zaman 0’dir.)

01.18 Motor 1512 KTY veya Pt100 sensorl kullanildiginda, motor 2'nin 10=1°C
santigrat cinsinden 6lgilen sicakligi. (PTC sensériyle deder
her zaman 0’dir.)

01.19 Besleme voltaji Kullanici tarafindan verilen besleme gerilimi (47.04 Besleme |10=1V
ger parametresi) ya da 47.03 Besl ger oto tan parametresi
tarafindan otomatik tanimlamanin devreye alinmig olmasi
durumunda, otomatik olarak belirlenen besleme gerilimi.

01.20 Fren direng yiku Fren direncinin tahmini sicaklii. Deger, 48.04 BC maks kntr |1=1%
parametresi ile tanimlanan yuk ile yuklendiginde direncin
ulastigi sicakligin ylzdesi olarak verilir.

01.21 Cpu kullanimi Yizde olarak mikroiglemci yiku. 1=1%

01.22 Guggle 16.17 Glg birimi parametre ayarina bagli olarak, kW veya hp | 100 = 1 kW
cinsinden siriict ¢ikis gliici. 100 ms disik gegisli filtreleme | veya hp
kullanilarak filtrelenir.

01.23 Motor gucl 16.17 Gl¢ birimi parametre ayarina bagli olarak, kW veya hp | 100 = 1 kW
cinsinden 6lglilen motor saft glici. 100 ms distk gegisli veya hp
filtreleme kullanilarak filtrelenir.

01.24  kWh inverter Kilowatt saat cinsinden, siriicliden gegen enerji miktari (her | 1=1kWh
iki yonde). Minimum deger sifirdir. DriveStudio PC araci
kullanilarak O girerek resetlenebilir.




108 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq

01.25 kWh besleme Kilowatt saat cinsinden, strtciinin AC beslemeden almig 1=1kWh
(veya vermis) oldugu enerji miktari. DriveStudio PC araci
kullanilarak O girerek resetlenebilir.

01.26 Agik slre sayaci Aglk slre sayacl. Sayag, suruclye enerji verildiginde galisir. [1=1h
DriveStudio PC araci kullanilarak O girerek resetlenebilir.

01.27 Galisma sayici Motor galisma sayici. Sayag, inverter moddle edildiginde 1=1s
calisir. DriveStudio PC araci kullanilarak 0 girerek
resetlenebilir.

01.28 Fan galisma Siricu sogutma faninin ¢caligsma suresi. DriveStudio PC araci |1=1h

zamani kullanilarak O girerek resetlenebilir.

01.29 Moment nom skala | %100'e karsilik gelen nominal moment. 1000 =
Not: Bu deger, eder giriimisse 99.12 Mot nom tork 1Nem
parametresinden kopyalanir. Aksi taktirde deger hesaplanir.

01.30 Gift kutup sayisi Motordaki hesaplanan kutup cifti sayisi. 1=1

01.31  Mek zm sabiti Hiz kontrol cihazi otomatik ayar fonksiyonu tarafindan 1000=1s
belirlenen sekilde, slrlcinin ve makinenin mekanik zaman
sabiti.

Bkz. parametre 23.20 Pl ayar modu.

01.32 Afaziisisi U fazi glic agsamasinin, hata sinirinin ylzdesi cinsinden 10=1%
Olgulen sicakligi.

01.33 B fazisisi V fazi gli¢ agsamasinin, hata sinirinin ylizdesi cinsinden 10=1%
Olgllen sicakhgi.

01.34 Cfazisisi W fazi glig agamasinin, hata sinirinin altinda yiizde cinsinden | 10 = 1%
olgilen sicakligi.

01.35 Enerji tasarrufu Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden tasarruf | 1 =1 kWh
edilen eneriji.

Bkz. 45 Enerji verimliligi parametre grubu, sayfa 240.

01.36 Parasal tasarruf Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. Bu |1 =1
deger, 01.35 Enerji tasarrufu ve 45.02 Enerji licreti
parametrelerinin garpimidir.

Bkz. 45 Enerji verimliligi parametre grubu, sayfa 240.

01.37 CO2 tasarruf Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsinden 1 =1 metrik
CO, emisyonlarinda azalma. Bu deder, megawatt saat ton
cinsinden tasarruf edilen enerjinin 45.07 CO2 ¢evrim sht ile
(varsayilan 0,5 tn/MWh) carpimiyla hesaplanir.

Bkz. 45 Enerji verimliligi parametre grubu, sayfa 240.

01.38 Dahili kart 1s1 Arabirim bordunun santigrat cinsinden 6lgulen sicakligi. 10=1°C

01.39 Cikis gerilimi Hesaplanan motor gerilimi. 1=1V

01.40 Hzfiltre 01.01 Motor hizi rpm filtre edilmis sonuglar. Filtreleme siresi | 100 = 1 rpm
56.08 Hiz filt zamani parametresi ile ayarlanir. Bu sinyal
motor kontrollinde kullaniimaz.

01.41 Moment filtre 01.06 Motor torku filtre edilmis sonuglar. Filtreleme siresi 10=1%
56.09 Moment filt zamani parametresi ile ayarlanir. Bu sinyal
motor kontrollinde kullaniimaz.

01.42 FANSTART SAYICI | Suruci sogutma faninin kag defa baslatildiginin sayisi. 1=1

02 I/O degerleri Girig ve ¢ikis sinyalleri.

02.01 DI durumu DI8...DI1 dijital giriglerinin durumu. 7. basamak start kilidi -

girisini (DIIL) belirtir. Ornek: 01000001 = DI1 ve DIIL agiktir,
DI2...DI6 ve DI8 kapalidir.
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq

02.02 RO durumu RO7...RO1 réle gikislarinin durumu. Ornek: 0000001 = -
RO1'e enerji veriimis, RO2...RO7'nin enerijisi kesilmis.

02.03 DIO durumu DIO10...DIO1 dijital girig/gikislarinin durumu. Ornek: -
0000001001 = DIO1 ve DIO4 agik, geri kalanlar kapali.
DIO3...DIO10 sadece FIO I/O uzatma moddlleriyle kullanilabilir.

02.04 Al V ya da mA olarak Al1 analog giriginin degeri. Girig tipi, JCU | 1000 =1
Kumanda Unitesi tUzerindeki jumper J1 ile segilir. birim

02.05 Al1 skala Al1 analog girisinin 6lgeklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.04 Al1 maks skala ve 13.05 Al1 min skala. birim

02.06 AI2 V ya da mA olarak Al2 analog giriginin degeri. Girig tipi, JCU | 1000 =1
Kumanda Unitesi tizerindeki jumper J2 ile segilir. birim

02.07 AI2 skala Al2 analog girisinin 6lgeklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.09 Al2 maks skala ve 13.10 Al2 min skala. birim

02.08 AI3 V ya da mA olarak AI3 analog girisinin degeri. Giris tipi 1000 =1
bilgileri igin, bkz. uzatma moduliu kilavuzu. birim

02.09 AI3 skala AlI3 analog girisinin dlceklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.14 AI3 maks skala ve 13.15 Al3 min skala. birim

02.10 Al4 V ya da mA olarak Al4 analog girisinin degeri. Girig tipi 1000 =1
bilgileri igin, bkz. uzatma moduli kilavuzu. birim

02.11  Al4 skala Al4 analog girisinin 6lgeklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.19 Al4 maks skala ve 13.20 Al4 min skala. birim

02.12 AI5 V ya da mA olarak Al5 analog girisinin degeri. Giris tipi 1000 =1
bilgileri igin, bkz. uzatma moduli kilavuzu. birim

02.13 AlI5 skala Al5 analog girisinin dlceklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.24 Al5 maks skala ve 13.25 Al5 min skala. birim

02.14 Al6 V ya da mA olarak Al6 analog girisinin degeri. Giris tipi 1000 =1
bilgileri igin, bkz. uzatma modulu kilavuzu. birim

02.15 AI6 skala Al6 analog girisinin dlceklendiriimis degeri. Bkz. parametre 1000 =1
13.29 Al6 maks skala ve 13.30 Al6 min skala. birim

02.16 AO1 mA olarak AO1 analog ¢ikisinin degeri. 1000 =1 mA

02.17 AO2 mA olarak AO2 analog ¢ikisinin degeri. 1000 =1 mA

02.18 AO3 mA olarak AO3 analog ¢ikisinin degeri. 1000 =1 mA

02.19 AO4 mA olarak AO4 analog ¢ikisinin degeri. 1000 =1 mA

02.20 Frekans girisi Frekans girisi olarak kullanildiginda, DIO?’in dlgeklendirilmis | 1000 = 1
degeri. Bkz. parametre 14.02 DIO1 konf ve 14.57 Frek grs
max.

02.21 Frekans cikigl Frekans cikigi olarak kullanildiginda, DIO2'nin frekans cikis 1000 =1 Hz
degeri (14.06 parametresi Fre ¢ikis olarak ayarlanmistir).
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02.22 FBA main CW Fieldbus adaptér arabirimi araciligiyla alinan, strictnin -
dahili Kontrol Kelimesi. Ayrica bkz. Fieldbus adaptérii ile
kontrol bélumu, sayfa 353.
Gunlik = Mantiksal kombinasyon (yani Bit AND/OR Segim
parametresi); Par. = Se¢im parametresi.
Bit Adi Deger|Bilgi Giinlik | Par.
0* Stop 1 |11.03 Stop modu parametresi tarafindan segilen stop
moduna gore veya talep edilen stop moduna (bitler 10.01
2...6) gore stop. Not: Ayni anda verilen stop ve start VEYA 0
komutlari, stop komutuyla sonuglanir. 10.04
0 |Eylem yok.
1 Start 1 |Start. Not: Ayni anda verilen stop ve start komutlari, 10.01
stop komutuyla sonuglanir. VEYA -~
10.04
0 |Eylem yok.
2* Stop mod 1 |Acil OFF2 (bit 0, 1 olmahdir). Sirlcu, motor glic
2 kaynagi kesilerek durdurulur (motor serbest durus
yapar). Surlcu, ¢alisma izni sinyali agik iken yalnizca
start sinyalinin yikselen kenarinda yeniden VE -
baslayacaktir.
0 |Eylem yok.
3 Stop mod 1 |Acil durdurma OFF3 (bit 0, 1 olmalidir). 22.12 Acil stop
3 zm parametresi tarafindan tanimlanan siire iginde stop.| VE 10.13
0 |Eylem yok.
4* Stop mod 1 |Acil durdurma OFF1 (bit 0, 1 olmalidir). Aktif yavaslama
1 rampasinda durma. VE 10.15
0 |[Eylem yok.
5% Stop mod 1 |Aktif yavaslama rampasinda durma. 11.03
rampa 0 |Eylem yok. ’
6* Stop mod 1 |Serbest durus. 11.03
serbest 0 |[Eylem yok. ’
7 Calisma 1 |Galisma izni etkinlestir.
izni 0 |Galisma pasif etkinlestir. VE | 10.77
= 0
8 Reset 0 - 1 |Aktif bir hata varsa hata resetleme. VEYA | 10.10
diger [Eylem yok.
(devami)
* Eger tum stop modu bitleri (2...6) 0 ise, stop modu 71.03 Stop modu parametresi tarafindan
segilir. Serbest durus (bit 6), acil durusu (bitler 2/3/4) gegersiz kilar. Acil durus, normal rampa
durusunu (bit 5) gegersiz kilar.
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No.  Ad/Deger | Agiklama | FbEq
Bit |Adi [Deger]Bilgiler |Giinliik] Par.
(devami)
9 Jogging 1 1 Jogg!ng 1 etk.lnle§t|r. Bkz. bolim Joglama sayfa 64. VEYA | 10.07
0 |Jogging 1 pasif.
10 Joglama 2 1 |Joglama 2'i etkilnlestlr. Bkz. bélum Joglama sayfa 64. VEYA | 10.08
0 |Joglama 2 pasif.
1 Uzaktan 1 |Fieldbus kontrol devrede.
komut 0 |Fieldbus kontrolui pasif. - B
12 Ramp 1 |Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla.
cks 0 Sirticl durma noktasina kadar rampalanir (akim ve DC
gerilim limitleri devrede). - -
0 |Eylem yok.
13 Ramp 1 |Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
tutuldu cikis tutuldu) - —
0 |Eylem yok.
14 Rampa 0 1 |Rampa Fonksiyon Jeneratér girisini sifira zorla.
0 |Eylem yok. - -
15 Har1/ 1 |HARZ harici kontrol konumuna geg.
Har2 0 [HAR1 harici kontrol konumuna geg. VEYA | 12.01
16 Calisma 1 |[Start yasagini etkinlestir.
engeli 0 [Start yasagi yok. - B
17 Lokal 1 |Kontrol Kelimesi icin lokal kontrol iste. Stirlicti PC araci
kontrol veya panel veya lokal fieldbus yoluyla kontrol
edildiginde kullanilir.
+ Lokal fieldbus: Fieldbus lokal kontroliine aktarim
(Kontrol Kelimesi veya referans yoluyla kontrol). - -
Fieldbus kontroli alir.
» Panel veya PC araci: Lokal kontrole aktarim.
0 |Harici kontrol iste.
18 FbLokal reff 1 |Fieldbus lokal kontroll iste.
0 |[Fieldbus lokal kontrolii yok. - B

19...2 |Rezerve

28 CW B28 |Serbestge programlanabilir kontrol bitleri. Ltfen 50.08...50.11
29 CW B29 |parametrelerine ve fieldbus adaptérin kullanim kilavuzuna

30 [cwB3o [PaKM B
31 CW B31
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02.24

FBA main sw

Fieldbus adaptér arabirimi araciligiyla gonderilecek, -
sirlictinin dahili Durum Word'l. Ayrica bkz. Fieldbus

adaptorti ile kontrol bélimu, sayfa 353.
Bit Adi Deger Bilgiler
0 Hazir 1 [Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 |Surtcl hazir degil.
1 Devrede 1 [Harici galigma izni sinyali alinmistir.
0 |Harici galigsma izni sinyali alinmamistir.
2 Calig rélesi| 1  [Slrlcu modilasyonda.
0 [Suriict modilasyonda degil.
3 Ref 1 [Normal galisma devrede. Siricl galigiyor ve verilen referansi takip
calisma ediyor.
0 [Normal galisma pasif. Strlicti verilen referansi takip etmiyor (6rnegin,
miknatislama sirasinda modiilasyonda).
4 Acil Dur 1 |Acil OFF2 devrede.
(OFF2) 0 |Acil OFF2 devrede degil.
5 Acil dur 1 |Acil durdurma OFF3 (rampa durdurma) devrede.
(OFF3) 0 [Acil stop OFF3 devrede degil.
6 Calisma 1 [Start yasag devrede.
yasag 0 |[Start yasag: etkin degil.
7 Alarm 1 [Bir alarm etkindir. Bkz. Hata izleme bolimdi, sayfa 3017.
0 |Devrede alarm yok.
8 Set 1 |Suricl set degerinde. Gergek deger referans degerine esittir (yani,
degerinde gercek hiz ile hiz referansi arasindaki fark, 79.70 Hiz penceresi
parametresi tarafindan tanimlanan hiz penceresi iginde).
0 |Surtcl set degerine ulagsmadi.

(devami)
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Bit [Adi [Deger]Bilgiler
(devami)
9 Limit 1 |Galisma, moment limitlerinden herhangi biri ile sinirlanir.
0 [islem, moment limitleri dahilindedir.
10 Ust limitte 1 |Gergek hiz, 19.08 Yiiksek hiz lim parametresi tarafindan tanimlanan
limiti agiyor.
0 |Gergek hiz tanimlanan sinirlar dahilinde.
1 Har2 aktif 1 [Harici kontrol konumu HAR2 etkin.
0 [Harici kontrol konumu HAR1 etkin.
12 Lokal fb 1 |Fieldbus lokal kontrolu etkin.
0 |Fieldbus lokal kontrolu etkin degil.
13 Sifir hiz 1 |Surici hizi, 19.06 Sifir hiz limiti parametresi tarafindan tanimlanan
limitin altinda.
0 [Sdricd, sifir hiz sinirina ulasamadi.
14 Ters yon 1 |Suricdl ters yonde calisiyor.
aktif 0 |[Sirict ileri ydnde calisiyor.
15 Rezerve
16 Hata 1 |Aktif hata var. Bkz. Hata izleme bolimi, sayfa 307.
0 |Aktif hata yok.
17 Lokal 1 |Lokal kontrol etkin, yani surtici PC araci veya kontrol panelinden
panel kontrol ediliyor.
0 |Lokal kontrol etkin degil.
18...26 [Rezerve
27 istek kontr 1 |Kontrol Kelimesi fieldbus'tan istendi.
0 [Kontrol Kelimesi fieldbus'tan istenmedi.
28 SW B28 [Programlanabilir kontrol bitleri (kullanilan profil ile sabitienmedigi sirece).
29 SW B29 |Lutfen 50.08...50.11 parametrelerine ve fieldbus adaptérin kullanim
30 SW B30 kilavuzuna bakin.
31 SW B31
02.26 FBA main ref1 Fieldbus adapt&r arabirimi araciligiyla alinan, siricinin 1=1
dahili ve 6lgeklendirilmis referansi 1. Bkz. parametre 50.04
FBA ref1 modu ve Fieldbus adaptérii ile kontrol bolima,
sayfa 353.
02.27 FBA main ref2 Fieldbus adapt&r arabirimi araciligiyla alinan, siricinin 1=1
dahili ve 6lgeklendirilmis referansi 2. Bkz. parametre 50.05
FBA ref2 modu ve Fieldbus adaptérii ile kontrol bolima,
sayfa 353.
02.30 D2D main cw Master'den alinan surici-siriict kontrol kelimesi. Ayni -
zamanda bkz. gergek sinyal 02.31 D2D follower cw.
Bit Bilgi
0 Stop.
1 Start.
2...6 [Aynimis.
7 Calisma izni. Varsayilan olarak follower surticide bagdl degildir.
8 Resetleme. Varsayilan olarak follower suriicide bagl degildir.
9 ... 14 |Bitisareti ayarlari araciliiyla serbestce atanabilir.
15 HAR1/HAR2 secimi. 0 = HAR1 aktif, 1 = HAR2 aktif. Varsayilan olarak follower sirliclide
bagh degildir.
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02.31 D2D follower cw Varsayilan olarak izleyenlere gonderilen suriici-surici -
kontrol kelimesi. Ayrica bkz. 57 D2D haberlesme parametre
grubu, sayfa 249.
Bit Bilgi
0 Stop.
1 Start.
2...6 |Ayrilimis.
7 Calisma izni.
8 Resetleme.
9 ... 14 [Bitisareti ayarlari araciligiyla serbestce atanabilir.
15 HAR1T/HAR2 se¢imi. 0 = HART aktif, 1 = HAR2 aktif.
02.32 D2D ref1 Master'den alinan sirlci-suriict referans 1. 1=
02.33 D2D ref2 Master'den alinan sirlci-suriict referans 2. 1=
02.34 Panel ref Kontrol panelinden verilen referans. Ayni zamanda, bkz. 100 = 1 rpm
56.07 Lokal ref birimi parametresi. 10 = %1
02.35 FEN DI durumu Suriict Uzerinde yuva 1 ve 2'deki FEN-xx enkoder -

arabirimlerinin dijital girislerinin durumu. Ornekler:

Yuva 1'deki 000001 (01h) = DI1 , FEN-xx ACIK, tim digerleri
KAPALI.

Yuva 1'deki 000010 (02h) = DI2 , FEN-xx ACIK, tim digerleri
KAPALI.

Yuva 2'deki 010000 (10h) = DI1 , FEN-xx ACIK, tim digerleri
KAPALI.

Yuva 2'deki 100000 (20h) = DI2 , FEN-xx ACIK, tim digerleri
KAPALI.
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02.36 EFB anacw Dahili fieldbus adaptér arabirimi araciligiyla alinan, -
sirlclinin dahili Kontrol Kelimesi. Bkz. Dahili fieldbus
(haberlesme agi) araylizti araciligiyla kontrol bélumu, sayfa
325.
Ginliik = Mantiksal kombinasyon (yani Bit AND/OR Segim
parametresi); Par. = Sec¢im parametresi.
Bit |Adi Deger|Bilgiler Giinliik| Par.
0* Stop 1 [11.03 Stop modu parametresi tarafindan segilen stop
moduna gore veya talep edilen stop moduna (bitler
2...6) gore stop. Not: Ayni anda verilen stop ve start VEYA 10.01,
komutlari, stop komutuyla sonuglanir. 10.04
0 |Eylem yok.
1 Start 1 |Start. Not: Ayni anda verilen stop ve start komutlari,
stop komutuyla sonuglanir. VEYA 71%%74'
0 |[Eylem yok. ’
2* Stop mod 1 |Acil OFF2 (bit 0, 1 olmalidir). Siirlicti, motor gli¢
2 kaynagi kesilerek durdurulur (motor serbest durus
yapar). Surlcu, ¢alisma izni sinyali agik iken yalnizca
start sinyalinin yikselen kenarinda yeniden VE -
baslayacaktir.
0 |[Eylem yok.
3* Stop mod 1 |Acil durdurma OFF3 (bit 0, 1 olmahdir). 22.12 Acil stop
3 zm parametresi tarafindan tanimlanan sire iginde stop.| VE 10.13
0 |Eylem yok.
4* Stop mod 1 |Acil durdurma OFF1 (bit 0, 1 olmalidir). Aktif yavaslama
1 rampasinda durma. VE |[10.15
0 |Eylem yok.
5* Stop mod 1 |Aktif yavaslama rampasinda durma. 11.03
rampa 0 |[Eylem yok. '
6* Stop mod 1 |[Serbest durus. 11.03
serbest 0 |[Eylem yok. '
7 | 1 | izni etkinlestir.
Qa‘|§ma Calisma |zn|.e |n. es |r. vE | 1011
1zni 0 [Galisma pasif etkinlestir.
Reset -> 1 |Aktif bir hat hat tl .
8 ese 0 - if bir hata varsa hata resetleme VEYA | 10.10
diger |Eylem yok.
(devami)
* Eger tim stop modu bitleri (2...6) 0 ise, stop modu 771.03 Stop modu parametresi tarafindan
segcilir. Serbest durus (bit 6), acil durusu (bitler 2/3/4) gegersiz kilar. Acil durug, normal rampa
durusunu (bit 5) gegersiz kilar.
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No.  Ad/Deger | Agiklama | FbEq
Bit [Adi [Deger [Bilgiler |Giinliik| Par.
(devami)
9 Jogging 1 1 Jogg!ng 1'i etkllnle§t|r. Bkz. bolim Joglama sayfa 64. VEYA | 10.07
0 |Jogging 1 pasif.
10 Jogging 2 1 |Joglama 2'i etKlnIestlr. Bkz. bélim Joglama sayfa 64. VEYA | 10.08
0 |Joglama 2 pasif.
11 Uzaktan 1 |Fieldbus kontrol devrede.
komut 0 |Fieldbus kontrolli pasif. - B
12 Ramp ¢ks 1 |Rampa Fonksiyon Jenerator gikisini sifira zorla.
0 Sdirtict durma noktasina kadar rampalanir (akim ve
DC gerilim limitleri etkin). - -
0 |Eylem yok.
13 Ramp 1 |Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
tutuldu cikis tutuldu) - —
0 |Eylem yok.
14 Rampa 0 1 |Rampa Fonksiyon Jenerator girisini sifira zorla.
0 |Eylem yok. - -
15 Har1/ 1 |HARZ2 harici kontrol konumuna geg.
Har2 0 |HART1 harici kontrol konumuna geg. VEYA | 12.01
16 Calisma 1 |Start yasagini etkinlestir.
engeli 0 |[Start yasagi yok. - B
17 Lokal 1 |Kontrol Kelimesi icin lokal kontrol iste. Siirlicti PC araci
kontrol veya panel veya lokal fieldbus yoluyla kontrol
edildiginde kullanilr.
« Lokal fieldbus: Fieldbus lokal kontroliine aktarim
(Kontrol Kelimesi veya referans yoluyla kontrol). - -
Fieldbus kontroli alir.
« Panel vOeya PC araci: Lokal kontrole aktarim.
0 |Harici kontrol iste.
18 FbLokal ref| 1 |Fieldbus lokal kontroll iste.
0 |Fieldbus lokal kontrolii yok. - B
19...2 |Rezerve
7
28 CW B28 |Serbestge programlanabilir kontrol bitleri.
29 CW B29
30 |CWB30 - -
31 CW B31
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02.37

EFB main sw

Dahili fieldbus arabirimi araciligiyla génderilecek, strticiiniin | -
dahili Durum Word't. Bkz. Dabhili fieldbus (haberlesme agi)
araytizi araciligiyla kontrol bélimu, sayfa 325.

Bit Adi Deger|Bilgiler
0 Hazir 1 |Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 |Surtct hazir degil.
1 Devrede 1 [Harici galisma izni sinyali alinmigtir.
0 |Harici galisma izni sinyali alinmamistir.
2 Calig rélesi| 1 [Slricu modilasyonda.
0 [Suriict modilasyonda degil.
3 Ref 1 [Normal galisma devrede. Suriicl galigiyor ve verilen referansi takip
calisma ediyor.
0 |Normal galisma pasif. Suriici verilen referansi takip etmiyor (6rnegin,
miknatislama sirasinda modilasyonda).
4 Acil Dur 1 |Acil OFF2 etkin.
(OFF2) 0 |Acil OFF2 etkin degil.
5 Acil dur 1 |Acil durdurma OFF3 (rampa durdurma) etkin.
(OFF3) 0 [Acil stop OFF3 etkin degil.
6 Calisma 1 |Start yasagi etkin.
yasag 0 |(Start yasag: etkin degil.
7 Alarm 1 |Bir alarm etkindir. Bkz. Hata izleme bélimu, sayfa 301.
0 |Devrede alarm yok.
8 Set 1 |Suriucl set degerinde. Gergek deger referans degerine esittir (yani,
degerinde gercek hiz ile hiz referansi arasindaki fark, 19.70 Hiz penceresi
parametresi tarafindan tanimlanan hiz penceresi iginde).
0 |Surtcl set degerine ulasmadi.

(devami)
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Bit [Adi [Deger|Bilgiler
(devami)
9 Limit 1 |Galisma, moment limitlerinden herhangi biri ile sinirlanir.
0 [islem, moment limitleri dahilindedir.
10 Ust limitte 1 |Gergek hiz, 19.08 Yiiksek hiz lim parametresi tarafindan tanimlanan
limiti asiyor.
0 |Gergek hiz tanimlanan sinirlar dahilinde.
11 Har2 aktif 1 [Harici kontrol konumu HAR2 etkin.
0 |Harici kontrol konumu HAR1 etkin.
12 Lokal fb 1 [Fieldbus lokal kontroll etkin.
0 |Fieldbus lokal kontrolu etkin degil.
13 Sifir hiz 1 [Sdrict hizi, 19.06 Sifir hiz limiti parametresi tarafindan tanimlanan
limitin altinda.
0 |Sdricd, sifir hiz sinirina ulasamadi.
14 Ters yon 1 |Suricl ters yonde calisiyor.
aktif 0 [Sirici ileri ydnde calisiyor.
15 Rezerve
16 Hata 1 |Aktif hata var. Bkz. Hata izleme bolimi, sayfa 301.
0 |Aktif hata yok.
17 Lokal 1 |Lokal kontrol etkin, yani surtici PC araci veya kontrol panelinden
panel kontrol ediliyor.
0 |Lokal kontrol etkin degil.
18...26 |Rezerve
27 istek kontr 1 |Kontrol Kelimesi fieldbus'tan istendi.
0 |Kontrol Kelimesi fieldbus'tan istenmedi.
28 SW B28 |Programlanabilir durum bitleri (kullanilan profille sabitlenmedigi surece).
29 SW B29 |Lutfen 50.08...50.11 parametrelerine ve fieldbus adaptdriin kullanim
30 SW B30 kilavuzuna bakin.
31 SW B31
02.38 EFB main ref1 Dahili fieldbus arabirimi araciliiyla alinan, striciniin dahili | -
ve Olgeklendiriimis referansi 1. Bkz. parametre 50.04 FBA
ref1 modu ve Dahili fieldbus (haberlesme agi) arayiizii
araciligiyla kontrol bélimu, sayfa 325.
02.39 EFB main ref2 Dahili fieldbus arabirimi araciliiyla alinan, striciniin dahili | -

ve Olgeklendiriimis referansi 2. Bkz. parametre 50.05 FBA
ref2 modu ve Dahili fieldbus (haberlesme agi) arayiizii
araciligiyla kontrol bélimu, sayfa 325.

03 Kontrol degerleri

Hiz kontrolli, moment kontroll ve diger degerler.

03.03 Hiz ref rampasiz Rampa ve bicimlenme 6ncesinde kullanilan rpm cinsinden 100 =1 rpm
hiz referansi.

03.05 Hiz ref rampali rpm olarak rampali ve sekilli hiz referansi 100 =1 rpm

03.06 Kullanil hiz ref rpm olarak kullanilan hiz referansi (hiz hatasi hesaplama 100 =1 rpm
oncesinde referans).

03.07 Hiz hata filtre rpm olarak filtrelenen hiz hatasi. 100 =1 rpm

03.08 Acc komp torku Hizlanma kompanzasyonu c¢ikisi (ylizde olarak moment). 10=1%

03.09 Tork ref hiz knt Yuzde olarak sinirflanmis hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti. 10=1%

03.11  Tork ref rampali Yiizde olarak rampalanmis moment referansi. 10=1%
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03.12  Tork ref hiz Imt Kontrol tarafindan sinirlanmig moment referansi (ylizde 10=1%
olarak deger). Moment, hizin 20.017 Maksimum hiz ve 20.02
Minimum hiz parametreleri tarafindan tanimlanmig minimum
ve maksimum hiz limitleri arasinda olmasinin saglanmasi igin
sinirlanir.

03.13  Tork ref trk knt Moment kontroll igin ylizde olarak moment referansi. 10=1%

03.14  Kullanil tork rf Frekans, gerilim ve moment limitleyicilerinden sonra moment | 10 = 1%
referansi. %100, motor nominal momentine karsilik gelir.

03.15 Fren tork hafz Mekanik fren kapatma komutu alindigindaki moment degeri 10=1%
(yuzde olarak).

03.16  Fren komutu Fren agma/kapatma komutu; 0 = kapali, 1 = agik. Fren agma/ 1=1
kapama kontrolU igin bu sinyali bir réle gikisina (veya dijital
¢ikisa) baglayin. Bkz. Mekanik fren kontrolii b8limi, sayfa 73.

03.17  Kull aki ref Yizde olarak gercek aki referansi. 1=1%

03.18 Mot pot hiz ref Motor potansiyometre fonksiyonunun gikisi. (Motor 100 =1 rpm
potansiyometresi, 21.70...21.12 parametreleri kullanilarak
konfiglre edilir.)

03.20 Maks hiz ref 20.01 Maksimum hiz parametresinden alinan maksimum hiz | 100 = 1 rpm
referansi. Sabit miknatisli motorlarda bu, motor tanimlamasi
ve motor parametreleri ile tanimlanan mevcut motor tipi igin
teorik maksimum hizdir.

03.21  Min hiz ref 20.02 Minimum hiz parametresinden alinan minimum hiz 100 =1 rpm
referansi. Sabit miknatisli motorlarda bu, motor tanimlamasi
ve motor parametreleri ile tanimlanan mevcut motor tipi igin
teorik minimum hizdir.

04 Uygulama degerleri | Proses ve sayag degerleri.

04.01 PID geribsl 1 Proses PID kontrol cihazi igin proses geri besleme 1. 100 = 1 birim

04.02 PID geribsl 2 Proses PID kontrol cihazi igin proses geri besleme 2. 100 = 1 birim

04.03 Proses gerg Proses geri besleme segimi ve degisikliginden sonra son 100 = 1 birim
proses geri beslemesi.

04.04 PID hata Proses PID hatasi, érn. PID set degeri ve geri beslemesi 10 = 1 birim
arasindaki fark.

04.05 PID gikis Proses PID kontrol cihazi gikisI. 10 = 1 birim

04.06 Proses degisk1 Proses degiskeni 1. Bkz. 35 Proses degdiskeni parametre 1000 =1
grubu.

04.07 Proses degisk2 Proses degiskeni 2. Bkz. 35 Proses dediskeni parametre 1000 =1
grubu.

04.08 Proses degisk3 Proses degiskeni 3. Bkz. 35 Proses degiskeni parametre 1000 =1
grubu.

04.09 Acik kalma sure1 Agcik slire 1 sayaci'nin okuma degeri. Bkz. parametre 44.01 1=1s
Acikstire1 fonk. 0 girerek resetlenebilir.

04.10 Acik kalma sire2 Acik slire 2 sayaci'nin okuma degeri. Bkz. 44.05 Agiksiire2 1=1s
fonk parametre grubu. 0 girerek resetlenebilir.

04.11  Cnt1 yUk knr say Yukselen kenar say1'in okuma degeri. Bkz. 44.09 Yiik knr 1=1
say1 fon parametre grubu. 0 girerek resetlenebilir.

04.12 Cnt2 yuk knr say Yikselen kenar say2'nin okuma degeri. Bkz. 44.14 Yiik knr 1=1
say?2 fon parametre grubu. 0 girerek resetlenebilir.

04.13 Sayici 1 degeri Deger sayaci 1'nin okuma degeri. Bkz. 44.19 Deg say1 fonk |1=1

parametre grubu. O girerek resetlenebilir.
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04.14 Sayici 2 degeri

Deger sayaci 2'nin okuma degeri. Bkz. 44.24 Deg say2 fonk |1 =1
parametre grubu. 0 girerek resetlenebilir.

06 Siiriicii durumu

Sirict durum sozcikleri.

06.01 Status word1

Sdrictnin Durum word'i1. -

Bit Adi Bilgiler
0 Hazir 1 = Suricu, start komutunu almaya hazir.
0 = Sarucu hazir degil.
1 Devrede 1 = Harici galisma sinyali alind.
0 = Harici galisma sinyali alinmadi.
2 Start edildi |1 = SirGcU, start komutunu aldi.
0 = SdrGcd, start komutunu almadi.
3 Caligtyor |1 = Surtci modilasyonda.
0 = Sdrtcu modilasyonda degil.
4 Acil dur 1 = Acil OFF2 etkin.
(off2) 0 = Acil OFF2 pasif.
5 Acil dur 1 = Acil OFF3 (rampa durdurma) etkin.
(off3) 0 = Acil OFF3 pasir.
6 Calisma 1 = Start yasagi etkin.
yasag| 0 = Start yasagi pasif.
7 Alarm 1 = Alarm etkin. Bkz. Hata izleme bolima, sayfa 307.
0 = Devrede alarm yok.
8 Har2 aktif |1 = Harici kontrol HAR2 etkin.
0 = Harici kontrol HAR1 etkin.
9 Lokal fb 1 = Fieldbus lokal kontroli etkin.
0 = Fieldbus lokal kontroli pasif.
10 Hata 1 = Hata etkin. Bkz. Hata izleme bolimu, sayfa 307.
0 = Devrede hata yok.
1 Lokal panel |1 = Yerel kontrol etkin, yani siriici PC araci veya kontrol panelinden kontrol
edilir.
0 = Lokal kontrol pasif.
12 Hata(-1) 1 = Devrede hata yok.
0 = Hata etkin. Bkz. Hata izleme bolumu, sayfa 307.
13...31 [Rezerve
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06.02 Status word2 Sdrictinin Durum word'l 2. -
Bit Adi Bilgiler
0 Start aktif |1 = Surcu start komutu etkin.
0 = Saricl start komutu pasif.
1 Stop aktif |1 = Surtict stop komutu etkin.
0 = Sarici stop komutu pasif.
2 Roéle hazir |1 = Isletmeye hazir: calisma izni sinyali acik, hata yok, acil stop sinyali

kapali, tanitma galismasi engelleme yok. 714.03 DIO1 ¢ks sgm parametresi
ile varsayilan olarak DIO1'e baglhidir.

0 = Calismaya hazir degil.

3 Modulasyon|1 = Modilasyonda: IGBT'ler kontrol ediliyor, yani surtct galigiyor.
da 0 = Modulasyon yok: IGBT'ler kontrol edilmiyor.
4 Ref galisma|1 = Normal ¢alisma etkin. Caligiyor. Siirlcu verilen referansi.

0 = Normal galisma pasif. Strtict verilen referansi takip etmez (6rn.
miknatislama asamasinda surtici modulasyondadir).

5 Joglama 1 = Joglama fonksiyonu 1 veya 2 etkin.
0 = Joglama fonksiyonu pasif.
6 Off1 1 = Acil durdurma OFF1 etkin.
0 = Acil durdurma OFF1 pasif.
7 Maskeli 1 = Maskelenebilir (12.01 Start yasagi parametresi ile) start yasagi devrede.
start 0 = Maskelenebilir start yasagi pasif.
8 Maskesiz |1 = Maskelenemez start yasag: etkin.
start 0 = Maskelenemez start yasag pasif.
9 Sarj rol. 1 = Sarj rolesi kapal.
kapali 0 = Sarj rolesi agik.
10 Sto aktif 1= STO AKTIF fonksiyonu etkin. Bkz. 30.07 STO durumu parametresi.
0 = STO AKTIF fonksiyonu pasif.
1 Rezerve
12 Rampa 0 |1 = Rampa Fonksiyon Jeneratoru girisi sifira zorlanir.
0 = Normal galisma.
13 Ramp 1 = Rampa Fonksiyon Jeneratori cikisi tutulur.
tutuldu 0 = Normal galigma.
14 Ramp ¢ks 0|1 = Rampa Fonksiyon Jeneratoru ¢ikisi sifira zorlanir.
0 = Normal galisma.
15 Veri Log 1 = Sirlcunun veri giinlik kaydi acik ve tetiklenmemis.
aktif 0 = Srcln(n veri glnlik kaydi kapali veya tefiklenme sonrasi slre henliz

dolmadi. DriveStudio kullanici kilavuzuna bakin.

16...31 [Rezerve
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06.03 Hiz kntr durumu Hiz kontroli durum word'd. -
Bit Adi Bilgi
0 Neg hiz 1 = Gergek hiz negatif.
aktif
1 Sifir Hiz 1 = Gergek hiz sifir hiz limitine ulasti (79.06 Sifir hiz limiti ve 19.07 Sifir hiz
gecikmesi parametreleri).
2 Limitin 1 = Gergek hiz denetim limitini asti (79.08 Ylksek hiz lim parametresi).
Uzerinde
3 Set 1 = Gergek hiz ile rampalanmamis hiz referansi arasindaki fark hiz
degerinde |penceresi dahilinde (79.710 Hiz penceresi parametresi).
4 Rezerve
5 Pl ayar aktif|1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayari etkin.
6 Pl ayar 1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayari 23.20 Pl ayar modu parametresi
istegi tarafindan talep edildi.
7 Pl ayar 1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayari basariyla tamamlandi.
yapildi
8 Hiz sifir 1 = Suriicu galisirken hiz kontrol cihazi otomatik ayari istendi, ancak
degil onceden ayarlanmis maksimum sire icinde sifir hiza ulasiimadi.
9 Hiz ayari |1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayari bir durma komutuyla iptal edildi.
iptal
10 Hiz ayr zm |1 = Hiz kontrol cihazi otomatik ayar zaman asimi gerceklesti.
doldu « Siriicli galistigi sirada otomatik ayar istendi, ancak ardindan bir durma
komutu gelmedi
» Durma komutu verildi, ancak siriict sifir hiza ulasmadi
» Sdricu, otomatik ayar sirasinda verilen referansa gore hizlanmiyor ve
yavaslamiyor.
06.05 Limit word1 Limit kelimesi 1. -
Bit Adi Bilgi
0 Tork limit ~ [1 = SGrict momenti motor kontroll (distk gerilim kontroll, akim kontrold,
yuk agisi kontrolii veya gekme kontrolli) veya 20 Limitler grubundaki
moment limit parametreleri tarafindan sinirlaniyor.
1 Hiz knt tork |1 = Hiz kontrol cihazi ¢ikigi minimum tork limiti etkin. Limit, 23.70 Min tork
min hiz knt parametresi tarafindan tanimlanir.
2 Hiz knt trk |1 = Hiz kontrol cihazi ¢ikisi maksimum moment limiti etkin. Limit, 23.09
maks Maks tork hiz kn parametresi tarafindan tanimlanir.
3 Maks tork |1 = Moment referansi (03.71 Tork ref rampalr) maksimum limiti etkin. Limit,
ref 24.03 Maksimum tork rf parametresi tarafindan tanimlanir.
4 Min tork ref |1 = Moment referansi (03.77 Tork ref rampalr) minimum limiti etkin. Limit,
24.04 Minimum tork ref parametresi tarafindan tanimlanir.
5 Maks hiztrk [1 = Moment referansi maksimum degeri, maksimum hiz limiti 20.07
Imt Maksimum hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor.
6 Min hiz tork [1 = Moment referansi minimum degeri, minimum hiz limiti 20.02 Minimum
Imt hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor.
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06.07 Tork Imt durumu Moment kontrol cihazi sinirlamasi durum word'd. -
Bit Adi Bilgi
0 Duasuk 1 = Ara devre DC duguk gerilimi. *
gerilim
1 Yiksek 1 = Ara devre DC yuksek gerilimi. *
gerilim
2 Minimum 1 = Moment referansi minimum limiti etkin. Limit, 24.04 Minimum tork ref
tork parametresi tarafindan tanimlanir. *
3 Maksimum [1 = Moment referansi maksimum limiti etkin. Limit, 24.03 Maksimum tork rf
moment parametresi tarafindan tanimlanir. *
4 Dahili akim |1 = Inverter akim limiti etkin. Limit, 8...11 bitleri ile tanimlanir.
5 Yik acisi |1 = Yalnizca sabit miknatisli motor ve senkron reltiktans motor igin: Yk
acisi siniri etkin, yani motor daha fazla moment tretemiyor.
6 Motor tork |1 = Yalnizca asenkron motor igin: Motor gekme siniri etkin, yani motor daha
Imt fazla moment Giretemiyor.
7 Rezerve
8 Termik 1 = Girig akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor.
9 INU maks |1 = Inverter maksimum ¢ikis akimi siniri etkin (strtcu ¢ikis akimini sinirlar/|
MAKs)- ™
10 Kull akimi |1 = Maksimum inverter ¢ikisi akimi limiti etkin. Limit, 20.05 Maksimum akim
parametresi tarafindan tanimlanir. **
11 IGBT termik|[1 = Hesaplanan termik akim degeri, inverter ¢ikis akimini sinirlar. **
12 Inuas sic |1 = Olgulen slricu sicakligi dahili alarm limitini asti.
* Ayni anda, 0...3 bitlerinden biri agik olabilir. Tipik olarak bit, ilk asilan limiti gosterir.
** Ayni anda sadece, 9...11 bitlerinden biri agik olabilir. Tipik olarak bit, ilk agilan limiti gosterir.
06.12 Calisma modu Calisma modu onayi: 0 = Durdu, 1 = Hiz, 2 = Moment, 1=1
3 = Min, 4 = Maks, 5 = Toplama, 10 = Skaler, 11 = Zorla
magnet (6rn. DC Tutma)
06.13 Denetim durumu Denetleme durum word'l. 0...2 bitleri, sirasiyla 1...3 -
denetleme fonksiyonlarinin durumunu yansitir. Fonksiyonlar,
33 Denetim parametre grubunda konfigure edilir (sayfa 209).
06.14 Zamanli fonk 0...3 bitleri, 36 Zaman fonksiyonu parametre grubunda (sayfa | -
221) konfiglire edilen dért zamanlayicinin (sirasiyla 1...4)
agcma/kapama durumunun gésterir. Dért zamanlayicidan biri
aclksa, bit 4 aciktir.
06.15 Sayici durumu Sayag durum word'l. 44 Bakim parametre grubunda (sayfa -

234) konfiglire edilen bakim sayaglarinin limitlerini asip
asmadigini gosterir.

Bit Adi Bilgi

0 Acik kalma |1 = Agik sure sayaci 1, 6n ayar limitine ulagti.
slre1

1 Aclik kalma [1 = Acik sure sayaci 2, 6n ayar limitine ulasti.
siire2

2 Yuk kenar1 |1 = YUkselen kenar sayaci 1, 6n ayar limitine ulagti.

3 Yik kenar2 |1 = Ylkselen kenar sayaci 2, 6n ayar limitine ulagti.

4 Deger1 1 = Deger sayaci 1, 6n ayar limitine ulasti.

5 Deger2 1 = Deger sayaci 2, 6n ayar limitine ulasti.

06.17 Bitinverter sw

33.17...33.22 parametreleri ile segilen ters bit degerlerini -
gosterir.
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Bit Adi Bilgi
0 Ters bit0 Bkz. parametre 33.17 Bit0 ¢vrme kyngi.
1 Ters bit1 Bkz. parametre 33.18 Bit1 ¢vrme kyngi.
2 Ters bit2 Bkz. parametre 33.19 Bit2 ¢vrme kyngi.
3 Ters bit3 Bkz. parametre 33.20 Bit3 ¢vrme kyngi.
4 Ters bit4 Bkz. parametre 33.21 Bit4 ¢vrme kyngi.
5 Ters bitd Bkz. parametre 33.22 Bitb ¢vrme kyngi.
08 Alarmlar & hatalar | Alarm ve hata bilgisi.
08.01 Aktif hata En son hatanin hata kodu. 1=
08.02 Son hata 2. en son hatanin hata kodu. 1=
08.03 Hata zm yliksek gg.aa.yy (glin, ay ve yil) formatinda aktif hatanin gergeklestigi | 1=1d
tarih (gergek zaman ya da glic agma zamant).
08.04 Hata zm algak ss.dd.ss (saat, dakika ve saniye) formatinda aktif hatanin 1=1
gerceklestigi saat (gergek zaman ya da glic agma zamani).
08.05 Alarm giinligu1 Alarm guinligi 1. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri | -

icin bkz. Hata izleme bolimd, sayfa 307. 0 girerek
resetlenebilir.

~

Adi

Fren start torku

Fren kapamadi

Fren agmadi

Sto

Sto modu

Motor 1s11

Acil stop

Calisma izni

ID Run

©[ 0o N| O O B W[ N = O

Acil stop

Pos skala

Br asiri isi

BC IGBT as IsI

Inv asiri 1si

I¢ bord as 1s1

BC IGBT as IsI
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08.06 Alarm gunlaga2 Alarm gunligu 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri
icin bkz. Hata izleme béluimu, sayfa 301. O girerek
resetlenebilir.

Bit Adi
0 Inu as Isi
1 FBA hab
2 Panel kaybi
3 Al denetim
4 FBA par konfg
5 Motor verisi yok
6 Enc1
7 Enc2
8 Tutma pos1
9 Tutma pos2
10 Enc emdilasyon
11 FEN isi olg
12 Emul maks fre
13 Emul pos ref
14 Resolver otoayar
15 Enc1 kablo
08.07 Alarm gunltaga3 Alarm gunligi 3. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri | -
icin bkz. Hata izleme bélimu, sayfa 301. O girerek
resetlenebilir.
Bit Adi
0 Enc2 kablo
1 D2D hab
2 D2D buffer ol
3 PS hab
4 Geri yukleme
5 Akim 6lg kalib
6 Oto faz
7 Toprak hatasi
8 Otomatik reset
9 Mot nom degeri
10 D2D konfig
11 Sikisma
12 Yuk egrisi
13 YUk egri konfig
14 VIF konfig
15 Hiz 6lgima
08.08 Alarm giinliigi4 Alarm ginltgu 4. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri | -

icin bkz. Hata izleme boélumu, sayfa 301. 0 girerek
resetlenebilir.
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Bit Adi

0 Ops hab kaybi

1 Co6zUm prg
2 Motor 1s12

3 IGBT asiri yukll
4 IGBT isisI

5 Sogutma

6 Menu degisti
7 Is1 6lglim hatasi
8 Mnt counter (bakim sayaci alarmlari 2066...2071 igin ortak)
9 DC sarj olmadi

10 Hiz ayar hatasi

1 Start kilidi

12 EFB HAB KAYBI

13 ENC 1 PULS FREKANSI

14 ENC 2 PULS FREKANSI

15 AO kalibrasyonu

08.15 Alarm word1 Alarm kelimesi 1. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri -
icin bkz. Hata izleme bélimu, sayfa 301. Bu alarm s6zctugu
yenilendi, yani alarm kapandidi zaman, ilgili bit sinyalden silinir.

Bit Adi

0 Fren start torku

1 Fren kapamadi

2 Fren agmadi

3 Sto

4 Sto modu

5 Motor isi11

6 Acil stop

7 Calisma izni

8 ID Run

9 Acil stop

10 Pos skala

1 Br asiri isi

12 BC IGBT as IsI

13 Inv asiri 1si

14 I¢ bord as Isi

15 BC IGBT as IsI
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08.16 Alarm word2 Alarm kelimesi 2. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri

icin bkz. Hata izleme bolimi, sayfa 301. Bu alarm s6zcigu
yenilendi, yani alarm kapandigi zaman, ilgili bit sinyalden silinir.

|

Adi

Inu as 1si

FBA hab

Panel kaybi

Al denetim

FBA par konfg

Motor verisi yok

Enc1

Enc2

Tutma pos1

©f 00| N| O O B W N = Of

Tutma pos2

10

Enc emulasyon

1

FEN isi 6l¢

12

Emul maks fre

13

Emul pos ref

14

Resolver otoayar

15

Enc1 kablo

08.17 Alarm word3 Alarm kelimesi 3. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri

icin bkz. Hata izleme bolimi, sayfa 301. Bu alarm sézcugu
yenilendi, yani alarm kapandigi zaman, ilgili bit sinyalden silinir.

|

Adi

Enc2 kablo

D2D hab

D2D buffer ol

PS hab

Geri yukleme

Akim 6l¢ kalib

Oto faz

Toprak hatasi

Otomatik reset

©f 0o N| Of O & W[ N = Of m

Mot nom degeri

10

D2D konfig

1

Sikisma

12

YUk egrisi

13

YUk egri konfig

14

V/F konfig

15

Hiz élgima

08.18 Alarm word4 Alarm kelimesi 4. Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri

icin bkz. Hata izleme bolimi, sayfa 301. Bu alarm s6zcigu
yenilendi, yani alarm kapandigi zaman, ilgili bit sinyalden silinir.
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Bit Adi
0 Ops hab kaybi
1 Co6zum prg
2 Motor 1s12
3 IGBT asiri yukla
4 IGBT 1sis1
5 Sogutma
6 Menu degisti
7 Isi 6l¢im hatasi
8 Mnt counter (bakim sayaci alarmlari 2066...2071 igin ortak)
9 DC sarj olmadi
10 Hiz ayar hatasi
1 Start kilidi
12 EFB comm
13 Enc1 puls frek
14 Enc2 puls frek
15 AQO kalibrasyonu
09 Sistem bilgisi Suricu tipi, program revizyonu ve opsiyon yuva kullanma
bilgileri.
09.01  Sdricl tipi Surdcd tipini gorintller (6rnegdin, ACS850). -
09.02 Sdricu tipi Surtcundn inverter tipini (ACS850-xx-...) goruntiler. 1=1
0 = Ayarlanmamig, 101 = 03A0, 102 = 03A6, 103 = 04A8,
104 = 06A0, 105 = 08A0, 106 = 010A, 107 = 014A,
108 = 018A, 109 = 025A, 110 = 030A, 111 = 035A,
112 = 044A, 113 = 050A, 114 = 061A, 115 = 078A,
116 = 094A, 117 = 103A, 118 = 144A, 119 = 166A,
120 = 202A, 121 = 225A, 122 = 260A, 123 = 290A,
124 = 430A, 125 = 521A, 126 = 602A, 127 = 693A,
128 = 720A, 129 = 387 A, 130 = 500 A, 131 = 580A,
132 = 650A, 133 = 710A, 134 = 807A, 135 = 875A,
141 = 03A0_2, 142 = 03A6_2, 143 = 04A8_2, 144 = 06A0_2,
145 = 08A0_2, 146 = 010A_2, 147 = 014A_2, 148 = 018A_2,
149 = 025A_2, 150 = 030A_2, 151 = 035A_2, 152 = 044A_2,
153 = 050A_2, 154 = 061A_2, 155 = 078A_2, 156 = 094A_2
09.03 Yazilim ID Yazilim adini gériintiler. Orn. UIFI. -
09.04 Yazilim sirima Sirlcudeki yazilim paketinin strimind géruntiler, 6rn. -
EOOF hex.
09.05 Yazilim yamasi Sirticudeki yazilim yamasinin siirimiini goriintiler. 1=1
09.10 g lojik stirimii Sirlcinin ana devre kartindaki lojik stirimini goérintiler. -
09.11  Yuva 1 VIE adi Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyonel modiilde kullanilan VIE 1=1
mantiginin tipini gérantdler.
09.12  Yuva 1 VIE slr Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyonel modiilde kullanilan VIE -
mantiginin sirimand gérantdler.
09.13  Yuva 2 VIE adi Opsiyon yuvasi 2'deki opsiyonel modiilde kullanilan VIE 1=1
mantiginin tipini gérantdler.
09.14  Yuva 2 VIE slr Opsiyon yuvasi 2'deki opsiyonel modiilde kullanilan VIE -

mantiginin sirdmand gérantuler.
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09.20 Opsiyon yuvasi1 Secenek yuvasi 1'deki opsiyonel modill tipini gérintler. 1=
0 = Secgenek yok, 1 = Hab yok, 2 = Bilinmiyor, 3 = FEN-01,
4 = FEN-11, 5 = FEN-21, 6 = FIO-01, 7 = FIO-11,
8 = FPBA-01, 9 = FPBA-02, 10 = FCAN-01, 11 = FDNA-01,
12 = FENA-01, 13 = FENA-11, 14 = FLON-01,
15 = FRSA-00, 16 = FMBA-01, 17 = FFOA-01,
18 = FFOA-02, 19 = FSEN-21, 20 = FEN-31, 21 = FIO-21,
22 = FSCA-01, 23 = FSEA-21, 24 = FIO-31, 25 = FECA-01
09.21 Opsiyon yuvasi2 Segenek yuvasi 2'teki opsiyonel modiil tipini goriintuler. Bkz. |1 =1
09.20 Opsiyon yuvasi1 sinyali.
09.22 Opsiyon yuvasi3 Secenek yuvasi 3'teki opsiyonel moddl tipini gérintiler. Bkz. |1 =1
09.20 Opsiyon yuvasi1 sinyali.
10 Start/stop/yon Start/stop/y6n vb. sinyal kaynagi segimleri.
10.01 Har1 start fonk Harici kontrol konumu 1 igin start ve stop komutlarinin
kaynagini seger (HAR1).
Not: Bu parametre sirlcu caligirken degistirilemez.
Segilmemis Start veya stop komutu kaynagi secilmemis. 0
In1 Start ve stop komutlarinin kaynagi 710.02 Har1 start grs1 1
parametresi ile secilir. Kaynak bitinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak durumu Komut
( par 10.02 yoluyla)
0->1 Start
1->0 Stop
3-kablo Start ve stop komutlarinin kaynaklar 10.02 Har1 start grs1ve | 2
10.03 Har1 start grs2 parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri agagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1 durumu Kaynak 2 durumu Komut
(10.02 parametresi |(70.03 parametresi
yoluyla) yoluyla)
0->1 1 Start
Herhangi bir 1>0 Stop
Herhangi bir 0 Stop
FB Start ve stop komutlari, 50.15 FB kullanilan cw parametresi 3
tarafindan tanimlanan fieldbus Kontrol Kelimesinden alinir.
D2D Start ve stop komutlari, D2D (Suricu - strict) Kontrol 4
Kelimesi yoluyla baska bir suriictiden alinir.
In1il In2ge 10.02 Har1 start grs1 tarafindan segilen kaynak ileri start 5

sinyali, 10.03 Har1 start grs2 tarafindan segilen kaynak ise

geri start sinyalidir.

Kaynak 1 durumu |Kaynak 2 durumu [Komut
(710.02 parametresi |(70.03 parametresi

yoluyla) yoluyla)

0 0 Stop

1 0 lleri start
0 1 Geri start
1 1 Stop
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In1St In2y6n 10.02 Har1 start grs1 tarafindan secilen kaynak start sinyali | 6
(0 = stop, 1 = start), 10.03 Har1 start grs2 tarafindan segilen
kaynak ise yon sinyalidir (0 = ileri, 1 = geri).
Panel Start ve stop komutlari kontrol panelinden alinir. 7
10.02 Har1 start grs1 Harici kontrol konumu HAR1 igin start ve stop komutlari
kaynagi 1'i seger. Bkz. parametre 10.01 Har1 start fonk, In1
ve 3-kablo segenekleri.
Not: Bu parametre sirici galisirken degistirilemez.
DI DI1 dijital girigi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
Zamanli fonk 06.14 Zamanli fonk parametresi 4 biti. 36 Zaman fonksiyonu | 1074005518
parametre grubunda konfiglire edilen dért zamanlayicidan en
az biri agiksa, bit agiktir.
Sabit Sabit ve bit isaret ayarlar (bkz. Terimler ve kisaltmalar, -
Pointer sayfa 104).
10.03 Har1 start grs2 Harici kontrol konumu HAR1 icin start ve stop komutlari
kaynagi 2'yi seger. Bkz. parametre 10.01 Har1 start fonk,
3-kablo segenegi.
Not: Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DIO5 DIO5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.04 Har2 start fonk Harici kontrol konumu 2 igin start ve stop komutlarinin
kaynagini secer (HAR2).
Not: Bu parametre sirilicl ¢alisirken degistirilemez.
Segcilmemis Start veya stop komutu kaynagi segilmemis. 0
In1 Start ve stop komutlarinin kaynagi 70.05 Har2 start grs1 1

parametresi ile secilir. Kaynak bitinin durum gecisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak durumu Komut
( par 10.05 yoluyla)

0->1 Start
1->0 Stop
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3 kablolu

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 170.05 Har2 start grs1 ve
10.06 Har2 start grs2 parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1 durumu
(710.05 parametresi

yoluyla)

Kaynak 2 durumu
(70.06 parametresi
yoluyla)

Komut

0->1

1

Start

Herhangi bir

750

Stop

Herhangi bir

0

Stop

FB

Start ve stop komutlari, 50.15 FB kullanilan cw parametresi
tarafindan tanimlanan fieldbus Kontrol Kelimesinden alinir.

D2D

Start ve stop komutlari, D2D (Sirici - strict) Kontrol

Kelimesi yoluyla baska bir strtctiden alinir.

In1il In2ge

10.05 Har?2 start grs1 tarafindan segilen kaynak ileri start
sinyali, 10.06 Har2 start grs2 tarafindan segilen kaynak ise

geri start sinyalidir.

Kaynak 1 durumu
(710.05 parametresi
yoluyla)

Kaynak 2 durumu
(10.06 parametresi
yoluyla)

Komut

0

0

Stop

lleri start

0

0
1
1

Geri start

1

Stop

In1St In2y6n

10.05 Har2 start grs1 tarafindan segilen kaynak start sinyali
(0 = stop, 1 = start), 10.06 Har2 start grs2 tarafindan segilen

kaynak ise yon sinyalidir (0 = ileri, 1 = geri).

Panel

Start ve stop komutlari kontrol panelinden alinir.

10.05 Har2 start grs1

Harici kontrol konumu HAR?2 igin start ve stop komutlari

kaynagdi 1'i seger. Bkz. parametre 10.04 Har2 start fonk, In1
ve 3 kablolu segenekleri.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

DI

DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0).

1073742337

DI6

DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5).

1074070017

DIO4

DI04 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi
sekilde, bit 3).

1073938947

Zamanl fonk

06.14 Zamanli fonk parametresi 4 biti. 36 Zaman fonksiyonu
parametre grubunda konfigiire edilen dért zamanlayicidan
herhangi biri agiksa, bit agiktir.

1074005518

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

10.06 Har2 start grs2

Harici kontrol konumu HAR?2 igin start ve stop komutlar
kaynagi 2'yi secer. Bkz. parametre 10.04 Har?2 start fonk,
3-kablo segenegi.

Not: Bu parametre sirlcu caligirken degistirilemez.

DI2

DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1).

1073807873

DI5

DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4).

1074004481
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DIO5 DIO5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.07 Jog1 start Eger 10.09 Jog devrede parametresi ile devredeyse, joglama
islevi 1'in etkinlestirilmesi igin kaynagi secer. (Joglama islevi 1
ayni zamanda, 70.09 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir.)
1 = Aktif.
Diger joglama islevi parametrelerine de bakin: 10.08 Jog2
start, 10.09 Jog devrede, 21.07 Hz ref jog1, 21.08 Hz ref jog2,
22.10 Jog kalkis zm, 22.11 Jog durus zm ve 19.07 Sifir hiz
gecikmesi.
Not: Bu parametre siricl galisirken degistirilemez.
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 D14 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gdsterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.08 Jog2 start Eger 10.09 Jog devrede parametresi ile devredeyse, joglama
islevi 2'in etkinlestiriimesi igin kaynagi seger. (Joglama islevi 2
ayni zamanda, 70.09 parametresinden bagimsiz olarak
fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir.)
1 = Aktif.
Ayni zamanda, bkz. 10.07 Jog1 start parametresi.
Not: Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girisi (02.071 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gsterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.09 Jog devrede 10.07 Jog1 start ve 10.08 Jog2 start parametrelerinin devreye
alinmasi igin kaynagi secer.
Not: Joglama bu parametre kullanilarak yalnizca herhangi bir
harici kontrol konumundan start komutu etkin degil iken
devreye alinabilir. Diger taraftan, eger joglama komutu zaten
etkin ise, siricl fieldbus araciligiyla jog komutlari diginda
harici kontrol konumundan start edilemez.
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
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DI4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DI04 DI04 dijital girig/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.10 Hata reset sgm Harici hata resetleme sinyalinin kaynagini seger. E§er hata
agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmissa,
sinyal suruclydu resetler.
0 -> 1 = Hata resetleme.
Not: Fieldbus'tan gelen hata resetleme bu ayardan bagimsiz
olarak her zaman gozlemlenir.
DI1 DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
DI4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.11  Caligma izni Harici galisma izni sinyalinin kaynagini seger. Galisma izni
sinyali kapali ise suricl start etmez veya galisiyorsa serbest
durus yapar.
1 = Calisma izni.
Not: Bu parametre silrlcu caligirken degistirilemez.
DI1 DI1 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Di4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DI04 DIO4 dijital giris/gikis (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
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DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
COMM.CW Fieldbus Kontrol Kelimesi (izerinden harici bir sinyale gerek 1074201122
vardir (02.22 FBA main CW ile gdsterildigi sekilde, bit 7).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.13  Acil stop off3 OFF3 sinyali acil stop kaynagini secer. Surtict, 22.12 Acil
stop zm parametresi ile belirlenen acil durdurma rampasi
siiresinde stop edilir.
0 = OFF3 etkin.
Not: Bu parametre siirlicl ¢alisirken degistirilemez.
DI DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile g6sterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile g6sterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gsterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital girig/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.15  Acil stop off1 OFF1 sinyali acil stop kaynagini seger. Surici, aktif
yavaglama siresi kullanilarak durdurulur.
Acil durdurma ayni zamanda fieldbus araciligiyla
etkinlestirilebilir (02.22 FBA main CW veya 02.36
EFB ana cw).
0 = OFF1 etkin
Not: Bu parametre siriicl galisirken degistirilemez.
DI DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gdsterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer
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10.17 Start izni Start izni sinyali igin kaynak secer.
1 = Start izni.
Sinyal kapali ise, suriicl start etmez veya galisiyorsa serbest
durus yapar.
DI1 DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gdsterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gdsterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
10.19 Start yasagi Start yasagi fonksiyonunu etkinlestirir. Fonksiyon, siiriiciiniin

asagidaki durumlarda yeniden baslatiimasini engeller (yani
beklenmeyen startlara kargi korur):

« sUrGictinin hata ile agmasi ve hatanin resetlenmesi,

« start komutu devredeyken galisma izni sinyalinin
etkinlestirilmesi (bkz. parametre 10.11 Calisma izni),

« kontroliin lokalden uzaktan kontrole gegmesi veya

« harici kontroliin HAR1'den HAR2'ye gegmesi veya tersi.
Start yasag etkinlestirildikten sonra start komutunun yeni
ylikselen kenarina ihtiyag duyulur.

Belirli uygulamalarda surtclinin yeniden agiimasina izin
verilmesinin gerekli oldugunu unutmayin.

Pasif Start yasag@i fonksiyonu devre digi birakilr. 0
Devrede Start yasagi fonksiyonu etkinlestirilir. 1
10.20 Start intrl func JCU kontrol Unitesindeki start kilidi girisinin (DIIL) strtci

calismasini nasil etkiledigini tanimlar.

Off2 stop Sirlcu galisirken: 0

* 1 =Normal galisma.

+ 0 = Serbest durus. Start kilidi sinyalini geri yiikleyerek ve
start sinyalini 0'dan 1'e degistirerek siriclyu yeniden
baslatabilirsiniz.

Suricl dururken:

* 1= Start izni var.

+ 0 = Start izni yok.

Off3 stop Sirlicu galisirken: 1

* 1 =Normal galisma.

» 0= Rampada stop etme. Yavaslama suresi 22.12 Acil stop
zm parametresi tarafindan tanimlanir. Start kilidi sinyalini
geri ylkleyerek ve start sinyalini 0'dan 1'e degistirerek
surliciyu yeniden baslatabilirsiniz.

Siricu dururken:

+ 1= Start izni var.

« 0 = Start izni yok.
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11 Start/stop modu

Start, stop, miknatislama vb. ayarlari.

11.01  Start modu

Motor start fonksiyonunu seger.

Notlar:

* 99.05 parametresi Skaler olarak ayarlanmigsa Hizli ve
Sabit zaman secimleri yok sayilir.

« DC miknatislama segili oldugunda (Hizli veya Sabit
zaman) dénen bir makineye start etmek mimkiin degildir.

« Sabit miknatish motorlarda ve senkron reliktans
motorlarda Otomatik start kullaniimalidir.

Hizli

Siricu start dncesinde motoru 6nceden miknatislar.
Onceden miknatislama siiresi otomatik olarak belirlenir,
genelde motor boyutuna gére 200 ms ile 2 s arasinda degisir.
Yiksek bir kesme momenti gerektiginde bu mod segilmelidir.
Not: Bu parametre surucl galigirken degistirilemez.

Sabit zaman

Siriicli start dncesinde motoru énceden miknatislar. On
miknatislama suresi 17.02 Dc-magn zm parametresi
tarafindan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama siresi
gerekiyorsa segcilmelidir (6rn. motor startinin mekanik fren
birakmasi ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu ayar ayni
zamanda, yeterince uzun bir 6n miknatislama siresi segilirse
mumkun olan en ylksek kirllma momentini garanti eder.
UYARI! Siirict ayarlanan miknatislama siresi
gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamig
olsa bile start eder. Tam bir kirllma momentinin
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama
suresinin tam miknatislama ve moment uretimi saglayacak
uzunlukta oldugundan emin olun.

Otomatik

Otomatik start bir cok durumda optimal motor startini
garantiler. Doner ylkte start etme fonksiyonu (dénen bir
makineye start etme) ve otomatik restart fonksiyonunu
(durdurulan bir motor akisinin kaybolmasini beklemeden
aninda restart edilebilir) igerir. Strlicii motor kontrol programi,
motorun mekanik durumuyla beraber akiyi da teshis eder ve
her kosul altinda motoru aninda start eder.

Not: 99.05 Motor kontl modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmigsa, varsayilan olarak hizli start veya otomatik start
mumkin degildir.

11.02 Dc-magn zm

Sabit DC miknatislama siresini tanimlar. Bkz. 11.01 Start
modu parametresi. Start komutunun ardindan siriici
otomatik olarak ayarli siirede motoru 6nceden miknatislar.
Tam miknatislama olmasini garantilemek igin bu degeri rotor
sure sabitine esit veya blyUk bir degere ayarlayin. Bilinmedigi
durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini degerleri
kullanin:

Motor nominal gii¢ degeri | Sabit miknatislama siiresi

<1kW >50-100 ms

1-10 kW >100 - 200 ms

10 - 200 kW > 200 - 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.

0 ... 10000 ms

Sabit DC miknatislama siresi.

1=

1ms
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11.03  Stop modu Motor stop yontemini seger.
Serbest Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor 1
serbest durug yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa,
slirliclinlin serbest durus ile stop edilmesinin
glvenli oldugundan emin olun.
Rampali Rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 Hiz ref rampasi 2
parametre grubu, sayfa 178.
11.04 Dc tutma hizi DC tutma hizini tanimlar. Bkz. 71.06 Dc tutma parametresi.
0,0 ... 1000,0 rpm | DC tutma hizi. 10=1rpm
11.05 Dc tutma akimi Motor nominal akiminin ylizdesi olarak DC tutma akimini
tanimlar. Bkz. 11.06 Dc tutma parametresi.
0...100% DC tutma akimi. 1=1%
11.06 Dc tutma DC tutma islevini devreye alir. Fonksiyon, rotorun sifir hizda
kilittenmesini mimkdn kilar.
Hem referans ve hem de hiz 11.04 Dc tutma hizi
parametresinin altina dustiginde, suriicl sinlizoidal akim
Uretmeyi durdurur ve motora DC enjekte eder. Akim 171.05 Dc
tutma akimi parametresi ile ayarlanir. Referans hizi 11.04 Dc
tutma hizi parametresini astiginda normal suriicu
calismasina devam eder.
DC tutma
Motor hizi
t
Referans
11.04 Dc tutma \
hizi ~—
t
0 = DC tutma devrede
1 = DC tutma devrede
Notlar:
+ Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir
etkisi yoktur.
» DC tutma fonksiyonu sadece, hiz kontrolii modunda
etkinlestirilebilir.
» DC tutma fonksiyonu, 99.05 Motor kontl modu parametresi
Skaler olarak ayarlanmigsa etkinlestirilemez.
* Motora DC akim enjekte etmek motorun i1sinmasina yol
acar. Uzun DC tutma strelerinin gerektigi uygulamalarda
harici olarak havalandiriimis motorlar kullaniimahdir. DC
tutma periyodu uzunsa, motora sabit yik uygulandiginda
DC tutma motor saftinin ddnmesine engel olamaz.
DI DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
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DI6 D16 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
11.07 Otofaz modu ID run sirasinda otomatik fazlamanin nasil
gergeklestirilecegini seger.
Bkz. Otomatik fazlama bélim, sayfa 68.
Doénerek Bu mod en hassas otomatik fazlama sonucunu verir. Bu mod, | 0
motorun ID run sirasinda dénmesine izin veriliyor ve
baslatma saati kritik degil ise kullanilabilir ve dnerilir.
Not: Bu mod motorun ID run sirasinda dénmesine neden
olacaktir.
Durarak 1 Dénerek modundan daha hizli ancak ayni hassasiyette. 1
Motor dénmeyecektir.
Durarak 2 Dénerek modunun kullanilamamasi ve Durarak 1 modunun 2
hatali sonug vermesi durumunda kullanilabilecek alternatif bir
sabit otofaz modu. Ancak bu mod, Durarak 1 moduna gére
oldukga yavastir.
12 Galisma modu Harici kontrol konumunun ve galisma modlarinin segilmesi.
12.01  Har1/Har2 sgm HAR1/HAR2 segimi igin harici kontrol konumunu secer.
0 = HAR1
1=HAR2
DI1 D1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gdsterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
12.03 Har1 kont modu HAR1 harici kontrol konumu igin ¢alisma modu seger.
Hiz Hiz kontrolli. Hiz kontrol cihazi ¢ikisi (moment referansi) 1
03.09 Tork ref hiz knt'dir.
Moment Moment kontrolli. Moment referansi 03.12 Tork ref hiz Imt. 2
Min Hiz ve Moment secimi kombinasyonlari: Moment segici, 3
moment referansi ile hiz kontrol cihazi gikisini karsilastirir ve
kuguk olan kullanilir.
Maks Hiz ve Moment secimi kombinasyonlari: Moment segici, 4

moment referansi ile hiz kontrol cihazi gikisini kargilastirir ve
blyuk olan kullanilir.
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Toplama Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: Moment segici, hiz |5
kontrol cihazi ¢ikisini moment referansina ekler.

12.05 Har2 kont modu HAR2 harici kontrol konumu igin galisma modu seger.

Hiz Hiz kontrolii. Hiz kontrol cihazi ¢ikisi (moment referansi) 1
03.09 Tork ref hiz kntdir.

Moment Moment kontroli. Moment referansi 03.12 Tork ref hiz Imt.

Min Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: Moment secici,
moment referansi ile hiz kontrol cihazi ¢ikisini karsilastirir ve
kiiclk olan kullanihr.

Maks Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: Moment segici, 4
moment referansi ile hiz kontrol cihazi gikisini kargilastirir ve
biyik olan kullanilir.

Toplama Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: Moment segici, hiz |5
kontrol cihazi ¢ikisini moment referansina ekler.

12.07 Lokl kontrl modu Lokal kontrol icin galisma modunu seger.
Hiz Hiz kontrolii. Moment referansi 03.09 Tork ref hiz knt. 1
Moment Moment kontroli. Moment referansi 03.12 Tork ref hiz Imt. 2
13 Analog girigleri Analog giris sinyalini isleme.
13.01 Al filtre zm Al1 analog girisi igin filtreleme sure sabitini tanimlar.
0,
% Z Filtrelenmemis sinyal
100
63171/ Filtrelenmis sinyal
— t
T
0=1x(1-¢™M
| = filtre girisi (adim)
O = filtre cikisi
t = sire
T = filtreleme sire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagh
olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms sire sabiti). Bu herhangi
bir parametre ile degistirilemez.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme slre sabiti. 1000=1s
13.02 A1 maks Al1 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Giris tipi,
JCU Denetleme Birimi Uzerindeki jumper J1 ile segilir.
Ayrica bkz. parametre 13.31 Al ayarlama.

-22,000 ... 22,000 Maksimum Al1 degeri. 1000 =1

mA veya birim

-11,000 ... 11,000 V

13.03 Al1 min Al1 analog girisi icin minimum degeri tanimlar. Giris tipi, JCU

Kumanda Unitesi (izerindeki jumper J1 ile segilir.
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-22,000 ... 22,000 | Minimum Al1 degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V

13.04 Al1 maks skala 13.02 Al1 maks parametresi tarafindan tanimlanan

maksimum analog giris Al1 degerine karsilik gelen gergek
degeri tanimlar.
Al (6lgeklendiriimis)
A
13.04 f — — — — —
I
I
I
13.03 | AlmATY)
L8
13.02
777777 13.05
-32768,000 ... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.05 Al1 min skala 13.03 Al1 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al1 degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. Bkz. 13.04 Al1 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 Minimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
...32768,000
13.06 Al2 filtre zm Analog giris Al2 igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. Bkz.
13.01 Al1 filtre zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme slre sabiti. 1000=1s
13.07 Al2 maks Al2 analog girisi igin maksimum degeri tanimlar. Girig tipi,
JCU Denetleme Birimi Uizerindeki jumper J2 ile segilir.
Ayrica bkz. parametre 13.31 Al ayarlama.
-22,000 ... 22,000 | Al2 maksimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
13.08 AI2 min Al2 analog girisi icin minimum degeri tanimlar. Giris tipi, JCU
Kumanda Unitesi Gizerindeki jumper J2 ile segilir.
-22,000 ... 22,000 | Al2 minimum degeri. 1000 =1
mA veya birim

-11,000 ... 11,000 V




Parametreler 141

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
13.09 AI2 maks skala 13.07 Al2 maks parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum analog giris Al2 degerine karsilik gelen
gercek degeri tanimlar.
Al (6lgeklendirilmis)
A
1309 f — — — — —
13.08 Al (mA V)
N
T L
| 13.07
I
I
I
777777 13.10
-32768,000 ... Maksimum Al2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.10 Al2 min skala 13.08 Al2 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al2 degerine karsilik gelen gercek degeri
tanimlar. Bkz. 13.09 Al2 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 ... Minimum AlI2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.11  Al3 filtre zm Analog giris Al3 igin filtreleme suresi sabitini tanimlar. Bkz.
13.01 Alf filtre zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme slire sabiti. 1000=1s
13.12  AI3 maks Al3 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan 1/O genisletme moddliiniin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma modulindin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | AI3 maksimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
13.13  AI3 min AlI3 analog girisi igin minimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan I/O genigletme modulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma moduiliintn kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | AI3 minimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
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13.14 AI3 maks skala 13.12 AI3 maks parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum analog giris A3 degerine karsilik gelen
gercek deg@eri tanimlar.
Al (6lgeklendirilmis)
A
1314 — — — — —
I
I
I
I Al(mA/V
13.13 ‘ (mA/V)
| 4
13.12
777777 13.15
-32768,000 ... Maksimum AI3 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.15 AI3 min skala 13.13 AI3 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al3 degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. Bkz. 13.714 AlI3 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 ... Minimum AI3 degerine karsilik gelen gercek deger. 1000 =1
32768,000
13.16  Al4 filtre zm Analog giris Al4 igin filtreleme suresi sabitini tanimlar. Bkz.
13.01 Alf filtre zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme siire sabiti. 1000=1s
13.17 Al4 maks Al4 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Girig tipi,
monte edilmis olan 1/O genisletme modulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma modulunin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | Al4 maksimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
13.18 Al4 min Al4 analog girisi igin minimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan I/0 genisletme moddulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma moddlinin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | Al4 minimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
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13.19 Al4 maks skala 13.17 Al4 maks parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum analog giris Al4 degerine karsilik gelen
gercek degeri tanimlar.
Al (6lgeklendirilmis)
A
1319 — — — — —
13.18 Al (mA V)
N
T L
| 13.17
I
I
I
777777 13.20
-32768,000 ... Maksimum Al4 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.20 Al4 min skala 13.18 Al4 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al4 degerine karsilik gelen gercek degeri
tanimlar. Bkz. 13.19 Al4 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 ... Minimum Al4 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.21 Al5 filtre zm Al5 analog girisi igin filtreleme sure sabitini tanimlar. Bkz.
13.01 Alf filtre zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme slire sabiti. 1000=1s
13.22  Al5 maks Al5 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan 1/O genisletme moddliiniin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma modulindin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | AI5 maksimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
13.23 AI5 min Al5 analog girisi igin minimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan I/O genigletme modulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma moduiliintn kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | AI5 minimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
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13.24 Al5 maks skala 13.22 Al5 maks parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum analog giris Al5 degerine karsilik gelen
gercek deg@eri tanimlar.
Al (6lgeklendirilmis)
A
1324 — — — — —
I
I
I
I Al(mA/V
13.23 ‘ (mA/V)
| 4
13.22
777777 13.25
-32768,000 ... Maksimum AI5 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.25 AI5 min skala 13.23 AI5 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al5 degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. Bkz. 13.24 Al5 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 ... Minimum Al5 degerine karsilik gelen gercek deger. 1000 =1
32768,000
13.26  Al6 filtre zm Analog giris Al6 igin filtreleme suresi sabitini tanimlar. Bkz.
13.01 Alf filtre zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme siire sabiti. 1000=1s
13.27 Al6 maks Al6 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. Girig tipi,
monte edilmis olan 1/O genisletme modulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma modulunin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | Al6 maksimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
13.28 AI6 min Al6 analog girisi igin minimum degeri tanimlar. Giris tipi,
monte edilmis olan I/0 genisletme moddulinin tipine ve/veya
ayarlarina baglidir. Bkz. uzatma moddlinin kullanici
belgeleri.
-22,000 ... 22,000 | Al6 minimum degeri. 1000 =1
mA veya birim
-11,000 ... 11,000 V
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13.29 AIl6 maks skala 13.27 Al6 maks parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum analog giris Al6 degerine karsilik gelen
gercek degeri tanimlar.
Al (6lgeklendirilmis)
A
1329 f — — — — —
13.28 Al (mA V)
N
T L
| 13.27
I
I
I
777777 13.30
-32768,000 ... Maksimum Al6 degerine karsilik gelen gergek deger. 1000 =1
32768,000
13.30 Al6 min skala 13.28 Al6 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum
analog giris Al6 degerine karsilik gelen gercek degeri
tanimlar. Bkz. 13.29 Al6 maks skala parametresindeki sema.
-32768,000 ... Minimum Al6 degerine karsilik gelen gercek deger. 1000 =1
32768,000
13.31 Al ayarlama Al ayarlama iglevini tetikler.
Sinyali girise baglayin ve uygun ayarlama islevini segin.
Hareket yok Al ayari etkin degil. 0
Al1 min ayar Gegerli analog giris Al1 sinyal deg@eri, 13.03 Al1 min 1
parametresine minimum Al1 degeri olarak ayarlanmigtir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
Al1 maks ayar Gegerli analog giris Al1 sinyal deg@eri, 13.02 Al1 maks 2
parametresine maksimum Al1 degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
Al2 min ayar Gegerli analog giris Al2 sinyal degeri, 13.08 Al2 min 3
parametresine minimum AI2 degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
Al2 maks ayar Gegerli analog giris Al2 sinyal deg@eri, 13.07 Al2 maks 4
parametresine maksimum Al2 degeri olarak ayarlanmistir.
Deger otomatik olarak Hareket yok'a doner.
13.32 Al denetim fonk Analog bir giris sinyali limitine ulasildiginda surictinin nasil
tepki verecegini seger. Sinir 13.33 Al denetim cw parametresi
ile segilir.
Hayir Eylem olmaz. 0
Hata Siirlicii bir Al DENETIM hatasi ile agilir.
Guvenli hiz Siiriicii Al DENETIM alarmi verir ve hizi 30.02 Giivenli hiz ref | 2
parametresinin tanimladigi degere ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda calismaya
A devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.
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Son hiz

Siirlicii, Al DENETIM alarmi {retir ve hizi, siiriiciiniin cahistigi | 3
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye lzerinden hesaplanan
ortalama hiza gére belirlenir.

UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda galismaya
A devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

13.33 Al denetim cw

Analog giris sinyali denetim limitini seger.

Bit Denetim Asagidaki durumda 73.32 Al denetim fonk parametresi
tarafindan secilen eylem gergeklestirilir
0 Al1 min kaynagdi | Al1 sinyali degeri esitlik ile tanimlanan degerin altina dlser: par.
13.03 Al1 min - 0,5 mA veya V
1 Al1 maks Al1 sinyali degeri esitlik ile tanimlanan degeri asar: par. 13.02 Al1
kaynagi maks + 0,5 mA veya V
2 Al2 min kaynagdi | Al2 sinyali degeri esitlik ile tanimlanan degerin altina dlser: par.
13.08 Al2 min - 0,5 mA veya V
3 Al2 maks Al2 sinyali degeri esitlik ile tanimlanan degeri asar: par. 13.07 Al2
kaynagi maks + 0,5 mA veya V
Ornek: Eger parametre degeri 0010 olarak ayarlanirsa, bit 1
Al1>maks segilir.
14 Dijital /O Dijital giris/gikislarin ve réle gikislarinin konfiglirasyonu.

14.01

DI maske tersi

Dijital girislerin durumunu 02.07 DI durumu tarafindan
bildirilen sekilde tersine gevirir.

Bit Adi

0 1= DI tersi

1 1 =DI2 tersi

2 1 =DI3 tersi

3 1 = DIA4 tersi

4 1 =DI5 tersi

5 1 = DI6 tersi

6 Rezerve

7 1 = DI8 tersi (opsiyonel FIO-21 1/O Uzantisinda)

14.02 DIO1 konf

DIO1'in dijital ¢ikis, dijital giris veya frekans girisi olarak
kullaniimasini seger.

Cikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DIO1 dijital giris olarak kullanilir. 1
Fre girisi DIO1 frekans girisi olarak kullanilir. 2
14.03 DIO1 gks sgm DIO1 dijital gikisina baglanacak suriicu sinyalini seger (14.02
DIO1 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).
Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Caligtyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
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Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Caligrolesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 7123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
14.04 DIO1 Ton 14.02 DIO1 konf Cikis olarak ayarlandiginda, dijital giris/cikis
DIO1 igin agma (etkinlestirme) gecikmesini tanimlar.
Siiriicii durum bilgileri | m_m_]——uu_m— 1
— I 0
DIO1 durumu 1 L
o | 0
X Zaman
ton tors ton tofr
ton 14.04 DIO1 Ton
tos 14.05 DIO1 Toff
0,0...3000,0 s Cikis olarak ayarlandiginda DIO1 icin agma (etkinlestirme) gecikmesi. | 10 =1's
14.05 DIO1 Toff 14.02 DIO1 konf Cikis olarak ayarlandiginda, dijital giris/cikis
DIO1 igin kapama (devre disi birakma) gecikmesini tanimlar.
Bkz. 14.04 DIO1 Ton parametresi.
0,0 ... 3000,0 s Cikis olarak ayarlandiginda DIO1 igin kapama (devre disi 10=1s
birakma) gecikmesi.
14.06 DIO2 konf DIO2'nin dijital ¢ikis, dijital giris veya frekans cikigi olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Girig DIO2 dijital giris olarak kullanilir.
Fre cikis DIO2 frekans cikisi olarak kullanilir. 3
14.07 DIO2 ¢ks kaynagi DIO2 dijital gikigina baglanacak siriict sinyalini seger (14.06
DIO2 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).
Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
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Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 7120). 1074529793
Hazir rolesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 1217). 1073874434
Calis Rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer

14.08 DIO2 Ton

Sirict durumu

14.06 DIO2 konf Cikis olarak ayarlandidinda, dijital giris/cikis
DIO2 igin agma (etkinlestirme) gecikmesini tanimlar.

; ‘ 1 1
DIO2 durumu ! 1

i — i 0
< > < Zaman
ton tore ton tose
ton 14.08 DIO2 Ton
tos 14.09 DIO2 Toff
0,0 ... 3000,0 s Cikis olarak ayarlandiginda DIO2 igin agma (etkinlestirme) gecikmesi. | 10 =1's
14.09 DIO2 Toff 14.06 DIO2 konf Cikis olarak ayarlandiinda, dijital girig/cikis
DIO2 igin kapama (devre disi birakma) gecikmesini tanimlar.
Bkz. 14.08 DIO2 Ton parametresi.
0,0 ... 3000,0 s Cikis olarak ayarlandiginda DIO2 igin kapama (devre disi 10=1s

birakma) gecikmesi.
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14.10 DIO3 konf DIO3'tn dijital ¢ikis veya giris olarak kullanilmasini seger.
Cikis DIO3 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Girig DIO3 dijital giris olarak kullanilir. 1

14.11 DIO3 ¢ks kaynagi DIO3 dijital gikigina baglanacak siriict sinyalini seger (14.10
DIO3 konf, Cikis olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata(-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rolesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Calig rolesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 127). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set dederinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 7123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.14 DIO4 konf DIO4'un dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DI04 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DI04 dijital giris olarak kullanilr.

14.15 DIO4 ¢ks kaynagi DI04 dijital ¢ikigina baglanacak siricu sinyalini seger (14.14
DIO4 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calistyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793

Hazir rélesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 7127). 1073874434
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Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.18 DIO5 konf DIOS'in dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIOS5 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DIOS5 dijital giris olarak kullanilir. 1

14.19 DIO5 ¢ks kaynagi DIOS5 dijital gikisina baglanacak surtiic sinyalini seger (14.18

DIOS5 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rolesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 1217). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.22 DIO6 konf DIO6'nin dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIO®6 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DIO®6 dijital giris olarak kullanilir. 1
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14.23 DIO6 ¢ks kaynagi DIO6 dijital ¢ikisina baglanacak siriicu sinyalini seger (14.22
DIO6 konf, Cikis olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Caligiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Calig rolesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 127). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set dederinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.26 DIO7 konf DIO7'nin dijital giris veya gikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIO?7 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO?7 dijital giris olarak kullanilr.

14.27 DIO7 ¢ks kaynagi DIO?7 dijital ¢ikisina baglanacak siricu sinyalini seger (14.26

DIO7 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 720). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 720). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 720). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 720). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 720). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word2 2 biti (bkz. sayfa 7127). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 7127). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 7127). 1074333186
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Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.30 DIO8 konf DI08'in dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIO8 dijital gikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO8 dijital giris olarak kullanilir. 1

14.31 DIO8 ¢ks kaynagi D108 dijital ¢ikisina baglanacak sirlcu sinyalini seger (714.30

DIO8 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rlesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 1217). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.34 DIO9 konf DIO9'un dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIO9 dijital ¢ikis olarak kullanilr. 0
Girig DIO9 dijital giris olarak kullanilir. 1

14.35 DIO9 ¢ks kaynagi DIO9 dijital gikisina baglanacak siriicu sinyalini seger (14.34

DIO9 konf, Cikig olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
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Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Calig rélesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.38 DIO10 kaynagi DIO10'un dijital giris veya ¢ikis olarak kullaniimasini seger.
Cikis DIO10 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO10 dijital giris olarak kullanilir. 1

14.39 DIO10 ¢ks kayngi DIO10 dijital ¢ikisina baglanacak suriici sinyalini seger

(14.38 DIO10 kaynagi, Cikis olarak ayarlanmis iken).

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 120). 1074398721
Hata (-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref calisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir Hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
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Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer

14.42 RO1 kaynagi RO1 réle gikigina baglanacak suriicl sinyalini seger.

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata(-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 7120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 1217). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer
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14.43 RO1 Ton

Sirdcu durumu

Réle ¢ikisi RO1 igin agma (etkinlestirme) gecikmesini tanimlar.

| | 0
RO1 durumu | L
- | 0
<> < > <> < > Zaman
ton toff ton tofr
ton 14.43 RO1 Ton
tos 14.44 RO1 Toff
0,0 ... 3000,0 s RO1 icin agma (etkinlestirme) gecikmesi. 10=1s
14.44 RO1 Toff Réle gikisi RO1 igin kapama (devre disi birakma) gecikmesini
tanimlar. Bkz. 14.43 RO1 Ton parametresi.
0,0...3000,0 s RO1 igin kapama (devre digi birakma) gecikmesi. 10=1s
14.45 RO2 kaynagi RO2 réle gikisina baglanacak striicl sinyalini seger.

Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata(-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 120). 1074529793
Hazir rélesi 06.02 Status word2 2 biti (bkz. sayfa 121). 1073874434
Calisg Rolesi 06.02 Status word2 3 biti (bkz. sayfa 121). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word2 4 biti (bkz. sayfa 121). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 7123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer
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14.48 RO3 kaynagi RO3 réle gikigina baglanacak suriicl sinyalini seger.
Fren komutu 03.16 Fren komutu (bkz. sayfa 119). 1073742608
Hazir 06.01 Status word1 0 biti (bkz. sayfa 120). 1073743361
Devrede 06.01 Status word1 1 biti (bkz. sayfa 120). 1073808897
Start edildi 06.01 Status word1 2 biti (bkz. sayfa 120). 1073874433
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Alarm 06.01 Status word1 7 biti (bkz. sayfa 120). 1074202113
Har2 aktif 06.01 Status word1 8 biti (bkz. sayfa 120). 1074267649
Hata 06.01 Status word1 10 biti (bkz. sayfa 7120). 1074398721
Hata(-1) 06.01 Status word1 12 biti (bkz. sayfa 7120). 1074529793
Hazir rolesi 06.02 Status word?2 2 biti (bkz. sayfa 1217). 1073874434
Calis rolesi 06.02 Status word?2 3 biti (bkz. sayfa 1217). 1073939970
Ref galisma 06.02 Status word?2 4 biti (bkz. sayfa 1217). 1074005506
Sarj hazir 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Negatif hiz 06.03 Hiz kntr durumu 0 biti (bkz. sayfa 122). 1073743363
Sifir hiz 06.03 Hiz kntr durumu 1 biti (bkz. sayfa 122). 1073808899
Ust limitte 06.03 Hiz kntr durumu 2 biti (bkz. sayfa 122). 1073874435
Set degerinde 06.03 Hiz kntr durumu 3 biti (bkz. sayfa 122). 1073939971
Denetim1 06.13 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 123). 1073743373
Denetim2 06.13 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 123). 1073808909
Denetim3 06.13 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 123). 1073874445
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.51 RO4 kaynagi RO4 réle gikigina baglanacak suriicl sinyalini seger.
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

14.54 ROS5 kaynagi ROS5 réle gikigina baglanacak suriicl sinyalini seger.
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer
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14.57 Frek grs max 14.02 DIO1 konf parametresi Fre girisi olarak ayarlanmissa,
DIO1 igin maksimum giris frekansini tanimlar.

DIO1’e bagh frekans sinyali, asagida gosterildigi gibi,
14.57...14.60 parametreleri ile dahili bir sinyale 6lgeklendirilir
(02.20 Frekans girisi):

02.20 Frekans girigi
A

1459f — — — — — - — — — _ _

[
[
[
[
[
[
[
14.60 1 !
[
[
[

L »
14.58 14.57 © fpior (H2)
3...32768 Hz DIO1 maksimum frekansi. 1=1Hz
14.58 Frek in min 14.02 DIO1 konf parametresi Fre girisi olarak ayarlanmissa,

DIO1 igin minimum giris frekansini tanimlar. Bkz. 14.57 Frek
grs max parametresi.

3...32768 Hz DIO1 minimum frekansi. 1=1Hz

14.59 Frek grs maks sk 14.57 Frek grs max parametresi tarafindan tanimlanan
maksimum giris frekansina karsilik gelen degeri tanimlar.
Bkz. 14.57 Frek grs max parametresi.

-32768 ... 32768 DIO1 maksimum frekansina karsilik gelen élgeklendirilmis 1=1
deger.

14.60 Frek grs min sk 14.58 Frek in min parametresi tarafindan tanimlanan
minimum giris frekansina karsilik gelen degeri tanimlar. Bkz.
14.57 Frek grs max parametresi.

-32768 ... 32768 DIO1 minimum frekansina karsilik gelen 6lgeklendirilmis 1=1
deger.

14.61 Freq ¢ks kaynagi DIO2 frekans cikisina baglanacak suriici sinyalini seger
(14.06 DIO2 konf, Fre ¢ikis olarak ayarlanmis iken).

Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
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14.62 Freq ¢ks maks ky 14.06 DIO2 konf Fre ¢ikis olarak ayarlanmigsa, maksimum
DIO2 frekans ¢ikis degerine ( 14.64 Freq ¢cks maks
sk parametresi tarafindan tanimlanir) karsilik gelen sinyal
gercek degerini (14.61 Freq ¢cks kaynagi parametresi
tarafindan segilir) tanimlar.
fpioz2 (Hz)
A
14.64
14.65
»
14.63 14.62 Sinyal (gergek)
14.61 par. ile
segilir
foioz (Hz)
A
14.64 |
14.65 |
I |
>
14.62 14.63 Sinyal (gergek)
14.61 par. ile
segilir
0...32768 DIO2 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1 =1
degeri.
14.63 Freq ¢ks min kyn 14.06 DIO2 konf Fre ¢ikis olarak ayarlanmigsa, minimum
DIO2 frekans ¢ikis degerine (14.61 Freq cks kaynagi
parametresi tarafindan tanimlanir) karsilik gelen sinyal
gergek degerini (14.65 Freq ¢cks min ska parametresi
tarafindan segilir) tanimlar.
0...32768 DIO2 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal degeri. | 1 =1
14.64 Freq ¢ks maks sk 14.06 DIO2 konf Fre ¢ikis olarak ayarlanmigsa, DIO2
maksimum ¢ikis frekansini tanimlar.
3...32768 Hz Maksimum DIO2 ¢ikis frekansi. 1=1Hz
14.65 Freq ¢ks min ska 14.06 DIO2 konf Fre ¢ikis olarak ayarlanmigsa, DIO2
minimum ¢ikis frekansini tanimlar.
3...32768 Hz Minimum DIO2 gikis frekansi. 1=1Hz
14.66 ROG6 kaynagi ROG6 role ¢ikisina badlanacak sirtict sinyalini seger.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
14.69 RO7 kaynagi RO7 réle ¢ikisina badlanacak sirticy sinyalini seger.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer
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14.72 DIO maske tersi Dijital girislerin/gikislarin durumunu 02.03 DIO durumu
tarafindan bildirilen sekilde tersine gevirir.
Bit Adi
0 1=DIOT tersi
1 1 = DIO2 tersi
2 1 = DIO3 tersi (opsiyonel FIO-01 /O Uzantisinda)
3 1 = DIO4 tersi (opsiyonel FIO-01 I/O Uzantisinda)
4 1 = DIO5 tersi (opsiyonel FIO-01 I/O Uzantisinda)
5 1 = DIOG tersi (opsiyonel FIO-01 I/O Uzantisinda)
6 1 = DIOY tersi (opsiyonel FIO-01 /O Uzantisinda)
7 1 = DIOB8 tersi (opsiyonel FIO-01 I/O Uzantisinda)
8 1 = DIO9 tersi (opsiyonel FIO-01 /O Uzantisinda)
9 1 = DIO10 tersi (opsiyonel FIO-01 I/O Uzantisinda)
15 Analog cikiglar Analog cikislar lizerinden gosterilecek gergek sinyallerin
secilmesi ve islenmesi.
Bkz. Programlanabilir analog ¢ikislar bélimi, sayfa 59.
15.01 AO1 kaynagi Analog cikisina AO1 baglanacak surtict sinyalini seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv giicti 01.22 Gi¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giicl 01.23 Motor giicli (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID ¢ikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
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0,000 ... 22,700 mA
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15.02 AOf1 filt zm AO1 analog c¢ikisi igin filtreleme siire sabitini tanimlar.
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 \ A Filtrelenmis sinyal
— t
T
O=Ix(1-¢fM
| = filtre girisi (adim)
O = filtre gikisi
t=sire
T = filtreleme sire sabiti
0,000...30,000 s Filtreleme siire sabiti. 1000=1s
15.03 AO1 ¢ks maks AO1 analog ¢ikisi icin maksimum gikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22,700 mA | Maksimum AO1 gikis degeri. 1000 =1 mA
15.04 AO1 ¢ks min AO1 analog ¢ikisi icin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
Minimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
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15.05 AO1 kaynagi maks | Sinyalin 15.07 AO1 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
maksimum AO1 ¢ikis dederine 15.03 AO1 ¢cks maks
parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gergek
degerini tanimlar.

lao1 (MA)
A

15.03

15.04
>
15.06 15.05 Sinyal (gercek)
15.01 par. ile
segilir
lao1 (MA)
A
15.03 }
15.04
I
>
15.05 15.06 Sinyal (gergek)
15.01 par. ile
segilir
-32768,000 ... AO1 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1000 = 1
32768,000 degeri.

15.06 AO1 kaynadi min Sinyalin 15.01 AO1 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
minimum AO1 cikis degerine 15.04 AO1 ¢ks min parametresi
tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gergek degerini
tanimlar. Bkz. parametre 15.05 AO1 kaynagi maks.

-32768,000 ... AO1 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1000 =1
32768,000 degeri.
15.07 AO2 kaynagi Analog ¢ikisina AO2 baglanacak surticu sinyalini seger.

Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv glicti 01.22 Glig g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicli (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595

Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597




162 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
15.08 AO2 filt zm AO2 analog ¢ikisi igin filtreleme siire sabitini tanimlar. Bkz.
15.02 AOT filt zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme slre sabiti. 1000=1s
15.09 AO2 ¢ks maks AO2 analog ¢ikisi icin maksimum g¢ikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22.700 mA | Maksimum AO2 gikis degeri. 1000 =1 mA
15.10 AO2 ¢ks min AO2 analog ¢ikisi icin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22.700 mA | Minimum AO2 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
15.11 AO2 kaynagi maks | Sinyalin 15.07 AO2 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
maksimum AO2 cikis degerine 15.09 AO2 ¢cks maks
parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gergek
degerini tanimlar.
lao2 (MA)
A
15.09
15.10
>
Sinyal (gergek)
15.07 par. ile
segilir
lao2 (MA)
A
15.09 |
15.10 |
I |
>
15.11 15.12 Sinyal (gergek)
15.07 par. ile
segilir
-32768,000 ... AO2 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gercek sinyal | 1000 = 1
32768,000 degeri.
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15.12 AO2 kaynagi min Sinyalin 15.07 AO2 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
minimum AO2 ¢ikis degerine 15.10 AO2 ¢ks min parametresi
tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gercek degerini
tanimlar. Bkz. parametre 15.11 AO2 kaynagi maks.
-32768,000 ... AO2 minimum cikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1000 =1
32768,000 degeri.
15.13 AO3 kaynagi Analog ¢ikisina AO3 baglanacak siricu sinyalini seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv giicti 01.22 Gii¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicli (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID ¢ikis 04.05 PID c¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
15.14 AOS3 filt zm AO3 analog ¢ikisi igin filtreleme siire sabitini tanimlar. Bkz.
15.02 AOT filt zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme slire sabiti. 1000=1s
15.15 AO3 ¢ks maks AO3 analog ¢ikisi icin maksimum ¢ikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22,700 mA | Maksimum AO3 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
15.16  AO3 ¢ks min AO3 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22,700 mA | Minimum AO3 gikis degeri. 1000 =1 mA
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15.17 AO3 kaynagi maks | Sinyalin 15.13 AO3 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
maksimum AO3 c¢ikis degerine 15.15 AO3 ¢cks maks
parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gergek
degerini tanimlar.
Iaos (MA)
A
15.15
15.16
>
15.18 15.17 Sinyal (gergek)
15.13 par. ile
segilir
lao3 (MA)
A
15.15
15.16
I I
>
15.17 15.18 Sinyal (gercek)
15.13 par. ile
segilir
-32768,000 ... AO3 maksimum gikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1000 = 1
32768,000 degeri.
15.18 AO3 kaynagi min Sinyalin (75.13 AO3 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
minimum AO3 ¢ikis degerine 15.16 AO3 ¢cks min parametresi
tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gercek degerini
tanimlar. Bkz. parametre 15.17 AO3 kaynagi maks.
-32768,000 ... AO3 minimum cikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1000 =1
32768,000 degeri.
15.19 AO4 kaynagi AO4 analog ¢ikisina baglanacak suricu sinyalini seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv glic 01.22 Glg g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor glicu 01.23 Motor giicti (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
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Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
15.20 AO4 filt zm AO4 analog ¢ikisi igin filtreleme sire sabitini tanimlar. Bkz.
15.02 AOT filt zm parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme siire sabiti. 1000=1s
15.21 AO4 ¢ks maks AO4 analog ¢ikisi igin maksimum ¢ikis de@erini tanimlar.
0,000 ... 22.700 mA | Maksimum AO4 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
15.22 AO4 ¢ks min AO4 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.
0,000 ... 22.700 mA | Minimum AO4 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
15.23 AO4 kaynadi maks | Sinyalin 15.19 AO4 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
maksimum AO4 cikis dederine 15.21 AO4 ¢ks maks
parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gergek
degerini tanimlar.
lao4 (MA)
A
15.21
15.22
>
Sinyal (gergek)
15.19 par. ile
segilir
lao4 (MA)
15.21
15.22
I
>
15.23 15.24 Sinyal (gercek)
15.19 par. ile
segilir
-32768,000 ... AO4 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal | 1000 = 1
32768,000 degeri.
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15.24 AO4 kaynagi min Sinyalin (15.19 AO4 kaynagi parametresi tarafindan segilen)
minimum AO4 ¢ikis dederine 15.22 AO4 ¢ks min parametresi
tarafindan tanimlanan) karsilik gelen gercek degerini

tanimlar. Bkz. parametre 15.23 AO4 kaynadi maks.

-32768,000 ... AO4 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1000 =1
32768,000 degeri.
15.25 AO ctrl word isaretli bir kaynagin gikistan énce nasil islendigini tanimlar.
Bit Adi Bilgiler
0 AO1 fonk 1 =A01 isaretli
0 = AO1, kaynagin mutlak degeri
1 AO2 fonk 1=A02 isaretli
0 = AO2, kaynagin mutlak degeri
15.30 AO kalibrasyonu Analog ¢ikislarin hassasiyetini ylkseltmek igin

kullanilabilecek bir kalibrasyon islevini etkinlestirir.

Etkinlestirmeden énce asagdidaki hazirliklari yapin:

« Kalibre edilecek analog ¢ikisla ilgili analog giris arasina bir
kablo baglayin, 6rn. AO1 ile Al1 veya AO2 ile Al2 arasina.

« Kontrol biriminin tzerindeki jumperi kullanarak analog girisi
akima ayarlayin. (Degisiklikleri gecerlemek igin bir yeniden
baslatma gereklidir.)

Kalibrasyon sonuglari bellek birimine kaydedilir ve bu

parametrenin reset segenegiyle silinene kadar otomatik

olarak kullanilir.

Hareket yok Normal galisma. Parametre otomatik olarak bu ayara geri 0
doner.
AO1 kalib. AO1 analog gikisini kalibre eder. 1
AO2 kalib. AO2 analog ¢ikisini kalibre eder. 2
AO1 reset AO1 analog ¢ikisinin dnceki kalibrasyonunu resetler. 3
AO2 reset AO2 analog gikisinin dnceki kalibrasyonunu resetler. 4
16 Sistem Parametre kilidi, parametre geri ylikleme, kullanici parametre
ayarlar vb.
16.01  Lokal Kilit Lokal kontrollin devre disi birakilmasi igin kaynagi secer (PC
aracindaki Al/Birak diigmesi, panel LOC/REM tusu).

0 = Lokal kontrol devrede.

1 = Lokal kontrol engellenir.

UYARI! Aktiflestirmeden 6nce sirlicliyl stop etmek

A icin kontrol paneline gerek olmadigindan emin olun!

Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
16.02 Parametre kilidi Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit parametre

degisimine engel olur.

Kilitli Kilitli. Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. | 0

Kilit, 16.03 Sifre kodu parametresine gegerli kod girilerek

acllabilir.

Agik Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir. 1
Kaydedilmedi Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir, ancak gilic 2

kapatildiginda degisiklikler saklanmayacaktir.
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16.03 Sifre kodu Parametre kilidi icin sifre kodu seger (bkz. parametresi 16.02

Parametre kilidl).

Bu parametreye 358 girdikten sonra 16.02 Parametre kilidi

parametresi ayarlanabilir. Deger otomatik olarak 0’a doner.

0...2147483647 Parametre kilidi igin sifre kodu. 1=1
16.04 Par geri ylikleme Uygulamanin orijinal ayarlarini geri yikler; yani parametre
fabrika varsayilan degerlerini.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.
Tamam Geri ylikleme tamamlandi. 0
Fab degerlerine Motor verileri, ID run sonuglari ve fieldbus adaptord, siricu-
geri yikleme sirlicli baglantisi ve enkoder konfiglirasyon verileri harig tim
parametre degerleri icin varsayilan degerler geri yuklenir.
Hepsini sil Motor verileri, ID run sonuglari ve fieldbus adaptérl ve enkoder | 2
konfigiirasyon verileri dahil tim parametre degerleri igin

varsayilan degerler geri ylklenir. PC araci iletisimi geri yiikleme

sirasinda kesintiye ugradi. Geri yliklemenin tamamlanmasinin

ardindan siriic islemcisi yeniden baslatildi.
16.07 Parametre kaydet Gegerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder.

Not: Yeni parametre degeri PC aracindan veya panelden

degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir, ancak fieldbus

adaptor baglantisi Gzerinden degistirildiginde kaydedilmez.
Tamam Kaydetme tamamlandi. 0
Kaydet Kaydetme devam ediyor.
16.09 Kull ayar sgm Dort adete kadar 6zel parametre ayari setinin

kaydedilebilmesini ve geri ylklenebilmesini saglar.

Siricunin kapatilmasindan 6nce kullanimda olan set gli¢

tekrar agildiginda kullanimda olur.

Notlar:

» Fieldbus adaptorii ve enkoder parametreleri (sirasiyla grup
50-53 ve 90-93), kullanici parametresi setlerinin bir pargasi
degildir.

» Bir set yuklemenin ardindan yapilan her tirlG parametre
degisikligi otomatik olarak saklanmaz; bu parametre
kullanilarak saklanmalari gereklidir.

istek yok Yikleme veya kaydetme islemi tamamlandi; normal galisma. | 1
set1 ylikle Kullanici parametre ayari 1'i yikle. 2
set2 ylikle Kullanici parametre ayari 2'yi ylkle. 3
set3 ylikle Kullanici parametre ayari 3'U yiikle. 4
set4 ylikle Kullanici parametre ayari 4'U yikle. 5
set1 kaydet Kullanici parametre ayari 1'i kaydet. 6
set2 kaydet Kullanici parametre ayari 2'yi kaydet. 7
set3 kaydet Kullanici parametre ayari 3'l kaydet. 8
set4 kaydet Kullanici parametre ayari 4'U kaydet. 9
10 modulti 16.11 Kull 10 se¢ dsk ve 16.12 Kull IO seg yiik parametrelerini | 10
kullanarak kullanici parametre ayarini ylkle.
16.10 Kull ayar log Kullanici parametre ayarlarinin durumunu gosterir (bkz.
parametre 16.09 Kull ayar sgm). Salt okunur.
N/A Kullanici ayari kaydedilmemis. 0
Yukliyor Bir kullanici ayari yikleniyor. 1
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Kaydediyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2
Hatali Gegersiz ya da bos parametre ayari. 4
Set1 10 ger Kullanici parametre ayari 1, 16.11 Kull IO se¢ dsk ve 16.12 8
Kull 10 seg ylik parametreleri kullanilarak segilmis.
Set2 10 ger Kullanici parametre ayari 2, 16.11 Kull IO se¢ dsk ve 16.12 16
Kull 10 seg¢ ylik parametreleri kullanilarak segilmis.
Set3 10 ger Kullanici parametre ayari 3, 16.11 Kull IO se¢ dsk ve 16.12 32
Kull 10 seg ylik parametreleri kullanilarak segilmis.
Set4 10 ger Kullanici parametre ayari 4, 16.11 Kull 10 se¢ dsk ve 16.12 64
Kull 10 seg ylik parametreleri kullanilarak segilmis.
Set1 par ger Kullanici parametre ayari 1, 16.09 Kull ayar sgm parametresi | 128
kullanilarak yuklenmis.
Set2 par ger Kullanici parametre ayari 2, 16.09 Kull ayar sgm parametresi | 256
kullanilarak yuklenmis.
Set3 par ger Kullanici parametre ayari 3, 16.09 Kull ayar sgm parametresi | 512
kullanilarak ylklenmis.
Set4 par ger Kullanici parametre ayari 4, 16.09 Kull ayar sgm parametresi | 1024
kullanilarak yuklenmis.
16.11  Kull IO seg¢ dsk 16.09 Kull ayar sgm parametresi /O modl(ilii olarak
ayarlandiginda, 716.72 Kull |0 seg yiik parametresi ile birlikte
kullanici parametre ayarini seger. Bu parametre tarafindan
tanimlanan kaynagin durumu ve 76.72 parametresi,
asagidaki sekilde kullanici parametre setini seger:
Kaynak durumu Kaynak durumu Segilen kullanici
16.11 parametresi | 16.12 parametresi | parametre seti
ile tammlanir ile tammlanir
YANLIS YANLIS Set 1
DOGRU YANLIS Set 2
YANLIS DOGRU Set 3
DOGRU DOGRU Set 4
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
16.12  Kull 10 seg yik Bkz. 16.11 Kull 10 se¢ dsk parametresi.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
16.14 Rst degs par log En son parametre degisiklikleri glinligunu resetler.
Tamam Resetleme talebi yok (normal ¢alisma). 0
Reset En son parametre degisiklikleri giinlGguni resetler. Deger 1
otomatik olarak Tamam durumuna déner.
16.15 Menu segimi Kisa veya uzun parametre listesini yukler. Varsayilan olarak,
sirlict tarafindan uzun (tam) parametre listesi gérintilenir.
DriveStudio sadece goriintilenen parametreleri kaydeder,
yani kisa liste gorintilendiginde, uzun listedeki parametreler
kaydedilmez.
istek yok Degisiklik talebi yok. 0
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Kisa m yukle Kisa parametre listesi ylikler. Sadece bir parametre secenek | 1
listesi gorlintulenir ve kaydedilir.
Uzunm yiikle Uzun parametre listesi ylkler. Tim parametreler gérintlenir | 2
ve kaydedilir.

16.16  Aktif menu Hangi parametre listesinin etkin oldugunu gésterir. Bkz.
parametre 16.15 Mendi segimi.

Yok Devrede parametre listesi yok. 0
Kisa meni Kisa parametre listesi etkin.
Uzun meni Uzun parametre listesi etkin. TUm parametreler gériintilenir. | 2

16.17  Glg birimi 01.22 Gli¢ g/g, 01.23 Motor glicii ve 99.10 Mot nom glicii gibi
parametreler igin gli¢ birimini seger.

kW Kilowatt. 0
hp Beygir glicl. 1
16.18 Fan kontl modu Fan kontrol modunu seger. A - D kasa tiplerinde mevcuttur.
Normal Kontrol modu modiilatériin ACIK/KAPALI durumuna dayanir. | 0
Zorlama KAPALI Fan her zaman kapali. 1
Zorlama ACIK Fan her zaman agik. 2
Gelismis Kontrol modu gli¢ asamasinin, fren kiyicinin ve arayiiz 3
kartinin dlgullen sicakliklarini esas alir.
16.20 Sirlcl baslatma Siricu denetleme birimini yeniden baslatir.
Hareket yok Yeniden baslatma talep edilmedi.
Sirlcu yeniden Siricu denetleme birimini yeniden baslatir. 1
baslatma

19 Hiz hesaplama Hiz geri beslemesi, hiz penceresi vb. ayarlar.

19.01 Hiz skalalama Hizlanmada kullanilan terminal hiz degerini ve yavaglamada
kullanilan baslangi¢ hiz degerini tanimlar (bkz. 22 Hiz ref
rampas! parametre grubu). Ayrica, ABB Surlicileri iletisim
profili ile fieldbus iletisimi igin 20000'e karsilik gelen rpm
degerini tanimlar.

0 ... 30000 rpm Hizlanma/yavaslama terminal/baslangig hizi. 1=1rpm

19.02 Hiz Grbs segimi Kontrolde kullanilan hiz geri besleme degerini seger.

Tahmini Hesaplanmis bir hiz tahmini kullanilir. 0

Enc1 hizi Enkoder 1 ile dlgilen gergek hiz. Enkoder 90.01 Enc1 segimi | 1
parametresi ile segilir.

Enc2 hizi Enkoder 2 ile dlcllen gercek hiz. Enkoder 90.02 Enc2 segimi | 2

parametresi ile segilir.
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19.03

Motor Hiz filt

Gergek hiz filtresi igin termik zaman sabitini; yani gercek
hizin, nominal hizin %63'ine ulagsma suresini tanimlar
(filtrelenen hiz = 01.01 Motor hizi rpm).

Kullanilan hiz referansi sabit kaliyorsa, hiz dlglimiinde olasi
parazitler gergek hiz filtresi ile filtrelenebilir. Filtre ile
dalgalanmalarin dustrilmesi, hiz kontrol cihazinin
ayarlanmasi ile ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre
slresi sabiti ile yiksek hizlanma stresi birbiri ile celisir. Cok
uzun filtre stiresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.

Egder hiz élgliminde 6nemli derecede girisim mevcutsa, filtre
suresi sabiti ylk ve motorun toplam ataletine orantili
olmalidir, bu durumda mekanik stire sabiti olan

tmech = (Mom / Thom) * Jiot X 21/ 60'In %10...30'u, burada
Jiot = YUk ve motorun toplam ataleti (ylik ve motor arasindaki
disli orani dikkate alinmalidir)

Nnom = Motorun nominal hizi

Thom = motorun nominal torku

Ayni zamanda, bkz. 23.07 Hiz hata filt zm parametresi.

0,000 ... 10000,000
ms

Gergek hiz filtresinin zaman sabiti.

1000 =1 ms

19.06

Sifir hiz limiti

Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz sinirina
ulasana kadar bir hiz rampasinda durdurulur. Limit
sonrasinda, motor serbest durus yapar.

0,00 ... 30000,00
rpm

Sifir hiz limiti.

100 =1 rpm
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19.07 Sifir hiz gecikmesi | Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu
fonksiyon, sorunsuz ve hizli restart etmenin gerektigi
uygulamalarda faydalidir. Siirlict, gecikme sirasinda rotorun
pozisyonununu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir Hiz Gecikmesi Olmadan:

Sirlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gergek hizi 19.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina distugunde, suriici kontrol cihazi kapatihr.
inverter modiilasyonu durdurulur ve motor durusa dogru
ilerler.

Hiz

Hiz kontrol cihazi kapali: Motor
serbest durus yapar.

19.06 Sifir hiz limiti

Zaman

Sifir Hiz Gecikmesi ile:

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gergek hizi 19.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina distigunde, sifir hiz gecikme fonksiyonu
aktiflesir. Gecikme sirasinda fonksiyon hiz kontrol cihazini
gerilim yiiklii durumda tutar: Inverter modiilasyon yapar,
motor miknatislanir ve siriicii hizh restart icin hazirdir. Sifir
hiz gecikmesi, 6rnegin joglama iglevi ile kullanilabilir.

Hiz

Hiz kontrol cihazi etkin kalir.
Motor, gercek sifir hiza dogru

yavaslar.
- - - - 19.06 Sifir hiz limiti
P~
Gecikme Zaman
0 ... 30000 ms Sifir hiz gecikmesi. 1=1ms
19.08 Yiksek hiz lim Gergek hiz igin denetim limitini tanimlar. Ayrica, bkz.

parametre 02.13 FBA main sw;, bit 10.

0 ... 30000 rpm Gergek hiz denetim limiti. 1=1rpm
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19.09 Hiz hata degeri

Motor izin verilen maksimum hizini 20.01 Maksimum hiz ve
20.02 Minimum hiz ile birlikte tanimlar (asiri hiz korumast).
Gergek hiz (01.01 Motor hizi rpom), 20.01 veya 20.02
parametresi tarafindan tanimlanan hiz limitini bu
parametrenin degerinden daha fazla asarsa, sirici ASIRI
HIZ hatasi ile agllir.

Ornek: Eger maksimum hiz 1420 d/dak ve hiz agma mariji
300 d/dak ise, sirlicli 1720 d/dak degerinde acar.

Hiz

Hiz agma mariji

20.01

Zaman

20.02

Hiz agma mariji

0,0 ... 10000,0 rpm

Asiri hiz agma marj.

10=1rpm

19.10 Hiz penceresi

Motor hizi pencere denetimi mutlak degerini, yani gergek hiz
ile rampalanmamis hiz referansi arasindaki farkin (07.01
Motor hizi rpm - 03.03 Hiz ref rampasiz) mutlak degerini
tanimlar. Motor hizi bu parametre ile tanimlanan sinirlar
icinde iken 02.24 FBA main sw bit 8 (AT_SETPOINT) sinyali
1'dir. E§ger motor hizi tanimlanan sinirlar iginde degil ise bit 8,
0 seklindedir.

0 ... 30000 rpm

Motor hiz penceresi denetimi igin mutlak deger.

1=1rpm

19.13 Hiz Grbs hatasi

Hiz geri beslemesi veri kaybi durumunda islemi seger.
Not: Bu parametre Uyari veya Hayir olarak ayarlanmissa,
geri bildirim eksikligi dahili hata durumuna yol agar. Dahili
hatayi ortadan kaldirmak ve hiz geri bildirimini tekrar
etkinlestirmek igin 90.70 Enc par yenileme parametresini
kullanin.

Hata

Siirlicii hata ile agar (problem tipine bagh olarak OPSIYON
MOD HAB HATA, ENC 1/2 HATASI, ENC1/2 KABLO veya
HIZ GERIBESLEME).

Uyari

Surict agik gevrim kontroll ile calismaya devam eder ve bir
alarm olusturur (problem tipine bagh olarak OPSIYON MOD
HAB HATA, ENC 1/2 HATASI veya HIZ GERIBESLEMESI).

Hayir

Suriict agik gevrim kontroli ile calismaya devam eder. Hata
veya alarm olusturulmaz. Enkoderin ¢alisma durumu 90.70
Enc par yenileme parametresiyle tekrar etkinlestirilene kadar,
enkoderin hizi sifirdir.
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19.14 Tahmini denetim Enkoder denetimi igin bir etkinlestirme seviyesi tanimlar. Ayni
hizi zamanda, bkz. 19.15 Enk denetim hizi ve 19.16 Hiz fb filt zm

parametreleri.

Sirlict su durumlarda 719.13 Hiz Grbs hatasi'e gore tepki

verir:

« tahmini motor hizi (01.14 Tahmini mot hizi) 19.14
6gesinden daha buylkse VE

« filtrelenmis enkoder hizi* 19.15 6gesinden daha kigukse.

Hiz

99.09

e of14

@ Filtrelenmig
enkoder hizi*, **

*Enkoder 1/2 hizinin filtrelenmis sonucu. Parametre 19.16
Hiz fb filt zm bu hiz igin filtreleme katsayisini tanimlar.
**Normal ¢alismada, filtrelenmis enkoder hizi 01.14
Tahmini mot hizi sinyaline esittir.

Hiz geribesleme denetimi, bu parametre maksimum hiza
ayarlanarak devre disi birakilabilir.

0 ... 30000 rpm Enkoder denetimi igin etkinlestirme seviyesi. 1=1rpm
19.15 Enk denetim hizi Enkoder denetiminde kullanilan enkoder hizi igin bir etkinlestirme
seviyesi tanimlar. Bkz. 19.14 Tahmini denetim hizi parametresi.
0 ... 30000 rpm Enkoder hizi igin etkinlestirme seviyesi. 1=1rpm
19.16  Hiz fb filt zm Enkoder denetiminde kullanilan enkoder hizi filtrelemesi igin
bir zaman sabiti tanimlar. Bkz. 19.14 Tahmini denetim hizi
parametresi.
0 ... 10000 ms Enkoder hiz filtrelemesinin zaman sabiti. 1=1ms
20 Limitler Strtict galigma limitleri.

Ayrica, bkz. Hiz kontrol cihazi ayari bélimi, sayfa 67.

20.01  Maksimum hiz izin verilen maksimum hizi tanimlar. Giivenlik amaciyla, ID run
sonrasinda bu parametre nominal motor hizindan (parametre
99.09 Mot nom hizi) 1,2 kat daha buyUk bir degere ayarlanir.

-30000 ... 30000 rpm | Maksimum hiz. 1=1rpm
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20.02

Minimum hiz

Izin verilen minimum hizi tanimlar. Giivenlik amaciyla, ID run
sonrasinda bu parametre nominal motor hizindan (parametre
99.09 Mot nom hizi) 1,2 kat daha biyik bir degere ayarlanir.

-30000 ... 30000 rpm

Minimum hiz.

1=1rpm

20.03

Pozitif hiz aktv

20.03 Pozitif hiz aktv

Pozitif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini seger.
1= Pozitif hiz referansi etkinlestirilir.

0 = Pozitif hiz referansi sifir hiz referansi olarak yorumlanir
(Asagidaki sekilde 03.03 Hiz ref rampasiz, pozitif hiz devreye
alma sinyalinin silinmesinin ardindan sifir olarak
ayarlanmistir). Farkli kontrol modlarinda iglemler:

Hiz kontrolu: Hiz referansi sifir olarak ayarlanmistir ve motor
etkin olan yavaslama rampasinda durdurulur.

Moment kontrolli: Moment sinin sifir olarak ayarlanmigtir ve
kontrol cihazi tarafindan stop edilir.

1 -

20.04 Negatif hiz aktv

03.03 Hiz ref rampasiz

01.08 Enkoder1 hizi

N\

Ornek: Motor ileri dogru dénmektedir. Motoru durdurmak igin
pozitif hiz devreye alma sinyali, bir donanim limit anahtar
tarafindan etkinlestirilir (6rn. dijital giris Gzerinden). EGer
pozitif hiz devreye alma sinyali devre disi olarak kalirsa ve
negatif hiz devreye alma sinyali etkinse, motor yalnizca ters
yoénde donebilir.

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

20.04

Negatif hiz aktv

Negatif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini seger.
Bkz. 20.03 Pozitif hiz aktv parametresi.

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

20.05

Maksimum akim

izin verilen maksimum motor akimini tanimlar.

0,00 ... 30000,00 A

Maksimum motor akimi.

100=1A

20.06

Tork lim sgm

20.07...20.10 parametreleri tarafindan tanimlanan iki moment
seti arasinda sec¢im yapan bir kaynak tanimlar.

0 = 20.07 Maksimum tork 1 ve 20.08 Minimum tork 1 parametreleri
tarafindan tanimlanan moment limitleri gegerlidir.

1= 20.09 Maksimum tork 2 ve 20.10 Minimum tork 2
parametreleri tarafindan tanimlanan moment limitleri
gecerlidir.

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).




Parametreler 175
No. Ad/Deger Aciklama FbEq
20.07 Maksimum tork 1 Sirict maksimum moment limiti 1'yi tanimlar (motor nominal
momentinin ylizdesi olarak). Bkz. 20.06 Tork lim s¢m
parametresi.
0,0 ... 1600,0% Maksimum moment 1. 10=1%
20.08 Minimum tork 1 Siricu minimum tork limiti 1'i tanimlar (motor nominal
momentinin ylizdesi olarak). Bkz. parametre 20.06 Tork lim
sem.
Not: Bu parametrenin %0 olarak ayarlanmasi énerilmez.
Daha iyi performans igin daha duslk bir degere ayarlayin.
-1600,0 ... 0,0% Minimum tork 1. 10=1%
20.09 Maksimum tork 2 Sdiriicti maksimum moment limiti 2'nin kaynagini tanimlar
(motor nominal momentinin ylizdesi olarak). Bkz. 20.06 Tork
lim s¢m parametresi.
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 Al2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
PID ¢ikis 04.05 PID ¢ikig (bkz. sayfa 119). 1073742853
Maks tork1 20.07 Maksimum tork 1 (bkz. sayfa 175). 1073746951
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
20.10 Minimum tork 2 Siricu minimum tork limiti 2'nin kaynagini tanimlar (motor
nominal momentinin yiizdesi olarak). Bkz. parametre 20.06
Tork lim s¢m.
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 Al2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
PID ¢ikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
negmaks tork -20.09 Maksimum tork 2 (bkz. sayfa 175). 1073746949
Min tork1 20.08 Minimum tork 1 (bkz. sayfa 175). 1073746952
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
20.12 P motor lim inverter tarafindan motora beslenen izin verilen maksimum
glict, motor nominal giiciinin ylizdesi olarak tanimlar.
0,0 ... 1600,0% Maksimum motor glcu. 10=1%
20.13 P generatér lim Motor tarafindan invertere beslenen izin verilen maksimum
glict, motor nominal giiclinlin ylizdesi olarak tanimlar.
0,0 ... 1600,0% Maksimum jenerator glicu. 10=1%
21 Hiz ref Hiz referansi kaynagi ve 6lgekleme ayarlari; motor
potansiyometre ayarlari.
21.01  Hizrefl sgm Hiz referans 1 icin kaynak seger. Ayrica, bkz. parametre
21.03 Hiz ref1 fonk.
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Sifir Sifir hiz referansi. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
Fre girisi 02.20 Frekans girisi (bkz. sayfa 109). 1073742356
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
Panel 02.34 Panel ref (bkz. sayfa 114). 1073742370
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
Mot pot 03.18 Mot pot hiz ref (bkz. sayfa 119). 1073742610
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
21.02 Hiz ref2 sgm Hiz referansi 2 igin kaynak secer.
Sifir Sifir hiz referansi. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
Frek girisi 02.20 Frekans girisi (bkz. sayfa 109). 1073742356
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
Panel 02.34 Panel ref (bkz. sayfa 114). 1073742370
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
Mot pot 03.18 Mot pot hiz ref (bkz. sayfa 119). 1073742610
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
21.03 Hizref1 fonk Hiz referansi 1 olarak kullaniimak lzere, 21.01 Hiz ref1 sgm
ve 21.02 Hiz ref2 s¢m parametreleri tarafindan segilmis
referans kaynaklari arasindan matematiksel bir fonksiyon
seger.
Ref1 21.01 Hiz ref1 sgm tarafindan segilen sinyal, hiz referansi 1 0
gibi kullanilir.
Toplama Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak 1
kullanilir.
Cikartma Referans kaynaklarinin farki ([21.071 Hiz ref1 s¢m] - [21.02 2
Hiz ref2 sgm]), hiz referansi 1 olarak kullanilir.
Carpma Referans kaynaklarinin garpimi, hiz referansi 1 olarak 3
kullanilir,
Min Referans kaynaklarinin en kigligu, hiz referansi 1 olarak 4

kullanilir,
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Maks Referans kaynaklarinin en blyugu, hiz referansi 1 olarak 5
kullanilir.
21.04 Hiz ref1/2 fonk Hiz referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi konfiglire eder.
(Referans kaynaklari, sirasiyla 21.01 Hiz ref1 s¢m ve 21.02
Hiz ref2 sgm parametreleri tarafindan tanimlanir.)
0 = Hiz referansi 1
1 = Hiz referansi 2
DI1 DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
DI4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
21.05 Hiz paylasimi Hiz referansi 1/2 igin 6lgeklendirme faktérini tanimlar (hiz
referansi 1 veya 2 tanimlanan deger ile ¢arpilir). Hiz referansi
1 veya 2 21.04 Hiz ref1/2 fonk parametresi ile segilir.
-8,000 ...8,000 Hiz referansi 6lgekleme faktori. 1000 =1
21.07 Hzrefjog1 Joglama islevi 1 igin hiz referansini tanimlar. Joglama
hakkinda ayrintili bilgi i¢in, bkz. sayfa 86.
-30000...30000 rpm | Joglama islevi 1 igin hiz referansi. 1=1rpm
21.08 Hzrefjog2 Joglama islevi 2 igin hiz referansini tanimlar. Joglama
hakkinda ayrintili bilgi i¢in, bkz. sayfa 86.
-30000 ... 30000 Joglama islevi 2 igin hiz referansi. 1=1rpm
rpm
21.09 Hiz ref mtlk min Hiz referansi igin mutlak minimum limiti tanimlar.
Limitli hiz referansi
(2100 Hiz referansi
Hiz ref mtlk min)
2002
Minimum hiz




178 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
0 ... 30000 rpm Hiz referansi igin mutlak minimum limit. 1=1rpm
21.10 Mot pot fonk Motor potansiyometresi degerinin, striiciiniin kapatiimasi
lizerine saklanip saklanmadigini seger.
Reset Sdrlcinin kapatilmasi, motor potansiyometresinin degerini | 0
resetler.
Kaydet Motor potansiyometresi degeri, suriictiniin kapatiimasi 1
Uzerine saklanir.
21.11 Mot pot yukari Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini seger.
Dl4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gdsterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
21.12 Mot pot asagi Motor potansiyometresi asagdi sinyali kaynagini seger.
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
22 Hiz ref rampasi Hiz referansi rampa ayarlari.
22.01 Kalks/durus se¢ 22.02...22.05 parametreleri tarafindan tanimlanan iki
hizlanma/yavaslama sireleri arasinda gegis yapan kaynagi
seger.
0 = Hizlanma siiresi 1 ve yavaslama suresi 1 gegerlidir.
1 = Hizlanma suresi 2 ve yavasglama suresi 2 gecerlidir.
DI DI1 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 D12 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
22.02 Kalkis zm 1 Hizlanma siresi 1'i, hizi sifirdan 19.01 Hiz skalalama
parametresi tarafindan tanimlanan hiz degerine ¢ikarmak igin
gereken sire olarak tanimlar.
Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizh
bir sekilde artarsa motor hizi hizlanma oranini takip eder.
Egder hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha
yavas bir sekilde artarsa motor hizi referans sinyalini takip
eder.
Eger hizlanma suresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suricu, surtict
moment limitlerinin disina gtkmamak icin otomatik olarak
hizlanmay!i uzatir.
Hizlanma siresi 1. 1000=1s

0,000 ... 1800,000
s
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22.03 Durus zm 1 Yavaslama siresi 1'i, hizi 19.01 Hiz skalalama parametresi
tarafindan tanimlanan hiz degerinden sifira dlslrmek igin
gereken sure olarak tanimlar.

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa motor hizi referans sinyalini takip
eder.

Eger referans ayarlanmis yavaslama oranindan daha hizl bir
sekilde degisirse motor hizi yavaslama oranini takip eder.
Eger yavaslama suresi ¢ok kisa ayarlanmigsa siiriict, striict
moment limitlerinin digina gikmamak icin otomatik olarak
yavaslamayi uzatir. Eger yavaglama siresinin ¢ok kisa
olduguna dair bir sliphe varsa DC yiiksek gerilim kontroltiniin
acik oldugundan emin olun (parametre 47.01 Yiiksek ger kntr).
Not: EJer ylksek ataletli bir uygulama igin kisa bir yavaslama
slresi gerekiyorsa, surlictide bir elektrik frenleme opsiyonu
olmalidir, fren kiyici (dahili) ve fren direnci gibi.

0,000...1800,000 s | Yavaglama suresi 1. 1000=1s
22.04 Kalkig zm 2 Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz parametre 22.02 Kalkis zm 1.
0,000...1800,000 s | Hizlanma siiresi 2. 1000=1s
22.05 Durus zm 2 Yav:;@lama suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 22.03 Durus
zm1.

0,000...1800,000 s | Yavaslama slresi 2. 1000=1s
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22.06 S ramp kalkis 1 Hizlanma baslangicinda hizlanma rampasinin seklini tanimlar.
0 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve
yavas rampalar igin uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisi rampasinin her iki
ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga

bulunur.
Hizlanma:
Dogrusal rampa:
Par. 22.07=0s
Hiz

Dogrusal rampa:
Par. 22.06=0s

S-egrisi rampasi:
Par. 22.07>0s

S-egrisi rampasi:

/ Par. 22.06>0s

Zaman

Yavaslama:

H
"z Dogrusal rampa:

/ Par. 22.08>0s

S-egrisi
rampasi:

Par. 22.08=0s Dogrusal rampa:

Par. 22.09>0s

/

S-egrisi rampasi:

Par. 22.09=0s \

Zaman
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0,000...1800,000 s | Hizlanma baslangicinda rampa sekli. 1000=1s
22.07 S ramp kalkis 2 Hizlanma sonunda hizlanma rampasinin seklini tanimlar.
Bkz. 22.06 S ramp kalkis 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Hizlanma sonunda rampa sekli. 1000=1s
22.08 S ramp durus 1 Yavaslama baslangicinda yavaslama rampasinin seklini
tanimlar. Bkz. 22.06 S ramp kalkis 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Yavaslama baslangicinda rampa sekli. 1000=1s
22.09 S ramp durus 2 Yavaglama sonunda yavaglama rampasinin seklini tanimlar.
Bkz. 22.06 S ramp kalkis 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Yavaslama sonunda rampa sekli. 1000=1s
22.10 Jog kalkis zm Joglama islevi igin hizlanma suresini, yani hizin sifirdan 79.01
Hiz skalalama parametresi ile tanimlanan hiz dederine
cikmasi igin gereken sureyi tanimlar.
0,000...1800,000 s | Joglama igin hizlanma siresi. 1000=1s
2211  Jog durus zm Joglama islevi igin yavaglama siresini, yani hizin 19.01 Hiz
skalalama parametresi ile tanimlanan hiz degerinden sifira
diismesi icin gereken siireyi tanimlar.
0,000...1800,000 s | Joglama igin yavaslama siresi. 1000=1s
2212  Acil stop zm Acil durdurma OFF3 etkinlestiriimesi durumunda siriclniin
durdurulacagi slreyi tanimlar (yani hizin 19.01 Hiz skalalama
parametresi ile tanimlanan degerden sifira dismesi igin
gereken sure). Acil durdurma etkinlestirme kaynagi 70.13 Acil
stop off3 parametresi ile segilir. Acil durdurma ayni zamanda
fieldbus araciliiyla etkinlestirilebilir (02.22 FBA main CW
veya 02.36 EFB ana cw).
Not: Acil durdurma OFF1 etkin rampa suresini kullanir.
0,000...1800,000 s | Acil durdurma OFF3 yavaslama sdresi. 1000=1s
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23 Hiz kontrol

Hiz kontrol cihazi ayarlari.
Otomatik ayar fonksiyonu igin, bkz. parametre
23.20 Pl ayar modu.

23.01 Oransal kazang P

Kontrol cihazi
cikist =K, x e

%

Hiz kontrol cihazi oransal kazanimini (K;,) tanimlar. Cok
blyuk kazang hizda salinim meydana getirebilir. Asagidaki
sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gdsterir.

Kazang = Kp =1
T, = Entegrasyon siiresi = 0
Tp= Tlrev siresi =0

Hata degeri

Kontrol cihazi ¢ikigi

e = Hata degeri

Zaman

Egder kazanim 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10
degisim (referans - gercek deger) hiz kontrol cihazi gikisinin
%10 degismesine neden olur.

Not: Bu parametre hiz kontrolorii otomatik ayar fonksiyonu
tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz. 23.20 Pl ayar
modu parametresi.

0,00 ... 200,00

Hiz kontrol cihazi igin oransal kazanim. 100 =1
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23.02 Integral siire

%

Kpxe

Kpxe

Proses hiz kontrol cihazi igin integral stresini tanimlar.
Entegrasyon siresi, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabit
ve hiz kontrol cihazi oransal kazanimi 1 iken degisme oranini
tanimlar. Integral siire kisaldikga siirekli hata degerinin
diizeltiimesi de hizlanir. integral siirenin gok kisa olmasi
kontrolli dengesiz hale getirir.

Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmigsa kontrol
cihazinin | kismi pasiftir.

Kontrol cihazi gikiginin sinirlanmig olmasi durumunda sarma
engelleme entegratori durdurur. Bkz. 06.05 Limit word1.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol cihazi gikigini gosterir.

Kontrol cihazi gikisi
Kazang = Kp =1
T, = Entegrasyon siiresi = > 0

Tp= Turev siiresi = 0

e = Hata degeri

7 VZaman

Not: Bu parametre hiz kontrol6rlii otomatik ayar fonksiyonu
tarafindan otomatik olarak ayarlanir. Bkz. 23.20 Pl ayar
modu parametresi.

0,00 ... 600,00 s

Hiz kontrol cihazi igin integral stre. 100=1s
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23.03 Tdrev siresi

Ae
K, X% T X —
P D T.

Hiz kontrol cihazi tiirev siresini tanimlar. Hata degeri

degistiginde tiirev alma kontrol cihazi gikisini giiglendirir.
Turev slresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz

sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa PID
kontrol cihazi olarak galisir. Turev, kontrollin bozucu etkilere
daha fazla tepki vermesini saglar.

Hiz hatasi tirevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla dugik
gegis filtresi ile filtrelenmelidir.

durumlarda hiz kontrol cihazi ¢ikigini gésterir.

%

Kontrol cihazi ¢ikisi

v, Hata degeri

kontrol cihazi ¢ikisi o kadar ¢ok glglendirilir. EGer tiirev siresi

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi

Kpxe e = Hata degeri

T Zaman

Kazang = Kp =1

T, = Bitlinlesme siresi > 0

Tp= Tirev siresi D > 0

Ts= Ornekleme siiresi = 250 ps

Ae = Iki 6rnek arasi hata degerindeki degisim

Not: Bu parametre degerinin, sadece bir puls enkoder
kullanildigr durumlarda degistiriimesi tavsiye edilir.

0,000 ... 10,000 s

Hiz kontrol cihazi igin tlrev siresi.

1000=1s

23.04 D filtre zm

Turev filtre slresi sabitini tanimlar. Bkz. 23.03 Tiirev siiresi
parametresi.

0,0 ... 1000,0 ms

Tdrev filtresi zaman sabiti.

10=1ms
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23.05 Kalkis komp D Hizlanma/(yavaslama) kompanzasyonu igin tiirev siresini
tanimlar. Hizlanma sirasindaki ataleti kompanse etmek igin
hiz kontrol cihazi ¢ikisina referansin bir tlrevi eklenir. Tilrev
alma prensibi 23.03 Tiirev siiresi parametresi igin
aciklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve sirilen
makinenin mekanik sire sabitleri toplaminin %50-100'U
arasinda bir degere ayarlayin.

Asagidaki sekil yliksek atalete sahip bir ylik, rampa boyunca
hizlandirildiinda meydana gelen hiz tepkilerini gosterir.
Hizlanma kompanzasyonu yok:

% )

— — Hizreferansi

Gergek hiz

Zaman

Hizlanma kompanzasyonu var:

% )

— Hiz referansi

Gergek hiz

Zaman

0,00...600,00 s Hizlanma kompanzasyonu tirev suresi. 100=1s

23.06 Kalkis komp F zm Hizlanma(/yavaslama) kompanzasyonu igin turev filtresi
zaman sabitini tanimlar. Bkz. parametre 23.03 Tlirev siiresi
ve 23.05 Kalkis komp D.

Not: Bu parametre hiz kontrolérli otomatik ayar fonksiyonu
tarafindan otomatik olarak ayarlanir (Kullanici modunda
gergeklestirildiginde). Bkz. 23.20 Pl ayar modu parametresi.

0,0 ... 1000,0 ms Hizlanma kompanzasyonu igin tlrev filtresi zaman sabiti. 10=1ms
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23.07 Hiz hata filt zm Hiz hatasi disuk gegis filtresi zaman sabitini tanimlar.
Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz 6lgimiinde
olasi parazitler hiz hata filtresi ile filtrelenebilir. Filtre ile
dalgalanmalarin dustrilmesi, hiz kontrol cihazinin
ayarlanmasi ile ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre
sUresi sabiti ile yuksek hizlanma suresi birbiri ile gelisir. Cok
uzun filtre siresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
0,0 ... 1000,0 ms Hiz hatasi filtreleme zaman sabiti. 0 = filtreleme pasif. 10=1ms
23.08 Hiz ekleme Rampadan sonra eklenecek bir hiz referansi tanimlar.
Not: Guvenlik nedeniyle ek, stop fonksiyonlari etkinken
uygulanmaz.
Sifir Sifir hiz eki. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
23.09 Maks tork hiz kn Maksimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.
-1600,0 ... 1600,0% | Maksimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti. 10=1%
23.10 Min tork hiz knt Minimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momentini tanimlar.
-1600,0 ... 1600,0% | Minimum hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti. 10=1%
23.11  Hiz hata pencere Hiz hata penceresi kontroliinu etkinlestirir veya devre digi birakir.
Hiz hata penceresi kontrolli, moment kontrollu strlcu igin hiz
denetim fonksiyonu olusturur. Hiz hata degerini (hiz referansi
— gergek hiz) denetler. Normal galisma araliginda pencere,
hiz kontrolér girisini sifirda tutar. Hiz kontroléri sadece
asagidaki durumlarda harekete gegirilir
* hiz hatasi, penceresinin Ust sinirini (23.12 Hiz hata pen
ylik parametresi) asarsa veya
» negatif hiz hatasinin mutlak degeri pencerenin alt sinirini
(23.13 Hiz hata pen asa) asarsa.
Hiz hatasi pencerenin disina ¢iktiginda hata de@erinin fazla
gelen kismi hiz kontrolériine baglanir. Moment segici, hiz
kontrol6riinuin, kendi giris ve kazancina (23.01 Oransal kazang P
parametresi) gore urettigi referans terimini moment referansina
ekler. Sonug sirlicl igin dahili moment referansi olarak kullanilir.
Ornek: Bir yiik kaybi oldugunda siiriiciiniin dahili referansi
motor hizinin asir artisina engel olmak lizere dusuraldr.
Pencere kontroll pasif olsaydi, motor hizi striictinin hiz
limitine ulagsana kadar artardi.
Pasif Hiz hata penceresi kontrolu pasif. 0
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Mutlak Hiz hata penceresi kontroll etkin. 23.12 Hiz hata pen yiik ve |1
23.13 Hiz hata pen asa parametreleri tarafindan tanimlanan
sinirlar mutlaktir.

Relatif Hiz hata penceresi kontroll etkin. 23.12 Hiz hata pen yiik ve |2
23.13 Hiz hata pen asa parametreleri tarafindan tanimlanan
sinirlar hiz referansina baglidir.

23.12 Hiz hata pen yik Hiz hata penceresinin Ust sinirini tanimlar. 23.711 Hiz hata
pencere parametresinin ayarina bagli olarak, ya mutlak bir
degerdir ya da hiz referansina baglidir.

0 ... 3000 rpm Hiz hata penceresinin Ust siniri. 1=1rpm

23.13 Hiz hata pen asa Hiz hata penceresinin alt sinirini tanimlar. 23.11 Hiz hata
pencere parametresinin ayarina bagli olarak, ya mutlak bir
degerdir ya da hiz referansina baghdir.

0 ... 3000 rpm Hiz hata penceresinin alt siniri. 1=1rpm

23.14 Disme orani Sarkma hizini tanimlar (Motor nominal hizinin yiizdesi
olarak). Sarkma, surtict yiku arttikga strticinin hizini
hafifge disUrur. Belli bir galisma noktasinda gergek hizin
azalmasi sarkma hiz ayarina ve siriict ylikine baghdir (=
moment referansi / hiz kontrolér ¢ikist). %100 hiz kontrol
cihazi gikisinda, sarkma nominal seviyededir, yani bu
parametrenin degerine esittir. Sarkma etkisi, yukin
azalmasiyla birlikte sifira dogru dogrusal olarak azalir.
Birden fazla siriicl tarafindan galistirilan Master/Follower
uygulamasinda yuk paylasimini ayarlamak igin sarkma orani
kullanilabilir. Master/Follower uygulamasinda motor saftlar
birbirine baglanir.

Bir prosesin dogru sarkma hizi pratikte her duruma gére ayri
ayri bulunmalidir.

Hiz azalmasi = Hiz kontrolor ¢ikisi x Sarkma x Maks. hiz
Ornek: Hiz Kontrolér gikisi %50'dir, sarkma hizi %1, siiriiciiniin maksimum hizi 1500 rpm.
Hiz dislist = 0,50 x 0,01 x 1500 rpm = 7,5 rpm

Nominalin yiizdesi
ola‘rak motor hizi
\

Sarkma yok
100% = —— 1 .
Sark_ma-‘ 23.14 Diisme orani
‘ Hiz kontrol cihazi / Sdriici ydkd
| » Clkisi/ %
100%

0,00 ... 100,00% Sarkma orani. 100 = 1%
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23.15 Pl adapt max hiz

23.17 P (min hizda) veya
23.18 | (min hizda)

Hiz kontrol cihazi uyumluludu igin maksimum gergek hiz.
Hiz kontrol cihazi kazanimi ve integral siresi, gercek hiza
g6re uyarlanabilir. Bunun igin, kazanim (23.01 Oransal
kazang P) ve integral siire (23.02 integral siire) belirli
hizlardaki katsayilarla ¢arpilir. Katsayilar, kazanim ve integral
slre icin ayri ayri tanimlanir.

Gergek hiz 23.16 Pl adapt min hiz degerinden kigik veya bu
degere esit olursa, 23.01 Oransal kazang P ve 23.02 Integral
stire sirastyla 23.17 P (min hizda) ve 23.18 | (min hizda) ile
carpilr.

Gergek hiz 23.15 Pl adapt max hiz degerini asar veya bu
degere esit olursa, herhangi bir uyarlama yapilmaz; yani,
23.01 Oransal kazang P ve 23.02 Integral siire bu sekilde
kullanilir.

23.16 Pl adapt min hiz ve 23.15 Pl adapt max hiz arasinda
katsayilar, kirllma noktalari temelinde dogrusal olarak

hesaplanir.

Kp veya T, igin katsayi

1,000

0 23.16 Pl adapt 23.15 Pl adapt
min hiz max hiz

Kp = Oransal kazanim
T, = integral sire

» Gergek hiz
(d/dak)

0 ... 30000 rpm

Hiz kontrol cihazi uyumlulugu igin maksimum gergek hiz.

1=1rpm

23.16 Pl adapt min hiz

Hiz kontrol cihazi uyumlulugu igin minimum gergek hiz. Bkz.
23.15 Pl adapt max hiz parametresi.

0 ... 30000 rpm

Hiz kontrol cihazi uyumluludu igin minimum gergek hiz.

1=1rpm

2317 P (min hizda)

Minimum gercek hizda oransal kazanim katsayisi. Bkz. 23.15
Pl adapt max hiz parametresi.

0,000 ... 10,000 Minimum gergek hizda oransal kazanim katsayisi. 1000 =1
23.18 | (min hizda) Minimum gergek hizda integral siure katsayisi. Bkz. 23.15 P/
adapt max hiz parametresi.
0,000 ... 10,000 Minimum gercek hizda integral slre katsayisi. 1000 =1
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23.20 Pl ayar modu Hiz kontrol cihazinin otomatik ayar fonksiyonunu etkinlestirir.
Otomatik ayar, 23.01 Oransal kazang P, 23.02 Integral siire
ve ayrica 01.31 Mek zm sabiti parametrelerini otomatik olarak
ayarlayacaktir. Kullanici otomatik ayar modu segilirse 23.07
Hiz hata filt zm parametresi de otomatik olarak ayarlanir.
Otomatik ayar rutininin durumu 06.03 Hiz kntr durumu
parametresi tarafindan gosterilir.
UYARI! Otomatik ayar rutini sirasinda motor, _
moment ve akim sinirlarina ulagacaktir. OTOMATIK
AYAR RUTINI GERCEKLESTIRMEDEN ONCE
MOTORU CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP

OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Notlar:

+ Otomatik ayar fonksiyonunu kullanmadan énce asagidaki
parametreler ayarlanmalidir:

* ACS850 (Standart Kontrol Programi) Hizli Baslangig
Kilavuzu'nda agiklandigi gibi baglangi¢ sirasinda
ayarlanan tim parametreler

* 19.01 Hiz skalalama

* 19.03 Motor Hiz filt

« 19.06 Sifir hiz limiti

* 22 Hiz ref rampasi grubundaki hiz referansi rampa
ayarlar

» 23.07 Hiz hata filt zm.

» Bir otomatik ayar talep edilmeden 6nce suriicl yerel moda
getirilmeli ve durdurulmalidir.

+ Bu parametreyle bir otomatik ayar talep ettikten sonra
surlictyl 20 saniye iginde baglatin.

» Otomatik ayar rutini tamamlanana kadar bekleyin (bu
parametre Tamam degerine dontsmustir). Rutin, strict
durdurularak iptal edilebilir.

+ Otomatik ayarlama islevinin ayarladigi parametrelerin
degerlerini kontrol edin.

Ayrica, bkz. Hiz kontrol cihazi ayari bolimi, sayfa 67.

Tamam Ayar talebi yok (normal galisma). 0
Otomatik ayar tamamlandiktan sonra parametre de bu
degere doner.

Sarsintisiz Sarsintisiz galisma igin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi 1
otomatik ayar talebi.

Orta Orta-siki galisma icin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik | 2
ayar talebi.

Dinamik Siki galisma igin 6n ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik ayar | 3
talebi.

Kullanici 23.21 Ayar bant geng ve 23.22 Ayar degeri parametreleri 4
tarafindan tanimlanmis ayarlarla hiz kontrol cihazi otomatik
ayar talebi.

23.21 Ayar bant gens Otomatik ayar icin hiz kontrol6rii bant genisligi, Kullanici

modu (bkz. parametre 23.20 Pl ayar modu).
Daha kisitli hiz kontrol cihazi ayarlarinda daha genis bir bant
genisligi sonuglari.

00,00 ... Kullanicr otomatik ayar modu igin bant genisligini ayarlayin. 100 =1Hz
2000,00 Hz
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23.22 Ayar degeri Otomatik ayar igin hiz kontrol6rl indirmesi, Kullanici modu
(bkz. parametre 23.20 Pl ayar modu).
Guvenli ve yumusak galigmada daha yiiksek indirme sonuglari.
0,0 ... 200,0 Kullanici Kullanici otomatik ayar modu icin hiz kontrolori 10=1
indirme.
24 Moment referansi Moment referans segim, sinirlama ve degistirme ayarlari.
24.01 Tork ref1 sgm Moment referans 1 icin kaynak seger.
Sifir Segili moment referansi yok. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
Panel 02.34 Panel ref (bkz. sayfa 114). 1073742370
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
24.02 Tork ref ek sgm Moment referans eki igin kaynak seger. Referans moment
referansi segiminin ardindan eklendiginden bu parametre hiz
ve moment kontrolii modlarinda kullanilabilir.
Not: Guvenlik nedeniyle referans eki, stop fonksiyonlari
etkinken uygulanmaz.
Sifir Segcili moment referans eki yok. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
Panel 02.34 Panel ref (bkz. sayfa 114). 1073742370
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
PID ¢ikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
24.03 Maksimum tork rf Maksimum moment referansini tanimlar.
0,0 ... 1000,0% Maksimum moment referansi. 10=1%
24.04 Minimum tork ref Minimum tork referansini tanimlar.
-1000,0 ... 0,0% Minimum tork referansi. 10=1%
24.05 Yuk paylagimi Moment referansini gerekli seviyeye dlgeklendirir (moment
referansi secilen deger ile garpilir).
-8,000 ... 8,000 Moment referansi 6lgekleme. 1000 =1
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24.06 Tork rampa yuk Moment referansi yukari rampa siresini tanimlar; érn,
referansin sifirdan nominal motor torkuna artmasi igin gegen
sire.
0,000 ... 60,000 s Moment referansi rampa ¢ikis suresi. 1000=1s
24.07 Tork rampa asagi Moment referansi agagi rampa suresini tanimlar; érn, referansin
nominal motor torkundan sifira dismesi igin gegen sire.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa inig siresi. 1000=1s
25 Kritik hizlar Ornegin, mekanik rezonans sorunlari nedeniyle kaginilan
kritik hizlari veya hiz araliklarini ayarlar.
25.01  Kritik hiz segim Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir.
Ornek: Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm
araliklarinda olan titresimlere sahiptir. StirGcunin titresim hiz
araliklarini gegmesini saglamak igin:
«  kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin,
« kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi
ayarlayin.
Motor hizi
(rom)
1560 |- - - - - - - -
1380 |- - - - - - - -
690 |- - - ] ]
540 |- - L
1 2 3 4 Sdirticti hizi
(rom)
1 | Par. 25.02 = 540 rpm
2 Par. 25.03 = 690 rpm
3 | Par. 25.04 = 1380 rpm
4 | Par. 25.05= 1590 rpm
Pasif Kritik hizlar devre disi birakilr. 0
Devrede Kritik hizlar etkinlestirilir. 1
25.02  Kritik hiz1 dsk Kritik hiz arah@i 1 igin alt limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.03 Kritik hiz1 yiik dederinden kiguk veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 1 igin alt limit. 1=1rpm
rpm
25.03  Kritik hiz1 yik Kritik hiz arahgi 1 igin Ust limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.02 Kritik hiz1 dsk dederinden buyuk veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 1 icin Ust limit. 1=1rpm

rrm
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25.04 Kritik hiz2 dsk Kritik hiz araligi 2 igin alt limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.05 Kritik hiz2 yiik degerinden kuglk veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 2 igin alt limit. 1=1rpm
rpm
25.05 Kiritik hiz2 yik Kritik hiz araligi 2 igin Gst limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.04 Kritik hiz2 dsk degerinden blyilk veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 2 igin Ust limit. 1=1rpm
rpm
25.06 Kritik hiz3 dsk Kritik hiz arahgi 3 igin alt limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.07 Kritik hiz3 yiik degerinden kiglik veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 3 igin alt limit. 1=1rpm
rpm
25.07  Kritik hiz3 yik Kritik hiz araligi 3 i¢in Ust limiti tanimlar.
Not: Bu deger, 25.06 Kritik hiz3 dsk degerinden blyik veya
bu degere esit olmalidir.
-30000 ... 30000 Kritik hiz 3 igin Gst limit. 1=1rpm
rpm
26 Sabit hizlar Sabit hiz segimi ve degerleri.
Aktif bir sabit hiz siirlicii hiz referansina gére 6nceliklidir.
Bkz. Sabit hizlar bolumi, sayfa 61.
26.01 Sabit hz fonk Sabit hizlarin nasil segildigini ve sabit bir hiz uygulanirken
doénuds yonu sinyalinin degerlendirilip degerlendirilmedigini
belirler.
Bit Adi Bilgiler
0 Sabit hiz modu |1 = Birlesik: 26.02, 26.03 ve 26.04 parametreleri tarafindan tanimlanan

¢ kaynak kullanilarak 7 sabit hiz segilebilir.

0 = Ayrik: Siraslyla 26.02, 26.03 ve 26.04 parametreleri tarafindan
tanimlanan kaynaklarla, 1, 2 ve 3 sabit hizlari ayri ayri etkinlestirilir.

Uyumsuzluk durumunda, en kiguk degere sahip sabit hiz 6nceliklidir.

Yon aktif

1 = Start yonu: Sabit hiz igin galisma yonunu belirlemek amaciyla, sabit
hiz ayarinin (26.06...26.12 parametreleri) isareti yon sinyali (ileri: +1,
geri: -1). Omegin, yon sinyali geri ise ve aktif sabit hiz negatifse, siiriici
ileri yonde caligir.

0 = parametre bagli: Sabit hiz galisma yond, sabit hiz ayarinin
(26.06...26.12 parametreleri) isareti tarafindan belirlenir.
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26.02 Sabit hz sgm1 26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, sabit hiz
1'i etkinlestiren bir kaynak seger.
26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken, bu
parametre ve 26.03 Sabit hz sgm2 ve 26.04 Sabit hz sgm3
parametreleri, durumlari sabit hizlari agsagidaki gibi
etkinlestiren u¢ kaynak secer:
Kaynak 26.02 Kaynak 26.03 Kaynak 26.04 Constant speed active
parametresi ile parametresi ile parametresi ile
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz 5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz 7
DI1 DI1 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Di4 DI4 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
26.03 Sabit hz sgm2 26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, sabit hiz
2'i etkinlestiren bir kaynak secer.
26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken, bu
parametre ve 26.02 Sabit hz sgm1 ve 26.04 Sabit hz sgm3
parametreleri, sabit hizlar etkinlestirmek icin kullanilan tg
kaynak seger: Bkz. 26.02 Sabit hz sgm1 parametresindeki sema.
DI1 DI1 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
DI4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
26.04 Sabit hz sgm3 26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, sabit hiz
3'i etkinlestiren bir kaynak secer.
26.01 Sabit hz fonk parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken, bu
parametre ve 26.02 Sabit hz sgm1 ve 26.03 Sabit hz scm2
parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek igin kullanilan t¢
kaynak secer: Bkz. 26.02 Sabit hz sgm1 parametresindeki
sema.
DI1 DI1 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337




194 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
DI2 DI2 dijital girisi (02.071 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

26.06 Sabit hz1 Sabit hiz 1'yi tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 1. 1=1rpm
rpm

26.07 Sabit hz2 Sabit hiz 2'yi tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 2. 1=1rpm
rpm

26.08 Sabit hz3 Sabit hiz 3'G tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 3. 1=1rpm
rpm

26.09 Sabit hz4 Sabit hiz 4'G tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 4. 1=1rpm
rpm

26.10 Sabit hz5 Sabit hiz 5'i tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 5. 1=1rpm
rpm

26.11  Sabit hz6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 6. 1=1rpm
rpm

26.12 Sabit hz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar.
-30000 ... 30000 Sabit hiz 7. 1=1rpm
rpm

27 Proses PID Proses PID kontroli konfiglirasyonu.

Ayrica, bkz. Proses PID kontrolii bolum, sayfa 71.

27.01 PID Set segimi PID kontrol6ri icin set dederi kaynadi (referans) secer.
Sifir Sifir referans. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
Panel 02.34 Panel ref (bkz. sayfa 114). 1073742370
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
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27.02 PID gr besl fonk Son proses geri beslemesinin, 27.03 PID grbls 1 kayn ve
27.04 PID grbls 2 kayn parametreleri tarafindan segilen iki
kaynaktan nasil hesaplandigini tanimlar.

Gergek1 Proses geri beslemesi 1 kullanilir. 0
Toplama Geri besleme 1 ve geri besleme 2 toplami. 1
Cikartma Geri besleme 2, geri besleme 1'den ¢ikarilir. 2
Carpma Geri besleme 1, geri besleme 2 ile garpilr. 3
bdélme Geri besleme 1, geri besleme 2'ye bolundr. 4
Maks Geri besleme kaynaklarinin en bayugu kullanihr. 5
Min Geri besleme kaynaklarinin en kiigiga kullanilir. 6
Kok ¢ikartma (Geri besleme 1 — geri besleme 2) degerinin karekdku. 7
Kok toplama Geri besleme 1'in karekdku + geri besleme 2'nin karekoka. 8

27.03 PID grbls 1 kayn Proses geri beslemesi 1'in kaynagini secer.
Sifir Sifir geri besleme. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 Al2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
Proses degis1 04.06 Proses degisk1 (bkz. sayfa 119). 1073742854
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

27.04 PID grbls 2 kayn Proses geri beslemesi 2'nin kaynagini seger.
Sifir Sifir geri besleme. 0
Al1 skala 02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109). 1073742341
Al2 skala 02.07 Al2 skala (bkz. sayfa 109). 1073742343
FBA ref1 02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113). 1073742362
FBA ref2 02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113). 1073742363
D2D ref1 02.32 D2D ref1 (bkz. sayfa 114). 1073742368
D2D ref2 02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114). 1073742369
EFB ref1 02.38 EFB main ref1 (bkz. sayfa 118). 1073742374
EFB ref2 02.39 EFB main ref2 (bkz. sayfa 118). 1073742375
Proses degis1 04.06 Proses degisk1 (bkz. sayfa 119). 1073742854
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

27.05 PID Grbs1 maks Proses geri beslemesi 1 icin maksimum deger.
-32768,00 ... Proses geri beslemesi 1 icin maksimum deger. 100 =1
32768,00

27.06 PID Gbrs1 min Proses geri beslemesi 1 icin minimum deger.
-32768,00 ... Proses geri beslemesi 1 icin minimum deger. 100 =1

32768,00
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27.07 PID grbs2 maks Proses geri beslemesi 2 igin maksimum deger.
-32768,00 ... Proses geri beslemesi 2 igin maksimum deger. 100 =1
32768,00
27.08 PID grbs2 min Proses geri beslemesi 2 igin minimum deger.
-32768,00 ... Proses geri beslemesi 2 icin minimum deger. 100 =1
32768,00
27.09 PID Gbrs kazanci Proses PID kontrolérii son geri besleme degerini
olgeklendirmek igin carpan.
-32.768 ... 32.767 | PID geri besleme kazanimi. 1000 =1
27.10 PID Gbrs Filtz Proses geri beslemesinin PID kontrol&riine baglandigi filtre
icin zaman sabitini tanimlar.
0,000...30,000 s Filtreleme slre sabiti. 1000=1s
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
631 -1/ Filtrelenmis sinyal
[——; t
T
o=Ix(1-etM)
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikis!
t = slre
T = filtreleme siire sabiti
2712 PID kazanci Proses PID kontrol cihazinin kazanimini tanimlar. Bkz.
parametre 27.13 PID | zm.
0,00 ... 100,00 PID kontroléri icin kazanim. 100 =1
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27.13 PID I zm Proses PID kontrol cihazi igin bir integral siire tanimlar.

Hata/Kontrol cihazi gikisi

| = kontrol cihaz girisi (hata)
O = kontrol cihazi gikisi

G = kazang

Ti = integral sire

Zaman

Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi "I" bélimiini devre digi
birakir ve PID kontrolériini bir PD kontrolériine déndstardr.

0,00 ... 320,00 s integral siire. 100=1s

27.14 PIDDzm Proses PID kontrol cihazinin tiirev suresini tanimlar. Kontrol
cihazi gikisi turev bileseni asagidaki formule gore iki ardigik
hata degerine (Ex_4 and Ek) dayanmaktadir:

PID TUREV SURE x (Ek - Ex.1)/Ts,

Ts =12 ms 6rnekleme siresi

E= Hata = Proses referansi — proses geri besleme.

0,00 ... 10,00 s Turev siresi. 100=1s

27.15 PID D filt Proses PID kontrol cihazinin tiirev bilesenini diizlestirmek igin
kullanilan tek kutuplu filtrenin zaman sabitini tanimlar.

%
? Filtrelenmemis sinyal

100

63 Filtrelenmis sinyal

O=1x(1-e'M

| = filtre girisi (adim)

O = filtre gikisi

t = slre

T = filtreleme siire sabiti

0,00...10,00 s Filtreleme slre sabiti. 100=1s

27.16 PID hata tersle PID hata tersine gevirme. Bu parametre tarafindan secilen
kaynak agikken, PID kontroléri girisindeki hata (proses set
degeri — proses geri beslemesi) ters gevrilir.
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Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
27.17 PID modu PID kontroldrii gikis trimleme fonksiyonunu etkinlestirir. Trim
kullanarak surticl referansinda diizeltici bir faktdr uygulamak
mimkuinddr.
Direk Oransal trimleme kullaniimiyor. 0
Oransal hiz PID kontroléri gikisi, hizla orantili olarak trimlenir. 1
Oransal moment PID kontroléri gikisi, momentle orantili olarak trimlenir. 2
27.18 PID maks PID kontrolér ¢ikigi igin maksimum limiti tanimlar. Minimum
ve maksimum limitleri kullanarak ¢alisma araligini sinirlamak
mimkuinddr.
-32768,0 ... PID kontroldr ¢ikisi igin maksimum limit. 10=1
32768,0
27.19 PID min PID kontrolér ¢ikigi igin minimum limiti tanimlar. Bkz.
parametre 27.18 PID maks.
-32768,0 ... PID kontrolér ¢ikisi igin minimum limit. 10=1
32768,0
27.20 PID bal aktif PID dengeleme referansini (bkz. 27.21 PID bal ref
parametresi) etkinlestiren bir kaynak secer.
1 = PID dengeleme referansi etkin.
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile g6sterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
27.21 PID bal ref PID dengeleme referansini tanimlar. 27.20 PID bal aktif
parametresi tarafindan segilen kaynak 1 ise PID kontrol
cihazi ¢ikigi bu degere ayarlidir.
-32768,0 ... PID dengeleme referansi. 10=1
32768.0
27.22  Uyku modu Uyku fonksiyonunu etkinlestirir.
Hayir Uyku fonksiyonu pasif. 0
Dahili Uyku fonksiyonu, 27.23 Uyku seviyesi ve 27.24 Uyku 1
gecikmesi parametreleri tarafindan tanimlandigi sekilde
otomatik olarak etkinlestirilir veya devre disi birakilir. Uyku ve
uyanma gecikmeleri (27.24 Uyku gecikmesi ve 27.26
Uyanma gecikmesi) etkindir.
Harici Uyku fonksiyonu, 27.27 Uyku aktif parametresi tarafindan 2
secilen kaynak ile etkinlestirilir. Uyku ve uyanma gecikmeleri
(27.24 Uyku gecikmesi ve 27.26 Uyanma gecikmesi) etkindir.
27.23 Uyku seviyesi Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. Motor hizi, uyku
gecikmesinden (27.24 Uyku gecikmesi) daha uzun bir siire bu
degerin altindaysa, surtici uyku moduna geger.
-32768,0 ... Uyku start seviyesi. 10=1rpm

32768,0 rpm
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27.24  Uyku gecikmesi Uyku start fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bkz. 27.23
Uyku seviyesi parametresi. Motor hizi uyku seviyesinin altina
distigunde sayag start eder. Motor hizi uyku seviyesini
astiginda sayag resetler.
0,0...360,0s Uyku start gecikmesi. 10=1s
27.25 Uyanma seviyesi Uyku fonksiyonu igin uyanma limitini tanimlar. Proses gergek
degeri, uyanma seviyesinin Ustlinde uyanma gecikmesinden
(27.26 Uyanma gecikmesi) daha uzun stre kalirsa surlcu uyanir.
0,0 ... 32768,0 Uyanma seviyesi. 10=1
27.26 Uyanma gecikmesi | Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. 27.25
Uyanma seviyesi parametresi. Proses gercek degeri uyanma
seviyesinin altina diistigiinde uyanma sayaci start eder. Proses
gercek degeri uyanma seviyesini astiginda sayag resetlenir.
0,0...360,0 s Uyanma gecikmesi. 10=1s
27.27 Uyku aktif 27.22 Uyku modu parametresi Harici olarak ayarliyken, uyku
modunu etkinlestirmek igin kullanilabilecek bir kaynak tanimlar.
DI1 DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
DI4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
27.30 PID aktif PID kontrol islemini etkinlestiren bir kaynagi tanimlar.
Varsayilan olarak, surtict galisirken PID kontroll aktiftir.
1 = PID islemi aktif.
Di4 DI4 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 720). 1073939969
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
30 Hata fonksiyonlari | Cesitli hata durumlari sonrasinda stirlictiniin davranisini
seger.
30.01 Dis hata Harici hata sinyali igin bir kaynak secer.
0 = Harici hata ile agma
1 = Harici hata yok
DI1 DI1 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Di4 DI4 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
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DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).

DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).

DIO6 DIO6 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).

Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -

Pointer

30.02 Guvenli hiz ref 13.32 Al denetim fonk, 30.03 Lokal knt kaybi veya bir alarm
Uizerine 50.02 Hab kayip fonk denetim parametrelerinin Giivenli
hiz ayari ile kullanilan guivenli hiz referansini tanimlar. Bu hiz,
parametre Glivenli hiz olarak ayarlandiginda kullanilir.

-30000 ... 30000 Guvenli hiz referansi. 1=1rpm

rpm

30.03 Lokal knt kaybi Surticuniin kontrol paneli veya PC araci haberlesme
kesintisine nasil tepki verecegini seger.

Hayir Eylem olmaz. 0

Hata Sirtcti LOKAL KONT KAYBI hatasi ile agllir. 1

Givenli hiz Sirliici LOKAL KONT KAYBI alarmi Uretir ve hizi, 30.02 2
Giivenli hiz ref parametresi tarafindan tanimlanan hiza
ayarlar.

UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda calismaya
A devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

Son hiz Sirlicl, LOKAL KONT KAYBI alarmi Uretir ve hizi, striiciinin | 3
calistigi seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye tzerinden
hesaplanan ortalama hiza gére belirlenir.

UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda calismaya
A devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.

30.04 Mot faz kaybi Motorda faz kaybi tespit edildiginde surliciiniin nasil tepki
verecegini seger.

Hayir Eylem olmaz. 0

Hata Sirtcl, MOTOR FAZI hatasi ile agilr. 1

30.05 Toprak hatasi Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi ya da akim
dengesizligi tespit edildiginde siricinin nasil tepki
verecegini seger.

Hayir Eylem olmaz. 0

Uyari Sirlct, TOPRAK HATASI alarmi Uretir. 1

Hata Sirtict, TOPRAK HATASI'nda agilir. 2

30.06 Besleme hatasi Besleme faz kaybi tespit edildiginde siriiciniin nasil tepki
verecegini seger.

Hayir Eylem olmaz. 0

Hata Sirtcl, BESLEME FAZI hatasi ile agilir. 1
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30.07 STO durumu

Bir veya her iki Glivenli moment kapatma (STO) sinyalinin

olmadigini algilayan suriiciiniin nasil tepki verecegini belirler.

Not: Bu parametre yalnizca denetim igindir. Bu parametre
degeri Hayir olarak ayarlanmis olsa dahi, Guivenli moment
kapatma islevi etkinlesebilir.

Not: Suriici denetleme birimine harici olarak gti¢ saglaniyor,
ancak suruclye ana gig bagh degilse, STO1 KAYIP ve STO2
KAYIP hatalari devre disi birakilir.

Guvenli moment kapatma islevi ile ilgili genel bilgi igin, bkz.
surticinin Donanim el kitabi ve Uygulama kilavuzu -
ACSM1, ACS850 ve ACQ810 siiriicliler icin Glivenli moment
kapatma islevi (3AFE68929814 [ingilizce]).

Hata

STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda,
sUrticti STO AKTIF ile acar.

Alarm

Sirici calsiyor:

STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda,
surtici STO AKTIF ile acar.

Sdrici durduruldu:

STO sinyallerinin ikisi de yoksa, siiriicii STO AKTIF alarmi
verir. Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, sirici STO1 KAYBI
veya STO2 KAYBI ile acar.

Hayir

Sirlcu galisiyor:

STO sinyallerinden biri veya ikisi birden kayboldugunda,
surlct STO AKTIF ile agar.

Sdrict durduruldu:

STO sinyallerinin ikisi de yoksa, herhangi bir eylem yapiimaz.
Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, stirlicii STO1 KAYBI veya
STO2 KAYBI ile agar.

Yalnizca Alarm

STO sinyallerinin ikisi de yoksa, siiriicii STO AKTIF alarmi
verir. Sinyallerin yalnizca biri kayipsa, sirici STO1 KAYBI
veya STO2 KAYBI ile acgar.

30.08

Kablolama veya
topraklama

Hatali giris guicii ve motor kablo baglantisi ya da motor
kablosu veya motorda topraklama hatasi durumunda
surtictnln nasil tepki verecegini belirler.

Not: Suriclyu DC baglantisiyla beslerken, rahatsiz edici
hata tetiklenmelerini 6nlemek icin bu parametreyi Hayir olarak
ayarlayin. Daha fazla bilgi igin, bkz. ACS850-04 siirticliler igin
genel DC konfigiirasyonu uygulama

kilavuzu (3AUA0000073108 [ingilizce]).

Hayir

Eylem olmaz.

Hata

Siirlici, KABLOLAMA VEYA TOPRAKLAMA HATASI'nda
acihr.
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30.09 Sikisma fonk Sdricuniin bir motor sikisma durumuna nasil tepki
gOsterecegini seger.
Sikisma durumu asagidaki gibi tanimlanir:
« Surici sikisma akim limitindedir (30.70 Sikisma akim Imt)
ve
« cikis frekansi 30.11 Sikisma frekansi parametresi
tarafindan ayarlanan seviyenin altindaysa ve
« yukaridaki kosullar 30.712 Sikisma zamani parametresi
tarafindan ayarlanandan daha uzun bir siire gegerli ise.
Bkz. Sikisma korumasi (30.09...30.12 parametreleri) bélima,
sayfa 85.
Bit Fonksiyon
0 Denetim aktif (Denetimi devreye al)
0 = Pasif: Denetim pasif.
1 = Devrede: Denetim devrede.
1 Uyar aktif (Uyariyi etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: Sikisma durumunda stirlict bir alarm Uretir.
2 Hata aktif (Hatay! etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: Sikisma durumunda surlicti hata ile agar.
30.10 Sikigma akim Imt Motor nominal akiminin ylizdesi olarak sikisma akim limiti.
Bkz. 30.09 Sikisma fonk parametresi.
0,0 ... 1600,0% Sikisma akim limiti. 10=1%
30.11  Sikisma frekansi Sikisma frekans limiti. Bkz. 30.09 Sikisma fonk parametresi.
Not: Limitin 10 Hz'nin altina ayarlanmasi énerilmez.
0.5 ... 1000,0 Hz Sikigma frekans limiti. 10=1Hz
30.12 Sikisma zamani Sikisma zamani. Bkz. 30.09 Sikisma fonk parametresi.
0...3600s Sikisma zamani. 1=1s
31 Motor termik korum | Motor sicaklik élglimi ve termik koruma ayarlari.
31.01  Motisi 1 koruma Motor termik korumasi 1 tarafindan motorda asiri isinma
tespit edildiginde sirlcinln nasil tepki verecegini seger.
Hayir Motor termik korumasi 1 etkin degil. 0
Alarm Sicaklik 31.03 Mot 1s11 alm Imt parametresi tarafindan 1
tanimlanan alarm seviyesini astiginda, strtici MOTOR ASIRI
ISI alarmi Uretir.
Hata Sicaklik 31.03 Mot 1s11 alm Imt | 31.04 Mot isi1 hata Im 2

parametresi tarafindan tanimlanan alarm/hata seviyesini
(hangisi daha duslikse) astiginda, striici MOTOR ASIRI ISI
alarmi Uretir veya MOTOR ASIRI ISI hatasi ile agilir.

Arizall bir sicaklik sensori veya kablo tesisati strtcuyu
tetikleyecektir.
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31.02 Mot i1si1 kaynagi Motor termik korumasi 1 icin sicaklik él¢lim aracini seger.
Asin sicaklik tespit edildiginde striict, 31.01 Mot 1s1 1
koruma parametresi tarafindan tanimlanan sekilde tepki verir.
Not: Eger bir FEN-xx modli kullaniliyorsa, parametre ayari
KTY 1. FEN veya PTC 1st FEN seklinde olmalidir. FEN-xx
moduli Yuva 1 veya Yuva 2'de olabilir.

Tahmini Sicaklik, motor termik zaman sabitini (37.74 Mot term zm 0
parametresi) ve motor yiik egrisini (31.70...31.12
parametreleri) kullanan motor termik koruma modeline gére
denetlenir. Kullanicinin ayar yapmasi, genelde ortam
sicakliginin motor igin belirtilen normal galisma sicakligindan
farkl oldugu durumlarda gereklidir.

Motor sicakhgi, motor yUlk egrisinin (izerindeki bélgede
calisirken artar. Motor sicakligi, motor yiik egrisinin altindaki
bdlgede galisirken azalir (eger motor asiri Isinmigsa.

UYARI! Eger toz ve kir sebebiyle diizgiin bir bicimde
A sogutma yapilmiyorsa model motoru korumaz.

KTY JCU Sicaklik, siriicinin JCU Denetleme Birimindeki Al1 analog 1
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli bir KTY84 sensori
kullanilarak denetlenir.

KTY 1. FEN Sicaklik, striicinln 1/2 Yuvalarina takilmig FEN-xx enkoder | 2
arabirim moddliine bagh KTY84 sensorii kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 1'e bagli enkoder modll
kullanihir.

Not: Bu segim FEN-01 icin gecerli degildir.

KTY 2. FEN Sicaklik, strticinln 1/2 Yuvalarina takilmis FEN-xx enkoder |3
arabirim moddliine bagh KTY84 sensorii kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduild kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 2'e bagli enkoder modll

kullanihr.

Not: Bu segim FEN-01 i¢in gecerli degildir.
PTC JCU Sicaklik DI6'ya bagli bir PTC sensori kullanilarak denetlenir.
PTC 1. FEN Sicaklik, slirictiiniin 1/2 Yuvalarina takilmigs FEN-xx enkoder

arabirim moddline bagh 1...3 PTC sensorleri kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduill kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 1'e bagli enkoder modull
kullanilir.

PTC 2. FEN Sicaklik, striiciinln 1/2 Yuvalarina takilmis FEN-xx enkoder | 6
arabirim moddiliine bagh 1...3 PTC sensorleri kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 2'ye bagli enkoder moduli
kullanihr.

Pt100 JCU x1 Sicaklik, siiriiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog | 7
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli bir Pt100 sensori
kullanilarak denetlenir.

Analog ¢ikis, sensor lzerinden sabit akim besler. Motor
sicakhgi arttikca, sensor Gzerindeki gerilim gibi sensor direnci
de artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog girisi
Uizerinden okur ve bunu santigrat dereceye donustirdr.
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Pt100 JCU x2

Sicaklik, striiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli iki Pt100 sensori
kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e bakiniz.

Pt100 JCU x3

Sicaklik, striiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagh ti¢c Pt100 sensoru
kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e bakiniz.

Pt100 Ext x1

Sicaklik, suriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagli bir Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e
bakiniz.

Pt100 Ext x2

Sicaklik, suriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagl iki Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e
bakiniz.

Pt100 Ext x3

Sicaklik, siriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagl G¢ Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt7100 JCU x1'e
bakiniz.

31.03

Mot is11 alm Imt

Motor termik korumasi 1 igin alarm limitini tanimlar (37.07 Mot
1s1 1 koruma parametresi Alarm veya Hata olarak
ayarlandiginda).

0...10000 °C

Motor asiri sicaklik alarm limiti.

1=1°C

31.04

Mot is11 hata Im

Motor termik korumasi 1 igin hata limitini tanimlar (37.07 Mot
1s1 1 koruma parametresi Hata olarak ayarlandiginda).

0 ... 10000 °C

Motor asiri sicaklik hata limiti.

1=1°C

31.05

Mot is1 2 koruma

Motor sicaklik korumasi 2 tarafindan motorda asiri isinma
tespit edildiginde siruciinin nasil tepki verecegini secer.

Hayir

Motor sicaklik korumasi 2 pasif.

Alarm

Sicaklik 31.07 Mot 1s12 alm Imt parametresi tarafindan
tanimlanan alarm seviyesini astiginda, siriici MOTOR ISI2
alarmi Uretir.

Hata

Sicaklik 31.07 Mot 1s12 alm Imt /| 31.08 Mot is12 hata Im

parametresi tarafindan tanimlanan alarm/hata seviyesini
(hangisi daha duslikse) astiginda, siriici MOTOR [SI12

alarmi Uretir veya MOTOR ISI2 hatasi ile agilr.

Arizall bir sicaklik sensori veya kablo tesisati strlcuyu

tetikleyecektir.
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31.06 Mot 1s12 kaynagi Motor termik korumasi 2 igin sicaklik él¢lim aracini seger.
Asin sicaklik tespit edildiginde striicti, 31.05 Mot 1s1 2
koruma parametresi tarafindan tanimlanan sekilde tepki verir.
Not: Eger bir FEN-xx modli kullaniliyorsa, parametre ayari
KTY 1. FEN veya PTC 1st FEN seklinde olmalidir. FEN-xx
moduli Yuva 1 veya Yuva 2'de olabilir.

Tahmini Sicaklik, motor termik zaman sabitini (37.74 Mot term zm 0
parametresi) ve motor yiik egrisini (31.70...31.12
parametreleri) kullanan motor termik koruma modeline gére
denetlenir. Kullanicinin ayar yapmasi, genelde ortam
sicakliginin motor igin belirtilen normal galisma sicakligindan
farkl oldugu durumlarda gereklidir.

Motor sicakhgi, motor yUlk egrisinin (izerindeki bélgede
calisirken artar. Motor sicakligi, motor yiik egrisinin altindaki
bdlgede galisirken azalir (e§er motor asiri Isinmigsa).

UYARI! Eger toz ve kir sebebiyle diizgiin bir bicimde
A sogutma yapilmiyorsa model motoru korumaz.

KTY JCU Sicaklik, siriicinin JCU Denetleme Birimindeki Al1 analog 1
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli bir KTY84 sensori
kullanilarak denetlenir.

KTY 1. FEN Sicaklik, striicinln 1/2 Yuvalarina takilmig FEN-xx enkoder | 2
arabirim moddliine bagh KTY84 sensorii kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 1'e bagli enkoder modll
kullanihir.

Not: Bu segim FEN-01 icin gecerli degildir.

KTY 2. FEN Sicaklik, strticinln 1/2 Yuvalarina takilmis FEN-xx enkoder |3
arabirim moddliine bagh KTY84 sensorii kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduild kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 2'e bagli enkoder modll

kullanihr.

Not: Bu segim FEN-01 i¢in gecerli degildir.
PTC JCU Sicaklik DI6'ya bagli bir PTC sensori kullanilarak denetlenir.
PTC 1. FEN Sicaklik, slirictiiniin 1/2 Yuvalarina takilmigs FEN-xx enkoder

arabirim moddline bagh 1...3 PTC sensorleri kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduill kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 1'e bagli enkoder modull
kullanilir.

PTC 2. FEN Sicaklik, striiciinln 1/2 Yuvalarina takilmis FEN-xx enkoder | 6
arabirim moddiliine bagh 1...3 PTC sensorleri kullanilarak
denetlenir. Eger iki enkoder arabirim moduli kullaniliyorsa,
sicaklik denetimi igin Yuva 2'e bagli enkoder modlu
kullanihir.

Pt100 JCU x1 Sicaklik, siiriiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog | 7
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli bir Pt100 sensori
kullanilarak denetlenir.

Analog ¢ikis, sensor lzerinden sabit akim besler. Motor
sicakhgi arttikca, sensor Gzerindeki gerilim gibi sensor direnci
de artar. Sicaklik 6lgim fonksiyonu, gerilimi analog girisi
Uizerinden okur ve bunu santigrat dereceye donustirdr.
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Pt100 JCU x2

Sicaklik, striiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagli iki Pt100 sensori
kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e bakiniz.

Pt100 JCU x3

Sicaklik, striiciiniin JCU Kumanda Unitesindeki Al1 analog
girisine ve AO1 analog ¢ikisina bagh ti¢c Pt100 sensoru
kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e bakiniz.

Pt100 Ext x1

Sicaklik, suriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagli bir Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e
bakiniz.

Pt100 Ext x2

Sicaklik, suriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagl iki Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt100 JCU x1'e
bakiniz.

Pt100 Ext x3

Sicaklik, siriictiye monte edilmis olan I/O uzatmalarindaki
kullanilabilir ilk analog girise ve analog cikisa bagl G¢ Pt100
sensori kullanilarak denetlenir. Yukaridaki Pt7100 JCU x1'e
bakiniz.

31.07

Mot 1s12 alm Imt

Motor termik korumasi 2 igin alarm limitini tanimlar (37.05 Mot
1S1 2 koruma parametresi Alarm veya Hata olarak
ayarlandiginda).

0... 10000 °C

Motor asiri sicaklik alarm limiti.

1=1°C

31.08

Mot 1s12 hata Im

Motor termik korumasi 2 igin hata limitini tanimlar (37.05 Mot
1s1 2 koruma parametresi Hata olarak ayarlandiginda).

0 ... 10000 °C

Motor asiri sicaklik hata limiti.

1=1°C

31.09

Mot ortam isisi

Termik koruma modu igin ortam sicakligini tanimlar.

-60 ... 100 °C

Ortam sicakligi.

1=1°C
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31.10 Mot yUk egrisi Yuk egrisini 31.11 Sifir hiz yiikii ve 31.12 Kirilma
noktasiparametreleriyle birlikte tanimlar
Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yuk,
99.06 Mot nom akimi parametresinin degerine esittir (daha
ylksek ylikler motoru isitir). Ortam sicakli§i nominal
degerden farkliysa yuk egrisi seviyesi ayarlanmalidir.
31.02 Mot 1s11 kaynagi parametresi Tahmini olarak
ayarlandiginda motor termik koruma modeli tarafindan
kullanilan yik egrisi.
N
(%) I = Motor akimi
Iy = Nominal motor akimi
150 +
31.10
100 +----------
50 + '
31.11 ‘
31.12 Sdriici ¢ikis
frekansi
50 ... 150% Motor yiik egrisi igin maksimum yUk. 1=1%
31.11  Sifir hiz yaku Motor yiik egrisini 31.10 Mot yiik egrisi ve 31.12 Kirilma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yik egrisinin sifir
hizinda maksimum motor yUkind tanimlar. EGer motorun
harici bir fani varsa, sogutmayi daha etkili kilmak igin daha
yuksek bir deder kullanilabilir. Motor Ureticisinin dnerilerine
bakin.
Bkz. 31.10 Mot yiik egrisi parametresi.
50 ... 150% Motor yiik egrisi igin sifir hiz yUku. 1=1%
31.12 Kinlma noktasi Motor yiik egrisini 31.70 Mot yiik egrisi ve 31.11 Sifir hiz yiikii
parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi kesme noktasi
frekansini, yani motor yiik egrisinin 37.70 Mot ylik egrisi
parametresi degerinden 31.11 Sifir hiz yiikii parametresi
degerine dismeye basladigi noktay tanimlar.
Bkz. 31.10 Mot yiik egrisi parametresi.
0.01 ... 500,00 Hz | Motor ytik egrisi igin kirillma noktasi. 100 =1Hz
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31.13 Mot nom isI yiik

Motor nominal akim ile yikli iken motorun sicaklik artigini
tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerilerine bakin.

31.02 Mot i1s11 kaynagi parametresi Tahmini olarak
ayarlandiginda motor termik koruma modeli tarafindan
kullanilan sicaklik artig degeri.

AS/cakl/k
Motor nominal sicaklhk
artigi
Ortam sicakhgi
-4 - T _ _ __ __ _ _
L
Zaman
0...300 °C Sicaklik artigi. 1=1°C
31.14 Mot term zm Motor termik korumasi modeli igin termik sure sabitini
tanimlar (yani sicakhigin, nominal sicakhigin %63'lne ulasma
suresi). Motor Ureticisinin dnerilerine bakin.
31.02 Mot i1s11 kaynagi parametresi Tahmini olarak
ayarlandiginda kullanilan motor termik koruma modeli.
Motor yiikii
100%
. >
, I Zaman
Sicaklik artisi : !
100% I '
63% 1+ - - -
-
Motor termik siiresi Zaman
100 ... 10000 s Motor termik zaman sabiti. 1=1s
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32 Otomatik reset Otomatik hata resetlerinin kosullarini tanimlar.
32.01 Oto reset seg Otomatik olarak resetlenen hatalari seger. Parametre, her biti

bir hata tipine karsilik gelen 16 bitli bir kelimesi'dur. Bir bit 1

olarak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik olarak

resetlenir.

ikili sayi bitleri, asagidaki hatalara karsilik gelir:

Bit Hata

0 Asiri akim

1 Yiksek gerilim

2 Dusuk gerilim

3 Al min

4 Rezerve

5 Harici hata

32.02 Hata sayisi Siruclnun 32.03 Hata zamani parametresi tarafindan
tanimlanan sure icinde gerceklestirdigi otomatik hata
resetlerinin sayisini tanimlar.
0..5 Otomatik resetlerin sayisi. 1=1
32.03 Hata zamani Otomatik hata reset fonksiyonu igin stre tanimlar. Bkz. 32.02
Hata sayisi parametresi.
1,0...600,0s Otomatik resetleme igin sire. 10=1s
32.04 Gecikme zamani Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baglamadan
once slrlicunun beklemesi gereken sureyi tanimlar. Bkz.
32.01 Oto reset se¢ parametresi.
0,0...120,0 s Resetleme gecikmesi. 10=1s
33 Denetim Sinyal denetiminin konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. Sinyal denetimi bélimu, sayfa 85.
33.01 Denetim1 fonk Denetim 1 modunu seger.

Pasif Denetim 1 kullanimda degil. 0

Disik 33.02 Denetim1 gergek parametresi tarafindan segilen sinyal, | 1
33.04 Denetim1 alg parametresi dederinin altina duserse,

06.13 Denetim durumu 0 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin
sinyal, 33.03 Denetim1 yiik parametresinin degerini
asmahdir.

Yuksek 33.02 Denetim1 gergek parametresi tarafindan segilen sinyal, 2
33.03 Denetim1 yiik parametresi degerini asarsa, 06.13 Denetim
durumu 0 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.04
Denetim1 alg parametresinin degerinin altinda olmalidir.

Abs Dusuk 33.02 Denetim1 gergek parametresi tarafindan segilen 3
sinyalin mutlak degeri, 33.04 Denetim1 alg¢ parametresi
degerinin altina diiserse, 06.13 Denetim durumu 0 biti
etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyalin mutlak degeri, 33.03
Denetim1 yiik parametresinin degerini agsmahdir.

Abs Yiksek 33.02 Denetim1 gergek parametresi tarafindan segilen 4

sinyalin mutlak degeri, 33.03 Denetim1 ylik parametresi
degerini agarsa, 06.13 Denetim durumu 0 biti etkinlestirilir. Biti
temizlemek igin sinyalin mutlak degeri, 33.04 Denetim1 alg
parametresinin altinda olmalidir.

33.02 Denetim1 gergek

Denetim 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre
33.01 Denetim1 fonk.




210 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv giicii 01.22 Gii¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor glicu 01.23 Motor giicti (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
33.03 Denetim1 yik Denetim 1 igin Ust limiti seger. Bkz. parametre 33.07 Denetim1 fonk.
-32768,00 ... Denetim 1 igin Ust limit. 100 =1
32768,00
33.04 Denetim1 alg Denetim 1 igin alt limiti seger. Bkz. parametre 33.07 Denetim1
fonk.
-32768,00 ... Denetim 1 igin alt limit. 100 =1
32768,00
33.05 Denetim2 fonk Denetim 2 modunu secer.
Pasif Denetim 2 kullanimda degil. 0
Duslk 33.06 Denetim?2 gercek parametresi tarafindan segilen sinyal, | 1
33.08 Denetim?2 alg parametresi de@erinin altina diserse,
06.13 Denetim durumu 1 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin
sinyal, 33.07 Denetim?2 yiik parametresinin degerini
asmaldir.
Yiksek 33.06 Denetim2 gergek parametresi tarafindan segilen sinyal, 2
33.07 Denetim2 yiik parametresi degerini asarsa, 06.13 Denetim
durumu 1 biti etkinlegtirilir. Biti temizlemek igin sinyal, 33.08
Denetim2 alg parametresinin degerinin altinda olmalidir.
Abs Dusik 33.06 Denetim2 gercek parametresi tarafindan secilen 3
sinyalin mutlak degeri, 33.08 Denetim2 alg parametresi
degerinin altina dlserse, 06.13 Denetim durumu 1 biti
etkinlestirilir. Biti temizlemek igin sinyalin mutlak degeri, 33.07
Denetim2 yiik parametresinin degerini agmalidir.
Abs Yuksek 33.06 Denetim2 gercek parametresi tarafindan secilen 4
sinyalin mutlak degeri, 33.07 Denetim2 yiik parametresi
degerini asarsa, 06.13 Denetim durumu 1 biti etkinlestirilir. Biti
temizlemek igin sinyalin mutlak degeri, 33.08 Denetim2 alg
parametresinin altinda olmalidir.
33.06 Denetim2 gergek Denetim 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre
33.05 Denetim2 fonk.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
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Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
Inv glici 01.22 Gi¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicii (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
33.07 Denetim2 yik Denetim 2 igin Ust limiti seger. Bkz. parametre 33.05
Denetim2 fonk.
-32768,00 ... Denetim 2 igin Ust limit. 100 =1
32768,00
33.08 Denetim2 alg Denetim 2 icin alt limiti secer. Bkz. parametre 33.05 Denetim2
fonk.
-32768,00 ... Denetim 2 igin alt limit. 100 =1
32768,00
33.09 Denetim3 fonk Denetim 3 modunu seger.
Pasif Denetim 3 kullanimda degil. 0
Dislk 33.10 Denetim3 gergek parametresi tarafindan segilen sinyal,
33.12 Denetim3 alg parametresi dederinin altina diserse,
06.13 Denetim durumu 2 biti etkinlesgtirilir. Biti temizlemek igin
sinyal, 33.171 Denetim3 yiik parametresinin degerini agsmalidir.
Yiksek 33.10 Denetim?2 gergek parametresi tarafindan segilen sinyal, |2
33.11 Denetim3 yiik parametresi degerini asarsa, 06.13
Denetim durumu 2 biti etkinlestirilir. Biti temizlemek igin
sinyal, 33.12 Denetim3 al¢ parametresinin degerinin altinda
olmalidir.
Abs Dusuk 33.10 Denetim3 gercek parametresi tarafindan secilen 3
sinyalin mutlak degeri, 33.712 Denetim3 alg¢ parametresi
degerinin altina diiserse, 06.13 Denetim durumu 2 biti
etkinlestirilir. Biti temizlemek icin sinyalin mutlak degeri, 33.71
Denetim3 yiik parametresinin degerini agsmahdir.
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Abs Yiksek 33.10 Denetim2 gercek parametresi tarafindan segilen 4
sinyalin mutlak degeri, 33.71 Denetim3 yiik parametresi
degerini asarsa, 06.13 Denetim durumu 2 biti etkinlestirilir. Biti
temizlemek igin sinyalin mutlak degeri, 33.72 Denetim3 alg
parametresinin altinda olmalidir.
33.10 Denetim3 gergek Denetim 3 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz. parametre
33.09 Denetim3 fonk.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Moment 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv glict 01.22 Glig g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor glicu 01.23 Motor glicti (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID ¢ikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
33.11 Denetim3 yik Denetim 3 igin Ust limiti seger. Bkz. parametre 33.09
Denetim3 fonk.
-32768,00 ... Denetim 3 igin Ust limit. 100 =1
32768,00
33.12 Denetim3 alg Denetim 3 i¢gin alt limiti seger. Bkz. parametre 33.09 Denetim3
fonk.
-32768,00 ... Denetim 3 igin alt limit. 100 =1
32768,00
33.17 Bit0 gvrme kyngi 33.17...33.22 parametreleri serbest sekilde segilebilen
kaynak bitlerinin ters gevrilmesini saglar. Ters gevrilen bitler
06.17 Bit inverter sw parametresi tarafindan gosterilir.
Bu parametre ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile
g0sterilen kaynak biti, bit 0'l seger.
DI DI1 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 D12 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
RO1 Réle gikis RO1 (02.02 DI durumu ile gosterildigi sekilde, 1073742338
bit 0).
RO2 Réle ¢ikis RO2 (02.02 DI durumu ile gosterildigi sekilde, 1073807874

bit 1).
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RO3 Role gikis RO3 (02.02 DI durumu ile gosterildigi sekilde, 1073873410
bit 2).

RO4 Réle gikis RO4 (02.02 DI durumu ile gésterildigi sekilde, 1073938946
bit 3).

RO5 Réle ¢ikis RO5 (02.02 DI durumu ile gosterildigi sekilde, 1074004482
bit 4).

Calisiyor 06.01 Status word1 3. biti (bkz. sayfa 120). 1073939969

Sabit Sabit ve bit isaret ayarlar (bkz. Terimler ve kisaltmalar,

- sayfa 104).
Pointer

33.18 Bit1 gvrme kyngi

Ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile gdsterilen

kaynak biti, bit 1'i seger. Segenekler igin, bkz. parametre
33.17 Bit0 ¢vrme Kkyngi.

33.19 Bit2 gvrme kyngi Ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile gosterilen

kaynak biti, bit 2'yi seger. Segenekler igin, bkz. parametre
33.17 Bit0 gvrme kyngi.

33.20 Bit3 gvrme kyngi Ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile gdsterilen

kaynak biti, bit 3'U seger. Segenekler igin, bkz. parametre
33.17 Bit0 gvrme kyngi.

33.21 Bit4 gvrme kyngi Ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile gdsterilen

kaynak biti, bit 4'i seger. Segenekler igin, bkz. parametre
33.17 Bit0 ¢vrme Kkyngi.

33.22 Bit5 gvrme kyngi Ters gevrilmis degeri 06.17 Bit inverter sw ile gosterilen

kaynak biti, bit 5'i seger. Segenekler igin, bkz. parametre
33.17 Bit0 gvrme kyngi.

34 Kull. Yiik egrisi Kullanici yiik egrisinin tanimi.
Ayrica, bkz. Kullanici tanimli yiik egrisi bolimi, sayfa 66.
34.01  Asin ylk fonk Kullanici ylk egrisi Ust sinirinin denetimini konfiglre eder.

Bit Fonksiyon

0 Denetim aktif (Denetimi devreye al)
0 = Pasif: Denetim pasif.
1 = Devrede: Denetim devrede.

1 Grs deger seg (Giris deger segimi)
0 = Akim: Akim denetlenir.
1 = Moment: Moment denetlenir.

2 Uyari aktif (Uyariyi etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: Egri agildiginda slrlcu bir alarm uretir.

3 Hata aktif (Hatay! etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: Egri asildiginda siriici hata ile agar.

4 Lim integ aktif (Limit entegrasyonunu etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: 34.18 Ylik integeral zm parametresi tarafindan tanimlanan integral stre
kullanilir. Denetim harekete gegirildikten sonra, akim veya moment, yik egrisinin st
siniri tarafindan sinirlanir.

5 Lim her zaman akt (Limiti her zaman etkinlestir)
0 = Pasif
1 = Devrede: Akim veya moment her zaman, yik egrisinin Ust siniri tarafindan sinirlanir.




214 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
34.02 Dusuk yuk fonk Kullanici ylk egrisi alt sinirinin denetimini konfiglre eder.
Bit Fonksiyon
0 Denetim aktif (Denetimi devreye al)
0 = Pasif: Denetim pasif.
1 = Devrede: Denetim devrede.
1 Grs deger seg (Giris deger segimi)
0 = Akim: Akim denetlenir.
1 = Moment: Moment denetlenir.
2 Uyar aktif (Uyariyi etkinlestir)
0 = Pasif
1 =Devrede: Yiuk 34.20 Duigiik yiik zm parametresi tarafindan tanimlanandan daha uzun
bir suire boyunca egrinin altinda kalirsa, siriicl bir alarm Uretir.
3 Hata aktif (Hatay! etkinlestir)
0 = Pasif
1 =Devrede: Yk 34.20 Disiik yiik zm parametresi tarafindan tanimlanandan daha uzun
bir siire boyunca egrinin altinda kalirsa, siriici hata ile agar.
34.03 Yk frekansi 1 Kullanici yik egrisinin 1 noktasinda siiriicti ¢ikis frekansi.
1...500 Hz 1 noktasinda frekans. 1=1Hz
34.04 Yk frekansi 2 Kullanici yik egrisinin 2 noktasinda siirlict ¢ikis frekansi.
1...500 Hz 2 noktasinda frekans. 1=1Hz
34.05 Yk frekansi 3 Kullanici yik egrisinin 3 noktasinda siiriicti ¢ikis frekansi.
1...500 Hz 3 noktasinda frekans. 1=1Hz
34.06 Yk frekansi 4 Kullanici yik egrisinin 4 noktasinda stiriicti ¢ikis frekansi.
1...500 Hz 4 noktasinda frekans. 1=1Hz
34.07 Yk frekansi 5 Kullanici yik egrisinin 5 noktasinda stirlict ¢ikis frekansi.
1...500 Hz 5 noktasinda frekans. 1=1Hz
34.08 Duslk yuk lim1 Kullanici yiik egrisinin 1 noktasinda minimum yiik (akim veya
moment).
0... 1600% 1 noktasinda minimum yuk. 1=1%
34.09 Dusuk yuk lim2 Kullanici ylk egrisinin 2 noktasinda minimum yik (akim veya
moment).
0 ... 1600% 2 noktasinda minimum yiuk. 1=1%
34.10 Ddusuk yuk lim3 Kullanici yiik egrisinin 3 noktasinda minimum yiik (akim veya
moment).
0 ... 1600% 3 noktasinda minimum yuk. 1=1%
34.11 Duslk yuk lim4 Kullanici yiik egrisinin 4 noktasinda minimum yiik (akim veya
moment).
0... 1600% 4 noktasinda minimum yuk. 1=1%
34.12 Dusuk yuk lim5 Kullanici ylk egrisinin 5 noktasinda minimum yik (akim veya
moment).
0... 1600% 5 noktasinda minimum yk. 1=1%
34.13  Yiksek yuk lim1 Kullanici ylk egrisinin 1 noktasinda maksimum yiik (akim
veya moment).
0... 1600% 1 noktasinda maksimum yik. 1=1%
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34.14 Yiksek yik lim2 Kullanici yiik egrisinin 2 noktasinda maksimum yiik (akim
veya moment).
0...1600% 2 noktasinda maksimum yik. 1=1%
34.15 Yiksek yUk lim3 Kullanici ylk egrisinin 3 noktasinda maksimum yiik (akim
veya moment).
0 ... 1600% 3 noktasinda maksimum yuk. 1=1%
34.16  Yuksek yik lim4 Kullanici yiik egrisinin 4 noktasinda maksimum yik (akim
veya moment).
0 ... 1600% 4 noktasinda maksimum yuk. 1=1%
34.17 Yiksek yik lim5 Kullanici yiik egrisinin 5 noktasinda maksimum yiik (akim
veya moment).
0...1600% 5 noktasinda maksimum yik. 1=1%
34.18 YUk integeral zm 34.01/34.02 parametresi tarafindan etkinlestirildiginde limit
denetiminde kullanilan integral sire.
0...10000 s integral siire. 1=1s
34.19 Yik soguma zm Sogutma suresini tanimlar. YUk, strekli olarak kullanici yik
egrisi Ust sinirinin altinda kalirsa, asiri yik entegratori cikisi
sifir olarak ayarlanir.
0...10000 s Yik sogutma siresi. 1=1s
34.20 Duslk yuk zm Dustk ylk fonksiyonu igin stre. Bkz. parametre 34.02 Diisiik
ylik fonk.
0...10000 s Dusulk yik zamani. 1=1s
35 Proses degiskeni 04.06 ... 04.08 parametreleri gibi goriintilemek igin islem
degiskenlerinin segilmesi ve degistiriimesi.
35.01 Sinyal1 param 04.06 Proses degisk1 parametresi gibi saglanacak sekilde bir
sinyal seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rpm (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
Inv glici 01.22 Gig g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicli (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
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No.

Ad/Deger

Aciklama

FbEq

35.02

Sinyal1 maks

Segilen sinyalin, 35.06 Proses deg1 maks parametresi
tarafindan tanimlanan maksimum gériintiileme degerine
karsilik gelen gergek degerini tanimlar.

04.06 Proses degisk1
A

3506 — — — — — —

35.07
|

35.03 35.02

.

|

Sinyal 35.01 Sinyal1
param tarafindan
segilir

-32768...32768

Proses degiskeni 1 maksimum degerine karsilik gelen gergek
sinyal degeri.

35.03

Sinyal1 min

Segilen sinyalin, 35.07 Proses deg1 min parametresi
tarafindan tanimlanan minimum gérintileme degerine
karsilik gelen gergek degerini tanimlar. Bkz. 35.02 Sinyal1
maks parametresindeki sema.

-32768...32768

Proses degiskeni 1 minimum degerine karsilik gelen gercek
sinyal degeri.

35.04

Proses deg1 sk

Proses degiskeni 1 igin dlgceklendirme. Bu ayar ayrica,
fieldbus degerini 6lceklendirir.

1=1

10=1

100=1

1000 =1

AW N =2|O

10000 = 1

100000 = 1

gl | w(N]| ~|O

35.05

Proses ded1 birm

04.06 Proses degisk1 parametresi (proses degiskeni 1) igin
birimi belirler.

Yok

A

\

Hz

%

S

h

rpm

kh

C

Ibft

Al 2lOlo|N[OO|Ol M| W N|~|O

=] o

mA

2l 2Ol Nl AWM~ O
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12 mV 12
13 kW 13
14 W 14
15 kWh 15
16 F 16
17 hp 17
18 MWh 18
19 m/sn 19
20 m3/h 20
21 dm3/h 21
22 bar 22
23 kPa 23
24 GPM 24
25 PSI 25
26 CFM 26
27 ft 27
28 MGD 28
29 inHg 29
30 FPM 30
31 kbits 31
32 kHz 32
33 Ohm 33
34 ppm 34
35 pps 35
36 I/sn 36
37 I/min 37
38 IIsh 38
39 m3/s 39
40 m3/m 40
41 ka/s 41
42 kg/m 42
43 kg/h 43
44 mbar 44
45 Pa 45
46 GPS 46
47 gal/s 47
48 gal/m 48
49 gallh 49
50 ft3/s 50
51 ft3/m 51
52 ft3/h 52
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53 Ib/s 53
54 Ib/m 54
55 Ib/h 55
56 FPS 56
57 ft/s 57
58 inH20 58
59 inwg 59
60 ftwg 60
61 Ibsi 61
62 ms 62
63 Mrev 63
64 days 64
65 inWC 65
66 mpmin 66
67 week 67
68 tonne 68
69 m/s"2 66
70 rev 70
71 deg 71
72 m 72
73 ing 73
74 inc 74
75 m/s"3 75
76 kg/m~2 76
77 kg/m”3 77
78 m”3 78
79 [bos] 79
80 u/s 80
81 u/min 81
82 u/h 82
83...84 [bos] 83...84
85 u/sh2 85
86 min-2 86
87 u/h*2 87
88...89 [bos] 88...89
90 Vrms 90
91 bit 91
92 Nm 92
93 p.u. 93
94 1/s 94
95 mH 95
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq
96 mOhm 96
97 us 97
98 C/wW 98
35.06 Proses ded1 maks | Proses degiskeni 1 igin maksimum deger. Bkz. 35.02 Sinyal1
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 1 icin maksimum deger. 1=1
35.07 Proses ded1 min Proses degiskeni 1 igcin minimum deger. Bkz. 35.02 Sinyal1
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 1 igin minimum deger. 1=1
35.08 Sinyal2 param 04.07 Proses degisk2 parametresi gibi saglanacak bir sinyal
seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv glicii 01.22 Gig g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicli (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
35.09 Sinyal2 maks Segcilen sinyalin, 35.13 Proses ded2 maks parametresi
tarafindan tanimlanan maksimum goériintileme degerine
karsilik gelen gercek degerini tanimlar.
04.07 Proses degisk2
A
3513 - - — - — -
I
|
35.14 1 :
1 | >
3510 3509  ginyal 35.08 Sinyal2
param tarafindan
segilir
-32768...32768 Proses degiskeni 2 maksimum degerine karsilik gelen gergcek | 1 =1

sinyal degeri.
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35.10 Sinyal2 min Segilen sinyalin, 35.14 Proses deg2 min parametresi
tarafindan tanimlanan minimum gériintileme degerine
karsilik gelen gergek degerini tanimlar. Bkz. 35.09 Sinyal2
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 2 minimum degerine karsilik gelen gercek |1 =1
sinyal degeri.
35.11 Proses deg2 sk Proses degiskeni 2 igin 6lgeklendirme. Bu ayar ayrica,
fieldbus degerini 6lceklendirir.
0 1=1 0
1 10=1 1
2 100 =1 2
3 1000 =1 3
4 10000 = 1 4
5 100000 = 1 5
35.12 Proses ded2 birm 04.07 Proses degisk2 parametresi (proses degiskeni 2) icin
birimi belirler.
0...98 Bkz. parametre 35.05 Proses deg1 birm. 1=1
35.13 Proses ded2 maks | Proses degiskeni 2 igin maksimum deger. Bkz. 35.09 Sinyal2
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 2 igin maksimum deger. 1=1
35.14 Proses ded2 min Proses degiskeni 2 igin minimum deger. Bkz. 35.09 Sinyal2
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degigkeni 2 i¢in minimum deger. 1=1
35.15 Sinyal3 param 04.08 Proses degisk3 parametresi gibi saglanacak bir sinyal
seger.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Moment 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv giicii 01.22 Gii¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor glicu 01.23 Motor giicti (bkz. sayfa 107). 1073742103
Rampasiz hz 03.03 Hiz ref rampasiz (bkz. sayfa 118). 1073742595
Rampali hiz 03.05 Hiz ref rampali (bkz. sayfa 118). 1073742597
Kull hiz ref 03.06 Kullanil hiz ref (bkz. sayfa 118). 1073742598
Kul tork ref 03.14 Kullanil tork rf (bkz. sayfa 119). 1073742606
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
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35.16 Sinyal3 maks Segcilen sinyalin, 35.20 Proses ded3 maks parametresi
tarafindan tanimlanan maksimum goériintiileme degerine
karsilik gelen gercek degerini tanimlar.
04.08 Proses degisk3
A
3520 — — — — — —
I
I
I
I
35.21 { |
I I
I L #
35.17 35.16 Sinyal 35.15 Sinyal3
param tarafindan
segilir
-32768...32768 Proses degiskeni 3 maksimum degerine karsilik gelen gergek | 1 =1
sinyal degeri.
35.17 Sinyal3 min Segilen sinyalin, 35.21 Proses deg3 min parametresi
tarafindan tanimlanan minimum goérintileme degerine
karsilik gelen gergek degerini tanimlar. Bkz. 35.16 Sinyal3
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 3 minimum degerine karsilik gelen gergek | 1 =1
sinyal degeri.
35.18 Proses deg3 sk Proses degiskeni 3 igin dlceklendirme. Bu ayar ayrica,
fieldbus degerini dlgeklendirir.
0 1=1 0
1 10=1 1
2 100 =1 2
3 1000 =1 3
4 10000 = 1 4
5 100000 =1 5
35.19 Proses deg3 birm 04.08 Proses degisk3 parametresi (proses degiskeni 3) icin
birimi belirler.
0...98 Bkz. parametre 35.05 Proses deg1 birm. 1=1
35.20 Proses ded3 maks | Proses degiskeni 3 igin maksimum deger. Bkz. 35.16 Sinyal3
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 3 igin maksimum deger. 1=1
35.21 Proses ded3 min Proses degiskeni 3 igin minimum deger. Bkz. 35.16 Sinyal3
maks parametresindeki sema.
-32768...32768 Proses degiskeni 3 igin minimum deger. 1=1

36 Zaman fonksiyonu

Zamanlayicilarin konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. Zamanlayicilar bélimi, sayfa 77.

36.01

Zamanlama
devrede

Zamanlayicilar igin kontrolli etkinlestirir/devre disi birakir. Bu
parametre tarafindan segilen kaynak kapali oldugunda
zamanlayicilar devre digi kalir; kaynak agik oldugunda ise
zamanlayicilar etkinlestirilir.
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq
DI DI1 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 DI2 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 Dl4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIOS5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gdsterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
36.02 Zaman modu 36.03 Start zm1 ... 36.18 Stop giin 4 parametreleri tarafindan
tanimlanan zaman periyodlarinin giinltik md haftalik mi
gegerli oldugunu belirler.
Bit Fonksiyon
0 Zaman 1 modu
0 = Gunlik
1 = Haftalik
1 Zaman 2 modu
0 = Gunlik
1 = Haftalik
2 Zaman 3 modu
0 = Gunlik
1 = Haftalik
3 Zaman 4 modu
0 = Gunlik
1 = Haftalik
36.03 Start zm1 Zaman periyodu 1 i¢in start zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 1 i¢in start zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.04 Stop zm1 Zaman periyodu 1 igin stop zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 1 igin stop zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.05 Start giin1 Zaman periyodu 1'in basladigi gtini tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 1 Pazartesi glini baslar. 1
Sal Zaman periyodu 1 Sali giini baslar. 2
Carsamba Zaman periyodu 1 Carsamba giinu baslar. 3
Persembe Zaman periyodu 1 Persembe giinu baslar. 4
Cuma Zaman periyodu 1 Cuma giinu baslar. 5
Cumartesi Zaman periyodu 1 Cumartesi giini baslar. 6
Pazar Zaman periyodu 1 Pazar giini baslar. 7
36.06 Stop giin1 Zaman periyodu 1'in bittigi glini tanimlar.
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Pazartesi Zaman periyodu 1 Pazartesi glinG biter. 1
Sal Zaman periyodu 1 Sali giinu biter. 2
Carsamba Zaman periyodu 1 Carsamba giini biter. 3
Persembe Zaman periyodu 1 Persembe giini biter. 4
Cuma Zaman periyodu 1 Cuma gind biter. 5
Cumartesi Zaman periyodu 1 Cumartesi giini biter. 6
Pazar Zaman periyodu 1 Pazar glini biter. 7
36.07 Startzm 2 Zaman periyodu 2 icin start zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 2 icin start zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.08 Stopzm 2 Zaman periyodu 2 icin stop zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 2 icin stop zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.09 Start gin 2 Zaman periyodu 2'nin basladigi giini tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 2 Pazartesi glini baslar. 1
Sali Zaman periyodu 2 Sali glinl baslar. 2
Carsamba Zaman periyodu 2 Garsamba glinii baslar. 3
Persembe Zaman periyodu 2 Persembe giini baslar. 4
Cuma Zaman periyodu 2 Cuma giini baslar. 5
Cumartesi Zaman periyodu 2 Cumartesi giinii baslar. 6
Pazar Zaman periyodu 2 Pazar giinii baslar. 7
36.10 Stop giin 2 Zaman periyodu 2'nin bittigi glini tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 2 Pazartesi glinQ biter. 1
Sali Zaman periyodu 2 Sali glinQ biter. 2
Carsamba Zaman periyodu 2 Garsamba gilini biter. 3
Persembe Zaman periyodu 2 Persembe giini biter. 4
Cuma Zaman periyodu 2 Cuma giinii biter. 5
Cumartesi Zaman periyodu 2 Cumartesi giini biter. 6
Pazar Zaman periyodu 2 Pazar glinl biter. 7
36.11 Startzm 3 Zaman periyodu 3 igin start zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 3 igin start zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.12 Stopzm 3 Zaman periyodu 3 i¢in stop zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 3 icin stop zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.13 Startgun 3 Zaman periyodu 3'Un basladigi guni tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 3 Pazartesi guni baslar. 1
Sal Zaman periyodu 3 Sali glint baslar. 2
Carsamba Zaman periyodu 3 Carsamba giini baslar. 3
Persembe Zaman periyodu 3 Persembe giini baslar. 4
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Cuma Zaman periyodu 3 Cuma giinu baslar. 5
Cumartesi Zaman periyodu 3 Cumartesi giini baslar. 6
Pazar Zaman periyodu 3 Pazar giini baslar. 7

36.14 Stop giin 3 Zaman periyodu 3'Un bittigi guind tanimlar.

Pazartesi Zaman periyodu 3 Pazartesi ginu biter. 1
Sal Zaman periyodu 3 Sali guinu biter. 2
Carsamba Zaman periyodu 3 Garsamba giinu biter. 3
Persembe Zaman periyodu 3 Persembe giinu biter. 4
Cuma Zaman periyodu 3 Cuma giinu biter. 5
Cumartesi Zaman periyodu 3 Cumartesi giini biter. 6
Pazar Zaman periyodu 3 Pazar giinu biter. 7

36.15 Startzm 4 Zaman periyodu 4 i¢in start zamanini tanimlar.

00:00:00 ... Zaman periyodu 4 icin start zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.16 Stopzm 4 Zaman periyodu 4 i¢in stop zamanini tanimlar.
00:00:00 ... Zaman periyodu 4 i¢in stop zamani. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.17 Start gin 4 Zaman periyodu 4'Un basladigi guini tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 4 Pazartesi glini baslar. 1
Sal Zaman periyodu 4 Sali glinii baslar. 2
Carsamba Zaman periyodu 4 Carsamba giini baslar. 3
Persembe Zaman periyodu 4 Persembe glinu baslar. 4
Cuma Zaman periyodu 4 Cuma guinii baglar. 5
Cumartesi Zaman periyodu 4 Cumartesi giini baslar. 6
Pazar Zaman periyodu 4 Pazar giini baslar. 7
36.18 Stop giin 4 Zaman periyodu 4'Un bittigi glini tanimlar.
Pazartesi Zaman periyodu 4 Pazartesi glinQ biter. 1
Sali Zaman periyodu 4 Sali giin{ biter. 2
Carsamba Zaman periyodu 4 Garsamba glinu biter. 3
Persembe Zaman periyodu 4 Persembe giini biter. 4
Cuma Zaman periyodu 4 Cuma guini biter. 5
Cumartesi Zaman periyodu 4 Cumartesi giini biter. 6
Pazar Zaman periyodu 4 Pazar giini biter. 7
36.19 Ek sure sinyali Ek slre, 36.20 Ek stire parametresi tarafindan tanimlanan
slre igin zamanlayici devreye alma sinyalini uzatmak icin
kullanilabilir. Ylkseltme siresi, ek sire sinyali sinyali durumu
1'den 0'a degistiginde baslar.
DI DI1 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 0). | 1073742337
DI2 D12 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 1). | 1073807873
DI3 DI3 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 2). | 1073873409
Dl4 DI4 dijital girigi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
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DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 DI6 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DIO4 dijital giris/cikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gésterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
36.20 Ek sire Ek sure. Bkz. parametre 36.19 Ek stire sinyali.
00:00:00 ... Ek sire. 1=1sn
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.21 Zaman fonk1 Zamanlamali fonksiyon 1 ile hangi zaman periyodlarinin
(1...4) kullanilacagini seger. Ayrica, zamanlamal fonksiyon 1
ile ylikseltme kullanilip kullanilmayacagini seger.
Parametre, her biti bir fonksiyona karsilik gelen 16 bitli bir
kelimesi'dur. Bir bit 1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen
fonksiyon kullanilir.
ikili say1 bitleri, asagidaki fonksiyonlara karsilik gelir:

Bit Fonksiyon

0 Zaman1 aktif (Zaman periyodu 1 devrede
1 Zaman2 aktif (Zaman periyodu 2 devrede
2 (
3

7

Zamang3 aktif (Zaman periyodu 3 devrede
Zaman4 aktif (Zaman periyodu 4 devrede
Uzatma aktif (Uzatma devrede)

36.22 Zaman fonk2 Zamanlamali fonksiyon 2 ile hangi zaman periyodlarinin
(1...4) kullanilacagini seger. Ayrica, zamanlamal fonksiyon 2
ile ylikseltme kullanilip kullanilmayacagini seger.

Parametre, her biti bir fonksiyona karsilik gelen 16 bitli bir
kelimesi'dur. Bir bit 1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen
fonksiyon kullanilir.

ikili say1 bitleri, asagidaki fonksiyonlara karsilik gelir:

it Fonksiyon

Zaman1 aktif (Zaman periyodu 1 devrede
Zaman2 aktif (Zaman periyodu 2 devrede
Zamang3 aktif (Zaman periyodu 3 devrede
Zaman4 aktif (Zaman periyodu 4 devrede
Uzatma aktif (Uzatma devrede)

NEREEEL
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36.23 Zaman fonk3 Zamanlamali fonksiyon 3 ile hangi zaman periyodlarinin
(1...4) kullanilacagini seger. Ayrica, zamanlamali fonksiyon 3
ile ylkseltme kullanilip kullaniimayacagini secer.
Parametre, her biti bir fonksiyona karsilik gelen 16 bitli bir
kelimesi'dur. Bir bit 1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen
fonksiyon kullanilir.
ikili say1 bitleri, asagidaki fonksiyonlara karsilik gelir:
Bit Fonksiyon
0 Zaman1 aktif (Zaman periyodu 1 devrede)
1 Zaman2 aktif (Zaman periyodu 2 devrede)
2 Zaman3 aktif (Zaman periyodu 3 devrede)
3 Zaman4 aktif (Zaman periyodu 4 devrede)
4 Uzatma aktif (Uzatma devrede)
36.24 Zaman fonk4 Zamanlamali fonksiyon 4 ile hangi zaman periyodlarinin
(1...4) kullanilacagini seger. Ayrica, zamanlamali fonksiyon 4
ile ylkseltme kullanilip kullaniimayacagini seger.
Parametre, her biti bir fonksiyona karsilik gelen 16 bitli bir
kelimesi'dur. Bir bit 1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen
fonksiyon kullanilir.
Ikili say1 bitleri, asagidaki fonksiyonlara karsilik gelir:
Bit Fonksiyon
0 Zaman1 aktif (Zaman periyodu 1 devrede)
1 Zaman?2 aktif (Zaman periyodu 2 devrede)
2 Zaman3 aktif (Zaman periyodu 3 devrede)
3 Zaman4 aktif (Zaman periyodu 4 devrede)
4 Uzatma aktif (Uzatma devrede)
38 Aki referansi Aki referansi ve U/f egri ayarlari.
Ayrica, bkz. Kullanici tanimli U/f egrisi bolimu, sayfa 67.
38.01 Akiref Alan zayiflama noktasindaki aki referansini (99.08 Mot nom
frekansi parametresinin yizdesi olarak) ayarlar.
0... 200% Alan zayiflama noktasindaki aki referansi. 1=1%
38.03 U/f egri fonk Alan zayiflama noktasinin altinda U/f (gerilim/frekans)
egrisinin formunu seger.
Not: Bu islevsellik sadece skaler kontrolde kullanilabilir,
ornegin 99.05 Motor kontl modu ayari Skaler ise.
Lineer Dogrusal U/f egrisi Sabit moment uygulamalari igin dnerilir. 0
Karesel Karesel U/f egrisi Santrifujli pompa ve fan uygulamalari igin | 1
onerilir.
Kullanici Ozel Usf egrisi Egri, 38.04...38.13 parametreleri tarafindan 2
tanimlanan noktalarla olusturulur.
38.04 U/f egri fre1 Ozel Usf egrisinin 1. noktasindaki frekansi 99.08 Mot nom
frekansi parametresinin yiizdesi olarak tanimlar. 38.03 U/f
egri fonk Kullanici olarak ayarlandiginda kullanilir.
1...500% 1. nokta, frekans. 1=1%
38.05 U/f egri fre2 Ozel Usf egrisinin 2. noktasindaki frekansi 99.08 Mot nom
frekansi parametresinin ylzdesi olarak tanimlar.
1...500% 2. nokta, frekans. 1=1%




Parametreler

227

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
38.06 U/f egri fre3 Ozel U/f egrisinin 3. noktasindaki frekansi 99.08 Mot nom
frekansi parametresinin ylzdesi olarak tanimlar.
1...500% 3. nokta, frekans. 1=1%
38.07 U/f egri fre4 Ozel Uf egrisinin 4. noktasindaki frekansi 99.08 Mot nom
frekansi parametresinin ylizdesi olarak tanimlar.
1...500% 4. nokta, frekans. 1=1%
38.08 U/f egri freb Ozel U/f egrisinin 5. noktasindaki frekansi 99.08 Mot nom
frekansi parametresinin yuzdesi olarak tanimlar.
1...500% 5. nokta, frekans. 1=1%
38.09 U/f egri volt1 Ozel Usf egrisinin 1. noktasindaki gerilimi 99.07 Mot nom
gerilimi parametresinin yiizdesi olarak tanimlar.
0...200% 1. nokta, gerilim. 1=1%
38.10 U/f egri volt2 Ozel Usf egrisinin 2. noktasindaki gerilimi 99.07 Mot nom
gerilimi parametresinin yuzdesi olarak tanimlar.
0...200% 2. nokta, gerilim. 1=1%
38.11  U/f egri volt3 Ozel Uf egrisinin 3. noktasindaki gerilimi 99.07 Mot nom
gerilimi parametresinin yiizdesi olarak tanimlar.
0...200% 3. nokta, gerilim. 1=1%
38.12  U/f egri volt4 Ozel Usf egrisinin 4. noktasindaki gerilimi 99.07 Mot nom
gerilimi parametresinin yiizdesi olarak tanimlar.
0...200% 4. nokta, gerilim. 1=1%
38.13  U/f egri volt5 Ozel Usf egrisinin 5. noktasindaki gerilimi 99.07 Mot nom
gerilimi parametresinin yuzdesi olarak tanimlar.
0...200% 5. nokta, gerilim. 1=1%
38.16  Aki ref isareti Aki referansinin kaynagini seger.
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
40 Motor kontrolii Motor kontrol ayarlari.
40.01  Motor sesi Kontrol performansini ve motor glriiltii seviyesini
dengelemek icin bir optimizasyon ayari.
Sirekli Déngusel ylik uygulamalari igin optimize edilmis kontrol 0
performansi.
Not: Bu ayarla, maksimum motor kablosu uzunlugu
Varsayilan ile oldugundan kisadir.
Disuk gurulta Motor gurdltisini en aza indirir; yiksek (> 300 Hz) ¢ikis 1
frekanslari igin kontrol performansi optimize edilmistir.
Not: Bu ayarla sirticu yuklenebilirligi azalir ve belirli bir sabit
cikis akimi gerekiyorsa bir miktar deger kaybi uygulanmalidir.
Bu ayar, déngusel ylk uygulamalari igin éneriimez.
Maksimum motor kablosu uzunlugu, 45 kW'a kadar
surtcdllerle 50 m'dir (164 ft).
Varsayilan Uzun motor kablolari igin optimize edilmis kontrol 2
performansi.
Ozel 40.02 Anahtarlama fre parametresi ile manuel olarak 3

tanimlanan anahtarlama frekansi.
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40.02

Anahtarlama fre

40.01 Motor sesi parametresi Ozel olarak ayarlandiginda
anahtarlama frekansini tanimlar.

Not: Donanimin anahtarlama frekansi sinirlari siirlict
kontrolliniin gok yiiksek veya gok dlsik degerler kabul
etmesini engelleyebilir.

1,0...8,0 kHz

Minimum anahtarlama frekansi referansi

1=1kHz

40.03

Kayma kazanci

Tahmini motor kaymasini iyilestirmek icin kullanilan kayma
kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci demektir, %0
kayma kazanci yok demektir. Hazir deger %100’dir. Tam
kayma kazancina ragmen statik bir hata oldugu tespit
edilmisse baska degerler kullanilabilir.

Ornek (nominal yiik ve 40 d/dak nominal kayma ile):
Sdricuye 35 1000 d/dak sabit hiz referansi verilir. Tam kayma
kazancina (= %100) ragmen, motor ekseninden

manuel olarak yapilan bir takometre 6lgimi 998 d/dak hiz
degeri verir. Statik hiz hatasi, 1000 d/dak - 998 d/dak = 2 d/
dak seklindedir. Hatay1 kompanse etmek igin kayma kazanci
arttinlmahdir. %105 kazanim degerinde statik hiz hatasi
bulunmaz (2 d/dak / 40 d/dak = %5).

0 ... 200%

Kayma kazanci.

1=1%

40.04

Gerilim tahsisi

izin verilen minimum gerilim tahsisini tanimlar. Gerilim tahsisi
ayarlanan degere distuginde siricl saha zayiflatma
alanina girer.

Eger ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim tahsisi %5
ise, sabit calismada maksimum gikis gerilimi maksimum RMS
degeri

0.95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Saha zayiflatma alaninda motor kontrollintin dinamik
performansi gerilim tahsisi degerini ylkselterek iyilestirilebilir,
ancak surlici saha zayiflatma alanina daha erken girer.

-4 ...50%

Gerilim tahsisi.

1=1%

40.06

Zorla agik gev

Motor modeli tarafindan kullanilan hiz/pozisyon bilgilerini
tanimlar.

Yanlis

Motor modeli, 19.02 Hiz Grbs segimi parametresi tarafindan
secilen hiz geri beslemesini kullanir.

Dogru

Motor modeli, dahili hiz tahminini kullanir (79.02 Hiz Grbs
segimi parametresi Enc1 hizi /| Enc2 hizi olarak ayarlanmig
olsa da).

-
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40.07 IR-kompanzasyon | Sifir hizda goreceli ¢ikis gerilimi ylkseltmeyi tanimlar (IR
kompanzasyonu). Fonksiyon, dogrudan moment kontroltn{n
uygulanamadigi yiiksek kirilma momenti kullanilan
uygulamalarda faydahdir.

U /Uy
(%)
Goreceli ¢ikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15 olarak ayarli.
100% |- —_— —
o, PRy Goreceli ¢ikis gerilimi. IR
15% | -
‘ kompanzasyonu yok.
. f (Hz)
‘ Alan zayiflatma noktasi
|
nominal frekansin
%60’1
Ayrica, bkz. Skaler kontrolde IR kompanzasyonu bélima,
sayfa 66.

0,00 ... 50,00% Motor nominal geriliminin bir ylizdesi olarak sifir hizda gerilim | 100 = 1%
yukseltme.

40.08 Ex talebi Ex-motor uygulamalari igin bir minimum anahtarlama frekansi
sinirlamasi etkinlestirir.

Devre disi Pasif. 0

Ex motor Aktif. Minimum anahtarlama frekans: limiti 2 kHz olarak 1
ayarlanir. 2 kHz anahtarlama frekansi ile ilgili ATEX
sertifikasyonuna sahip motorlarda kullanilir.

40.10 Aki frenleme Frenleme glicii seviyesini tanimlar.

Pasif Ak frenleme devre digi birakilir. 0

Moderate Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaslama siresi
tam frenlemeye goére daha uzundur.

Full Maksimum frenleme giicli. Neredeyse mevcut tim akim, 2
mekanik frenleme enerjisini motorda termal enerjiye
donustiurmek igin kullanilhr.

40.11  Mmodel t uyarlama | Motor modelinin sicaklia bagl parametrelerinin (stator veya
rotor direnci gibi) gergek (6lglen veya tahmini) sicakliga
uyarlanip uyarlanmayacagini belirler.

Devre digi Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devre disI. 0

Devrede Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devrede.
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40.14 Rotor zm sabiti

Rotor zaman sabiti ayari.

Bu parametre, bir endiiksiyon motorunun kapali devre
kontroliinde moment hassasiyetini arttirmak igin kullanilabilir.
Normalde, motor tanimlama galistirmasi yeterli moment
hassasiyeti saglar, ancak optimum performans saglamak igin
istisnai olarak talep edilen uygulamalarda manuel hassas
ayar uygulanabilir.

Not: Bu bir uzman duizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

%25...%400

Rotor zaman sabiti ayari.

1=%1

42 Mekanik fren kont.

Mekanik fren kontroli konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. Mekanik fren kontrolii bélimu, sayfa 73.

42.01 Fren kontrol

Denetimli ya da denetimsiz olarak fren kontrol iglevini
etkinlegtirir.
Not: Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.

Hayir

Fren kontroll devre disi birakilir.

Sensorli

Fren kontrolii denetimle etkinlestirilir (denetim, 42.02 Fren
sensorii parametresi tarafindan devreye alinir).

Sensorsiiz

Fren kontroli denetim olmadan etkinlestirilir.

42.02 Fren sensori

Harici fren agik/kapali denetimi etkinlestirme igin kaynak
secer (42.01 Fren kontrol parametresi Sensdrlii olarak
ayarlandiginda). Harici agma/kapama denetim sinyal
kullanimi opsiyoneldir.

1 =Fren agik

0 = Fren kapali

Fren denetimi genellikle bir dijital giris araciligiyla kontrol
edilir.

Fren kontrolli hatasi tespit edildiginde surtict, 42.12 Fren
hata fonk parametresi tarafindan tanimlanan sekilde tepki
verir.

Not: Bu parametre suriicl galisirken degistirilemez.

Di4

D4 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gésterildigi sekilde, bit 3).

1073938945

DI5

DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gdsterildigi sekilde, bit 4).

1074004481

DI6

DI6 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gbsterildigi sekilde, bit 5).

1074070017

DIO4

DI04 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi
sekilde, bit 3).

1073938947

DIO5

DIO5 dijital giris/gikisl (02.03 DIO durumu ile gosterildigi
sekilde, bit 4).

1074004483

DIO6

DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi
sekilde, bit 5).

1074070019

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).
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42.03

Agma gecikmesi

Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor
hiz kontrolliniin birakiimasi arasindaki gecikme) tanimlar.
Siricu motoru miknatisladiginda gecikme sayaci start eder
ve motor torkunu freni serbest birakmak igin gereken
seviyeye ylkseltir (42.08 Fren agma torku parametresi).
Sayacin start etmesiyle es zamanl olarak fren fonksiyonu,
freni kontrol eden réle ¢ikisini enerjilendirir ve fren agilimaya
baslar.

Gecikme suresini, fren imalatgisinin belirttigi frenin mekanik
acilma gecikmesi ile ayni olacak sekilde ayarlayin.

0,00...5,00s

Fren agma gecikmesi.

100=1s

42.04

Kapama gecikmesi

Fren kapama gecikmesini tanimlar. Gecikme sayaci, stirlicli
stop komutunu aldiktan sonra motor gercgek hizinin ayarl
seviyenin (42.05 Kapama hizi parametresi) altina distigu
zaman start eder. Sayacin start etmesiyle es zamanli olarak
fren kontrol fonksiyonu, freni kontrol eden réle gikisinin
enerjisini keser ve fren kapanmaya baslar. Gecikme sirasinda
fren fonksiyonu, motor hizinin sifirin altina diismesine engel
olarak motoru gerilim yukli tutar.

Gecikme siresini, fren imalatgisinin belirttigi fren mekanik
kapatma siiresi (=<kapanma sirasinda galisma gecikmesi) ile
ayni olacak sekilde ayarlayin.

0,00 ...60,00 s

Fren kapama gecikmesi.

100=1s

42.05

Kapama hizi

Fren kapama hizini tanimlar (bir mutlak deger gibi). Bkz.
42.04 Kapama gecikmesi parametresi.

0,0 ... 1000,0 rpm

Fren kapama hizi.

10=1rpm

42.06

Kapa komut gecik

Bir kapama komutu gecikmesi, yani fren kapama kosullarinin
kargilanmasi ile kapama komutunun verilmesi arasindaki
zamani tanimlar.

0,00...10,00 s

Fren kapama komutu gecikmesi.

100=1s

42.07

Tekrar agma gec

Yeniden agma gecikmesi, yani kapama komutunun verilmesi
ile frenin yeniden agilabilme zaman arasindaki zamani
tanimlar.

0,00...10,00 s

Fren yeniden agma gecikmesi.

100=1s

42.08

Fren agma torku

42.09 Fren ag tork kay parametresi P.42.08 olarak
ayarlandiginda, fren birakmada motor start momentini (motor
nominal momentinin yiizdesi olarak) tanimlar.

Not: 0’dan farkliysa, bu deger 42.09 Fren ac tork kay
parametresinin ayarini gegersiz kilar.

-1000,0 ... 1000,0%

Fren agmada motor start momenti.

10=1%

42.09

Fren ac tork kay

"Fren agma" moment degeri (fren birakmada motor start
momenti) i¢in kaynak seger.
Ayni zamanda, bkz. 42.08 Fren agma torku parametresi.

Sifir

Sifir hiz referansi.

0

Al1 skala

02.05 Al1 skala (bkz. sayfa 109).

1073742341

Al2 skala

02.07 A2 skala (bkz. sayfa 109).

1073742343

FBA ref1

02.26 FBA main ref1 (bkz. sayfa 113).

1073742362

FBA ref2

02.27 FBA main ref2 (bkz. sayfa 113).

1073742363

D2D ref1

02.32 D2D reft (bkz. sayfa 114).

1073742368

D2D ref2

02.33 D2D ref2 (bkz. sayfa 114).

1073742369
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Frn tork haf 03.15 Fren tork hafz (bkz. sayfa 119). 1073742607
P.42.08 42.08 Fren agma torku parametresi. 1073752584
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
4210 Fren kapa istegi Fren kapama/agma talebi igin kaynak seger.
Fren kapama talebi aktif oldugu zaman siricl ¢alistirilabilir,
ancak tork olusturma ve hiz referansinin yiikselmesi 6nlenir
ve fren kapal kalir.
1 = Fren kapama talebi
0 = Fren agma talebi
Not: Bu parametre surici galisirken degistirilemez.
Dl4 DI4 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gdsterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
4211  Fren ag kmt tut Fren agma komutu tutmanin etkinlestiriimesi igin kaynak
seger.
Fren agma komutu tutma aktif oldugu zaman, start komutu
aktif ve fren agma torku mevcut olsa bile frenin agilmasi
onlenir.
1 = Tutma etkin
0 = Normal galisma
Not: Bu parametre siriicl galisirken degistirilemez.
Dl4 D14 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 3). | 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 4). | 1074004481
DI6 D16 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi sekilde, bit 5). | 1074070017
DIO4 DI04 dijital giris/¢ikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1073938947
sekilde, bit 3).
DIO5 DIO5 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gosterildigi 1074004483
sekilde, bit 4).
DIO6 DIO6 dijital giris/gikisi (02.03 DIO durumu ile gsterildigi 1074070019
sekilde, bit 5).
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer

4212 Fren hata fonk

Mekanik fren kontroll hatasi durumunda siricinin nasil
tepki verecegini tanimlar. Eger fren kontroli denetimi 42.01
Fren kontrol parametresi ile etkinlestiriimemisse bu
parametre pasiftir.
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Hata

Sdirtcl, opsiyonel harici fren onayi sinyalinin fren kontrolu
islevi tarafindan varsayilan durum ile ayni olmamasi
durumunda, FREN KAPAMADI / FREN ACMADI hatasi ile
acar. Surucd, fren birakmada gerekli motor start momentine
ulasilamamasi durumunda, FREN START TORK hatasi ile
agar.

Alarm

Sirlcu, opsiyonel harici fren onayi sinyalinin fren kontroll
islevi tarafindan varsayilan durum ile ayni olmamasi
durumunda, FREN KAPAMADI / FREN ACMADI alarmini
olusturur. Suricu, fren birakmada gerekli motor start
momentine ulasilamamasi durumunda, FREN START TORK
alarmini olusturur.

Acik flt

Opsiyonel harici fren onay! sinyalinin durumu fren kontrol
mantidi tarafindan varsayilan durum ile ayni degilse, surtici
FREN KAPAMADI (freni kapatirken) alarmi verir ve FREN
ACMADI hatasi (freni agarken) ile agar. Siricu, fren
birakmada gerekli motor start momentine ulagilamamasi
durumunda, FREN START TORK ile agar.

42.13 Kapa hata gec

Bir kapama hatasi gecikmesi, yani frenin kapanmasi ile fren
kapama hatasinin Uretilmesi arasindaki zamani tanimlar.

0,00...600,00 s

Fren kapama hatasi gecikmesi.

100=1s

42.14 llave galisma zm

Durdugunda fren kontrol fonksiyonu igin uzatilmis bir galisma
zamani tanimlar. Gecikme sirasinda motor miknatislanmig
(modulasyonda) ve hizli bir yeniden baslatma igin hazir
olarak bekletilir.

0,0 s = Fren kontrol fonksiyonunun normal durma rutini: Fren
kapanma gecikmesi gegtikten sonra motor miknatislama
(modiilasyon) kapatilr.

0.1...3600,0 s = Fren kontrol fonksiyonunun uzatiimig durma
rutini: Fren kapanma gecikmesi ve uzatilmis calisma siresi
gectikten sonra motor miknatislama (modilasyon) kapatilr.
Uzatilmis galisma slresi esnasinda, sifir moment referansi
uygulanir ve motor hizli bir yeniden baslatma i¢in hazirdir.

t

— Start/stop

: ] ; Sirict modilasyonda
Gergek hiz

1 = Fren kapama hizi
2 = Fren kapama gecikmesi
3 = Uzatilmis ¢alisma suresi

0,0...3600,0s

Uzatilmis galisma siresi.

100=1s
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44 Bakim

Bakim sayaci konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. Bakim sayaglari bolimu, sayfa 85.

44.01 Aciksure1 fonk

Aglk slre 1 sayaci'ni konfiglre eder. Bu sayag, 44.02
Acikstire1 kay parametresi tarafindan segilen sinyal agik
oldugunda calisir. 44.03 Agiksdire1 limit parametresi
tarafindan belirlenen limite ulasildiktan sonra, 44.04
Acikstire1 alr s¢ parametresi tarafindan belirlenen bir alarm
verilir ve sayag resetlenir.

Sayacin gegerli degeri, 04.09 Ac¢ik kalma stire1
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 0 biti, sayacin limiti astigini gosterir.

Bit Fonksiyon

0 Sayict modu

0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, 10 saniye boyunca acik kalir.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, resetlenene kadar agik kalir.

1 = Devrede

1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulasildiginda alarm verilmez.

: Limite ulagildiginda alarm verilir.

44.02 Aciksure1 kay

Aclk slre 1 sayaci tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.01 Agiksiire1 fonk.

RO1 Réle gikisi RO1 (02.02 RO durumu 0 biti ile gosterildigi gibi). | 1073742338
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Sarjli 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 1217). 1074333186
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
44.03  Agciksure1 limit Acik slre 1 sayaci igin alarm limitini belirler. Bkz. parametre
44.01 Agikstire1 fonk.
0...2147483647 s Acik slre sayaci 1 i¢in alarm limiti.
44.04 Aciksure1 alr s¢ Acik sure sayacl 1 i¢in alarm secger. Bkz. 44.01 Agikstire1
fonk parametresi.
Agik stlre1 Aglik slre sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 0
Inv temizle Aglik slre sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 1
Ek sog fani Aclik sire sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 2
Pano fani Aglik sire sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 3
Dc kapasite Aclik sire sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 4
Mot rulmani Aglk slre sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 5
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44.05 Aciksure2 fonk

Agcik slire 2 sayaci'ni konfiglire eder. Bu sayag, 44.06
Acikstlire2 kay parametresi tarafindan segilen sinyal agik
oldugunda calisir. 44.07 Aciksire2 limit parametresi
tarafindan belirlenen limite ulasildiktan sonra, 44.08
Aciksliire2 alr s¢ parametresi tarafindan belirlenen bir alarm
verilir ve sayag resetlenir.

Sayacin gegerli degeri, 04.10 Agik kalma siire2
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 1 biti, sayacin limiti agtigini gésterir.

Bit Fonksiyon

0 Sayici modu
0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmissa, 10 saniye boyunca agik kalir.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, resetlenene kadar agik kalir.

1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulasildiginda alarm verilmez.
1 = Devrede: Limite ulagildiginda alarm verilir.

44.06 Agclksure2 kay

Aclik siire 2 sayaci tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.05 Agikstire2 fonk.

RO1 Réle ¢ikisi RO1 (02.02 RO durumu 0 biti ile gosterildidi gibi). | 1073742338
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Sarjli 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
44.07 Aciksure2 limit Agcik slire 2 sayaci igin alarm limitini belirler. Bkz. parametre
44.05 Acikstire2 fonk.
0...2147483647 s Agcik slire sayaci 2 igin alarm limiti. 1=1s
44.08 Aciksire2 alr s¢ Agik slire sayaci 2 igin alarm secer. Bkz. 44.05 A¢iksiire2
fonk parametresi.
Acik slire2 Aclik siire sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 0
Inv temizle Aclik siire sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 1
Ek sog fani Aclik siire sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 2
Pano fani Aclik siire sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 3
Dc kapasite Agcik slire sayacl 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 4
Mot rulmani Aclik siire sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 5
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44.09 Yuk knr say1 fon

Yikselen kenar say1'i konfiglre eder. Bu sayag, 44.10 Yik
knr say1 kay parametresi tarafindan segilen sinyal her
acildiginda artar (bdlen bir deger uygulanmadikca — bkz.
parametre 44.12 Yiik knr say1 bél). 44.11 Yiik knr say1 lim
parametresi tarafindan belirlenen limite ulasildiktan sonra,
44.13 Yiik knr say1 al parametresi tarafindan belirlenen bir
alarm verilir ve sayag resetlenir.

Sayacin gecerli degeri, 04.11 Cnt1 yiik knr say
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 2 biti, sayacin limiti astigini gosterir.

Bit Fonksiyon

0 Sayici modu

0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, 10 saniye boyunca acik kalr.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmissa, resetlenene kadar agik kalir.

1 = Devrede

1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulagildiginda alarm verilmez.

: Limite ulasildiginda alarm verilir.

44.10 Yuk knr say1 kay

Yikselen kenar say1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.09 Yiik knr say1 fon.

RO1 Réle gikisi RO1 (02.02 RO durumu 0 biti ile gosterildigi gibi). | 1073742338
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Sarjh 06.02 Status word?2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
4411 Yuk knr say1 lim Yukselen kenar say1 igin alarm limitini belirler. Bkz.
parametre 44.09 Yiik knr say1 fon.
0... 2147483647 Yikselen kenar sayaci 1 igin alarm limiti. 1=1
4412 Yuk knr say1 bél Yikselen kenar sayaci 1 igin bolen. Kag ylkselen kenarin
sayag degerini 1 artiracagini belirler.
1... 2147483647 Yikselen kenar sayaci 1 igin bolen. 1=1
4413  Yuk knr say1 al Yikselen kenar say1 igin limitini seger. Bkz. parametre 44.09
Yiik knr say1 fon.
YUk knr say1 Yukselen kenar sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 0
Ana kontakt Yikselen kenar sayaci 1 igin édnceden segilebilir alarm. 1
Cikis rolesi Yikselen kenar sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 2
Motor start Yikselen kenar sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 3
Gli¢ ups Yikselen kenar sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 4
Dc sarj Yikselen kenar sayaci 1 igin dnceden segilebilir alarm. 5
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44.14  Yuk knr say2 fon Yikselen kenar say2'yi konfiglre eder. Sayag, 44.15 Yiik knr
say?2 kay parametresi tarafindan segilen sinyal her
acildiginda artar (bolen bir deger uygulanmadikga — bkz.
parametre 44.17 Yiik knr say2 bol). 44.16 Yiik knr say2 lim
parametresi tarafindan belirlenen limite ulasildiktan sonra,
44.22 Yiik knr say2 al parametresi tarafindan belirlenen bir
alarm verilir ve sayag resetlenir.
Sayacin gegerli degeri, 04.12 Cnt2 yiik knr say
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 3 biti, sayacin limiti astigini gosterir.
Bit Fonksiyon
0 Sayicl modu
0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, 10 saniye boyunca agik kalir.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, resetlenene kadar agik kalir.
1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulasildiginda alarm verilmez.
1 = Devrede: Limite ulasildiginda alarm verilir.
44.15 Yik knr say2 kay Yukselen kenar say2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.14 Yiik knr say2 fon.
RO1 Réle gikisi RO1 (02.02 RO durumu 0 biti ile gosterildigi gibi). | 1073742338
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Sarijli 06.02 Status word2 9 biti (bkz. sayfa 121). 1074333186
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
44.16 YUk knr say2 lim Yikselen kenar say2 igin alarm limitini belirler. Bkz.
parametre 44.14 Yiik knr say2 fon.
0...2147483647 Yikselen kenar sayaci 2 igin alarm limiti. 1=1
44.17 Yuk knr say2 bdl Yikselen kenar sayaci 2 i¢in bdlen. Kag yukselen kenarin
sayag degerini 1 artiracagini belirler.
1...2147483647 Yikselen kenar sayaci 2 igin bolen. 1=1
44.18 Yuk knr say2 al Yukselen kenar say2 igin limitini seger. Bkz. parametre 44.14
Yiik knr say?2 fon.
Yk knr say2 Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 0
Ana kontakt Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 1
Cikis rolesi Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 2
Motor start Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 3
Gl¢ ups Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 4
Dc sarj Yikselen kenar sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 5
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4419 Deg say1 fonk

Deger sayaci 1'i konfigire eder. Bu sayag, entegrasyon ile,
44.20 Deg say1 kay parametresi tarafindan segcilen sinyalin
altindaki alani dlger. Toplam alan 44.21 Deg say1 lim
parametresi tarafindan belirlenen limiti astiginda bir alarm
verilir (bu parametrenin 1 biti tarafindan devreye alinmigsa).
Sinyal, 0.5 saniyelik araliklarla érneklenir. Sinyalin
olgeklendirilen (bkz. s6z konusu sinyaldeki "FbEQ" sttunu)
degerinin kullanildigini unutmayin.

Sayacin gegerli de@eri, 04.13 Sayici 1 degeri
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 4 biti, sayacin limiti agtigini gésterir.

Bit Fonksiyon
0 Sayict modu
0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, 10 saniye boyunca agik kalir.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, resetlenene kadar acik kalir.
1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulagildiginda alarm verilmez.
1 = Devrede: Limite ulagildiginda alarm verilir.

44.20 Deg say1 kay Deger sayaci 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.19 Deg say1 fonk.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
44.21 Deg say1 lim Deger sayaci 1 i¢in alarm limitini belirler. Bkz. parametre
44.19 Deg say1 fonk.
0 ... 2147483647 Deger sayaci 1 igin alarm limiti. 1=1
4422 Deg say1 bolen Deger sayaci 1 igin bélen. izlenen sinyalin degeri,
entegrasyon 6ncesinde bu degere bolindr.
1... 2147483647 Deger sayaci 1 igin bolen. 1=1
44.23 Deg say1 alm se¢ Deger sayaci 1 igin alarm seger. Bkz. parametre 44.19 Deg
say1 fonk.
Deger1 Deger sayaci 1 i¢in 6nceden segilebilir alarm. 0
Mot rulmani Deger sayaci 1 i¢in 6nceden segilebilir alarm. 1
44.24 Deg say2 fonk Deger sayaci 2'i konfigire eder. Bu sayag, entegrasyon ile,

44.25 Deg say?2 kay parametresi tarafindan segilen sinyalin
altindaki alani 6lger. Toplam alan 44.26 Deg say2 lim
parametresi tarafindan belirlenen limiti astiginda bir alarm

verilir (bu parametrenin 1 biti tarafindan devreye alinmissa).

Sinyal, 1 saniyelik araliklarla érneklenir. Sinyalin
Olgeklendirilen (bkz. s6z konusu sinyaldeki "FbEQ" sutunu)
degerinin kullanildigini unutmayin.

Sayacin gecerli degeri, 04.14 Sayici 2 degeri
parametresinden okunabilir ve resetlenebilir. 06.15 Sayici
durumu 5 biti, sayacin limiti astigini gosterir.

Bit Fonksiyon

0 Sayici modu
0 = Gegici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, 10 saniye boyunca acik kalr.
1 = Kalici: Alarm bit 1 tarafindan devreye alinmigsa, resetlenene kadar agik kalir.

1 Alarm aktif (Alarmi devreye al)
0 = Pasif: Limite ulasildiginda alarm verilmez.
1 = Devrede: Limite ulasildiginda alarm verilir.
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44.25 Deg say2 kay Deger sayaci 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Bkz.
parametre 44.24 Deg say2 fonk.
Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
44.26 Deg say2 lim Deger sayaci 2 igin alarm limitini belirler. Bkz. parametre
44.24 Deg say?2 fonk.
0...2147483647 Deger sayaci 2 igin alarm limiti. 1=1
44.27 Deg say2 bélen Deger sayaci 2 igin bélen. izlenen sinyalin degeri,
entegrasyon 6ncesinde bu degere bolundr.
1...2147483647 Deger sayaci 2 igin bolen. 1=1
44.28 Deg say2 alm se¢ | Deger sayaci 2 igin alarm seger. Bkz. parametre 44.24 Deg
say?2 fonk.
Deger2 Deger sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm. 0
Mot rulmani Deger sayaci 2 igin 6nceden segilebilir alarm.
44.29 Fanonzm Imt Sogutma fani calisma zamani sayaci igin limit belirler. Sayac
01.28 Fan galisma zamani sinyalini izler (bkz. sayfa 708).
Sinyal limite ulastiginda, 2056 SOGUMA FANI (0x5081)
alarmi verilir.
0,00 ... Sogutma fani galisma zamani igin alarm limiti. 1=1dak
35791394,11 h
4430 Cahisma zm Imt Sirlcu calisma zamani sayici igin limit belirler. Sayag 01.27
Calisma sayici sinyalini izler (bkz. sayfa 708). Sinyal limite
ulastiginda, 44.31 Calism alarm se¢ parametresi tarafindan
belirlenen alarm verilir.
0,00 ... Sirlcu ¢alisma zamani sayici igin alarm limiti. 1=1min
35791394,11 h
4431 Caligsm alarm seg¢ Sirlcu galisma siresi sayaci igin alarm seger.
Inv temizle Sirlcu calisma siresi sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. | 1
Ek sog fani Sirlcu galisma siresi sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. | 2
Pano fani Siricu galisma siresi sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. | 3
Dc kapasite Sirlcu galisma siresi sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. | 4
Mot rulmani Siricu galisma siresi sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. | 5
44.32 kWh hiz kntr lim Enerji sayaci igin limit belirler. Sayag 01.24 kWh inverter sinyalini
izler (bkz. sayfa 107). Sinyal limite ulastiginda, 44.33 kWh hiz
kntr alm parametresi tarafindan belirlenen alarm verilir.
0...2147483647 Enerji sayaci igin alarm limiti. 1=1kWh
44.33 kWh hiz kntr alm Enerji sayaci icin alarm secer.
Inv temizle Enerji sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. 1
Ek sog fani Enerji sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. 2
Pano fani Enerji sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. 3
Dc kapasite Enerji sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. 4
Mot rulmani Enerji sayaci igin 6nceden segilebilir alarm. 5
44.34 Sayac reset Etkin sayag reset 6zelligi tim (agik slre, kenar veya deger)
doymus alarmlari siler.
DI4 DI4 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi gibi, bit 3). 1073938945
DI5 DI5 dijital girisi (02.07 DI durumu ile gosterildigi gibi, bit 4). 1074004481
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DI6 D16 dijital girisi (02.01 DI durumu ile gosterildigi gibi, bit 5). 1074070017
Sabit Bit pointer ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 104). -
Pointer
45 Enerji verimliligi Enerji optimizasyon ayarlari.
Ayrica, bkz. Enerji tasarrufu hesaplayici bélimi, sayfa 86.
45.01 Enerji opt Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi
birakir. Fonksiyon, surtici nominal ylkin altinda galigirken
toplam eneriji tiketimini ve motor guriltl seviyesini azaltacak
sekilde akiyi optimize eder. Toplam verimlilik (motor ve
slricliniin), yik momentine ve hiza bagh olarak %1...10
arasinda arttirilabilir.
Not: Sabit miknatisli motorlarda ve senkron relliktans
motorlarda, enerji optimizerini bu parametreden bagimsiz
olarak her zaman etkindir.
Pasif Enerji optimizasyonu pasif. 0
Devrede Enerji optimizasyonu etkin. 1
45.02 Enerji tcreti Eneriji fiyati / kWh. Tasarruflar hesaplanirken referans olarak
kullanilir. Bkz. 01.35 Enerji tasarrufu, 01.36 Parasal tasarruf
ve 01.37 CO2 tasarruf parametreleri.
0,00 ... Enerji fiyati / kWh. 1=1
21474836,47
45.06 Para birimi Tasarruf hesaplamalari igin kullanilan para birimini belirler.
Yerel Para birimi, 99.01 Dil parametresi ayari ile belirlenir. 0
Eur Euro. 1
Usd ABD dolari. 2
45.07 CO2 gevrim sbt Enerjinin CO2 emisyonuna donusturiimesi igin donistirme
faktoru (kg/kWh veya tn/MWh). 01.37 CO2 tasarruf sinyalinin
(metrik ton cinsinden karbondioksit emisyonundaki azaltma)
degerini hesaplamak igin MWh cinsinden tasarruf edilen
enerji garpani olarak kullanilir.
01.37 CO2 tasarruf = 01.35 Enerji tasarrufu (MWh) x 45.07
CO2 gevrim sbt (tn/MWh)
0,0...10,0 Enerjinin CO2 emisyonuna donistirilmesi igin donlstirme | 1 =1
faktorl (kg/kWh veya tn/MWh).
45.08 Referans giici Dogrudan beslemeye baglandiginda motor glict. Enerji
tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanihr. Bkz.
01.35 Enerji tasarrufu, 01.36 Parasal tasarruf ve 01.37 CO2
tasarruf parametreleri.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu degerin
dogruluguna dogrudan baglidir.
00,0... 1000,0% Nominal motor giiciiniin ylizdesi olarak motor giic. 1=1
45.09 Enerji reset 01.35 Enerji tasarrufu, 01.36 Parasal tasarruf ve 01.37 CO2
tasarruf enerji sayaclarini resetler.
Tamam Resetleme talebi yok (normal ¢alisma). 0
Reset Enerji sayaglari resetlenir. Deger otomatik olarak Tamam 1
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47 Gerilim kontrolii Yiiksek gerilim ve dustk gerilim kontrol ayarlari.
Ayrica, bkz. DC gerilim kontrolii bélimu, sayfa 78.
47.01 Yuksek ger kntr DC ara devrenin yiiksek gerilim kontrollinli devreye alir.
Yiksek ataletli yikin hizli frenleme yapmasi DC bara
geriliminin yiksek gerilim denetim limitine yikselmesine
neden olur. DC geriliminin siniri agmasini énlemek igin
ylksek gerilim kontrol cihazi frenleme momentini otomatik
olarak azaltir.
Not: Eger siriclde fren kiyici ve direng veya rejeneratif
besleme bulunuyorsa, kontrol cihazi devre digi birakilmahdir.
Pasif Yiksek gerilim kontroli devre digi birakilir. 0
Devrede Yiksek gerilim kontroll etkinlestirilir.

47.02 Dusuk ger kntr DC ara devrenin duslk gerilim kontrolini devreye alir. Girig
glictintin kesilmesi sonucu DC gerilimi duigerse, disutk gerilim
kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek igin motor
torkunu otomatik olarak dustrur. Motor torkunun disurilmesi
ile yUkun ataleti suriicliye rejeneratif enerji saglar; bdylece
DC hattinin sarjli kalmasini saglar ve motor serbest durus
yapana kadar bir disuk gerilim agmasi olmasini engeller.
Santrifij veya fan gibi yliksek ataletli sistemlerde, glic
kaybinda galismaya devam etme fonksiyonu gibi davranir.

Pasif Dusuk gerilim kontroli devre disi birakilir. 0
Devrede Dustk gerilim kontrolu etkinlestirilir.

47.03 Besl ger oto tan Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasini devreye alir.

Pasif Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasi pasif. 0
Devrede Besleme geriliminin otomatik tanimlanmasi etkin.

47.04 Besleme ger Nominal besleme gerilimini tanimlar. Besleme gerilimi
otomatik tanitiminin 47.03 Besl ger oto tan parametresi
tarafindan devreye alinmamis olmasi durumunda kullanilir.

0...1000 V Nominal besleme gerilimi. 10=1V
48 Fren kiyici Fren kiyicinin kontroli.
48.01 Bc devrede Fren kiyici kontrolinu devreye alir.
Not: Fren kiyici kontroliinii etkinlestirmeden 6nce, bir fren
direncinin bagh oldugundan ve yiksek gerilim kontroltnin
kapali oldugundan emin olun (47.01 Yiiksek ger kntr
parametresi).
Pasif Fren kiyici kontrolli devre disi birakilir. 0
Aktif Term Fren kiyici kontroll, direng asiri yik korumasi ile etkinlestirilir.
Devrede Fren kiyici kontroll, direng asiri yik korumasi olmadan 2

etkinlestirilir. Ornegin direngte, direng asiri 1sindiginda
surticlyt durduracak sekilde baglanmis bir termik devre
kesici bulunuyorsa bu ayar kullanilabilir.
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48.02 Bc galis zm Hizli galisma fren kiyici kontrolu igin kaynagi seger.
Varsayilan olarak, surlicii caligirken kiyici kontrol{ akdiftir.
0 = Fren kiyicinin galismasi 6nlenir. Kiyici 48.01 Bc devrede
parametresiyle etkinlestirilmis ve DC gerilimi etkinlestirme
seviyesinin Uzerinde olsa bile, kiyici devre digi kalir.
1 = Fren kiyici daima aktiftir, yani DC gerilimi etkinlestirme
seviyesine ulasirsa kiyici iletim yapmaya baslar (striict
calismiyorken bile).
Calisiyor 06.01 Status word1 3 biti (bkz. sayfa 120). 1073939969
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
48.03 BC ter zm sbt Asiri yUk korumasi igin fren direncinin termik zaman sabitini
tanimlar.
0...10000 s Fren direnci termik zaman sabiti. 1=1s
48.04 BC maks kntr Direncin sicakhgini izin verilen maksimum degere ylikselten
maksimum strekli frenleme guictini tanimlar. Deger, asir ylik
korumasinda kullanilir.
0,0 ... 10000,0 kW | Maksimum strekli frenleme gucu. 10 =1 kW
48.05 Rbr Fren direncinin direng degerini tanimlar. Deger, fren kiyici
korumasinda kullanilir.
0,0 ... 1000,0 ohm | Fren direnci direng degeri. 10 =1 ohm
48.06 Br sl hata Imt Fren direnci sicaklik 6lgimi denetimi igin hata limitini seger.
Deger, 48.04 BC maks kntr parametresi ile tanimlanan yik ile
yuklendiginde direncin ulastigi sicakligin ylizdesi olarak
verilir.
Sinir asildiginda siiriicii FREN DIRENG ASIRI ISI hatasi ile
agar.
0...150% Fren direnci sicaklik hata limiti. 1=1%
48.07 Brisi alarm Imt Fren direnci sicaklik 6lglimi denetimi igin alarm limitini seger.
Deger, 48.04 BC maks kntr parametresi ile tanimlanan yik ile
yuklendiginde direncin ulastigi sicakligin yiizdesi olarak
verilir.
Limit asildiginda sirici BR ASIRI ISI alarm Uretir.
0...150% Fren direnci sicaklik alarm limiti. 1=1%
49 Veri depolama Diger parametrelerin isaret ayarlari kullanilarak yazilabilen ve
okunabilen 16 ve 32 bitlik veri depolama parametreleri.
Ayrica, bkz. Veri depolama parametreleri bélimi, sayfa 89.
49.01 Veri depo1 Veri depolama parametresi 1.
-32768 ... 32767 16 bitli veri. 1=1
49.02 Veri depo2 Veri depolama parametresi 2.
-32768 ... 32767 16 bitli veri. 1=1
49.03 Veri depo3 Veri depolama parametresi 3.
-32768 ... 32767 16 bitli veri. 1=1
49.04 Veri depo4 Veri depolama parametresi 4.
-32768 ... 32767 16 bitli veri. 1=1
49.05 Veri depo5 Veri depolama parametresi 5.
-2147483647 ... 32 bitli veri. 1=1

2147483647
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49.06 Veri depo6 Veri depolama parametresi 6.
-2147483647 ... 32 bitli veri. 1=1
2147483647
49.07 \Veri depo7 Veri depolama parametresi 7.
-2147483647 ... 32 bitli veri. 1=1
2147483647
49.08 Veri depo8 Veri depolama parametresi 8.
-2147483647 ... 32 bitli veri. 1=1
2147483647
50 Fieldbus Bir fieldbus adaptéri yoluyla iletisim konfiglirasyonuna iliskin
ayarlar.
Ayrica bkz. Fieldbus adaptérii ile kontrol bolimu, sayfa 353.
50.01 Fba devrede Surtcu ile fieldbus adaptérl arasindaki haberlesmeyi
devreye alir.
Pasif Sirictu ile fieldbus adaptori arasindaki iletisim devre digi 0
birakilir.
Devrede Sdrict ile fieldbus adaptori arasindaki iletisim etkinlestirilir. | 1
50.02 Hab kayip fonk Sirlcunun bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger. Zaman asimi 50.03 Hab kayip zamani
parametresi tarafindan tanimlanir.
Hayir iletisim kesintisi algilama devre disi birakilir. 0
Hata iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi iizerine | 1
surtict, FIELDBUS HATASI ile agar ve serbest durus yapar.
Guvenli hiz iletigim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi (izerine | 2
sUriicti, FIELDBUS HATASI alarmi Uretir ve hizi, 30.02
Glvenli hiz ref parametresi tarafindan tanimlanan degere
ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda calismaya
A devam etmenin glvenli oldugundan emin olun.
Son hiz iletigim kesintisi algilama etkindir. iletisim kesintisi oldugunda, | 3
slriici FIELDBUS HAB ALRM alarmini uretir ve hizi,
surtictnln calistigi seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye
Uzerinden hesaplanan ortalama hiza gére belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumun
da galismaya devam etmenin giivenli oldugundan
emin olun.
50.03 Hab kayip zamani 50.02 Hab kayip fonk parametresi tarafindan tanimlanan
islem gerceklesmeden 6nceki zaman gecikmesini tanimlar.
Zaman sayimi baglanti mesaji giincelleyemediginde baslar.
0,3...6553,5s Zaman gecikmesi 10=1s
50.04 FBA ref1 modu FBA REF1 fieldbus referansi élgeklendirmesini ve fieldbus'a
gonderilen gergek degeri seger (FBA ACT1).
Ham veri Olgeklendirme yok (yani veri élgeklendiriimeden aktarilir). 0

Fieldbus'a génderilen gergek deger kaynagi, 50.06 FBA
gerg1 kay parametresi tarafindan segilir.
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kaynagini secer (02.24 FBA main sw bit 31). Fieldbus iletisim
profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini
unutmayin.

No. Ad/Deger Aciklama FbEq
Moment Fieldbus moment referansi 6lgeklendirme kullanir. Moment 1
referansi 6lgeklendirme kullanilan fieldbus profili tarafindan
tanimlanir (6rn. ABB Surlcileri Profili tamsay1 degeri 10000,
moment degerinin %100'Une karsilik gelir). 07.06 Motor torku
sinyali, fieldbus'a gergek deger olarak génderilir. ligili fieldbus
adaptér modilinin Kullanim Kilavuzuna bakin.
Hiz Fieldbus hiz referansi élgeklendirme kullanir. Hiz referansi 2
Olgeklendirme, kullanilan fieldbus profili tarafindan tanimlanir
(6rn. ABB Siricileri Profili tamsayi degeri 20000, 19.01 Hiz
skalalama parametresi degerine karsilik gelir). 07.07 Motor
hizi rom sinyali, fieldbus'a gergek deg@er olarak génderilir. ligili
fieldbus adaptér moddlinin Kullanim Kilavuzuna bakin.
50.05 FBA ref2 modu Fieldbus referansi FBA REF2 6lgeklendirmesini seger.
Bkz. 50.04 FBA ref1 modu parametresi.
Ham veri Bkz. 50.04 FBA ref1 modu parametresi. 0
Moment Bkz. 50.04 FBA ref1 modu parametresi. 1
Hiz Bkz. 50.04 FBA ref1 modu parametresi. 2
50.06 FBA gerg1 kay 50.04 FBA ref1 modu | 50.05 FBA ref2 modu parametresi
Ham veri olarak ayarlandiginda, fieldbus gergek degeri 1 igin
kaynak seger.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
50.07 FBA gerg2 kay 50.04 FBA ref1 modu / 50.05 FBA ref2 modu parametresi
Ham veri olarak ayarlandidinda, fieldbus gercek degeri 2 igin
kaynak seger.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
50.08 Fb sw b12 kay Serbestce programlanabilir fieldbus durum word biti 28
kaynagini secer (02.24 FBA main sw bit 28). Fieldbus iletisim
profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini
unutmayin.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
50.09 Fb sw b13 kay Serbestce programlanabilir fieldbus durum word biti 29
kaynagini secer (02.24 FBA main sw bit 29). Fieldbus iletisim
profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini
unutmayin.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
50.10 Fbsw b14 kay Serbestge programlanabilir fieldbus durum word biti 30
kaynagdini seger (02.24 FBA main sw bit 30). Fieldbus iletigim
profilinin bu islevselligi desteklemiyor olabilecegini
unutmayin.
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
50.11 Fb sw b15 kay Serbestce programlanabilir fieldbus durum word biti 31

Sabit

Pointer

Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).
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50.12 FB hab hizi

Fieldbus haberlesme hizini belirler. Hiz arttinldiginda, CPU
yukl de artar. Asagidaki tabloda, her parametre ayari igin
doéngusel ve dongisel olmayan veriler icin okuma/yazma
araliklar gosterilmistir.

Segim Dongusel* Dongusel degil*™*
Dusuk 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Yiksek 500 us 2ms

*Dongusel veriler fieldbus CW ve SW, Ref1 ve Ref2 ve Act1
ile Act2'yi icerir.

**Donglisel olmayan veriler 52 FBA data giris ve 53 FBA data
¢lkis parametre gruplarina atanmig parametre verilerini icerir.

Dusuk Dusuk hiz secilmistir. 0
Normal Normal hiz secilmistir.
Yuksek Yuksek hiz segilmigtir. 2

50.15 FB kullanilan cw

Surtictyu kontrol eden fieldbus Kontrol Word'tinli belirler.

» Fieldbus adaptér modiili araciligiyla fieldbus kontroli igin,
02.24 FBA main sw parametresini segin.

« Dahili fieldbus arabirimi araciligiyla fieldbus kontroli igin,
02.36 EFB ana cw parametresini segin.

Pointer

Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). |-

50.20 | FB main sw fonk

Ozellikle siirlicti uyarlamalari igin gesitli uyumluluk ayarlari
icerir.

Bit Adi Bilgiler
0 Calisma izin |1 = Sadece parametre:
fnk Harici galistirmay: etkinlestir sinyali (par. 10.11 Calisma izni) 1 oldugu
zaman, 02.24 FBA main sw'in 1. biti 1 olarak ayarlanir.
0 = Param VE Fb cw:
Harici galistirmay! etkinlestir sinyali (par. 10.11 Calisma izni) VE 02.22
FBA main CW'n 7. biti (Calisma izni) 1 oldugu zaman, 02.24 FBA main
sw'in 1. biti 1 olarak ayarlanir.
1 Mech Brake |1 = Force ramp stop:
func Sirict, mekanik bir fren kullanildigi zaman daima rampa durdurmayi
kullanir.
0 = Allow coast stop:
Mekanik bir fren kullanildigi zaman serbest durdurmaya izin verilir.

51 FBA ayarlari

Fieldbus adapttre 6zel ayarlari.

51.01 FBA tipi

Bagl fieldbus adaptér modulindn tipini géruntuler.

0 = Fieldbus modiili bulunamadi veya dlizgiin sekilde
baglanmamis veya 50.071 Fba devrede parametresi Pasif
olarak ayarlanmig, 1 = FPBA-xx PROFIBUS-DP adaptor
modiill, 32 = FCAN-xx CANopen adaptér modild,

37 = FDNA-xx DeviceNet adaptér modulu

51.02 FBA par2

Parameters 571.02...51.26 parametreleri adaptér moddline -
6zgudur. Daha fazla bilgi icin, fieldbus adaptér modilinin
Kullanim Kilavuzuna bakin. Bu parametrelerin hepsinin
kullaniimayabilecegini unutmayin.

51.26 FBA par26

Bkz. 51.02 FBA par2 parametresi. -
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51.27 FBA par tazele Tim degistirilmis adaptér moduli konfiglirasyon parametre
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam de@erine geri doner.
Not: Bu parametre siriicl ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamland. 0
Tazele Yenileniyor. 1
51.28 Par tablo ver Suriicunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
konfiglirasyon esleme dosyasinin parametre tablosu
revizyonunu gosterir.
xyz formatinda, burada x = major revizyon numarasi; y =
mindr revizyon numarasi; z = dizeltme numarasi.
0x0000 ... OXFFFF | Parametre tablosu revizyonu. 1=1
51.29 Sur tip kodu Sdrlcunun hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
konfiglrasyon esleme dosyasinin siriicii tipi kodunu gdsterir.
0 ... 65535 Fieldbus adaptér modiilii esleme dosyasinin siirlicu tipi kodu. | 1 =1
51.30 Adres surimui Sdricunin hafizasinda saklanan fieldbus adaptér modulu
esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda gdsterir.
Ornek: 0x107 = revizyon 1.07.
0 ... 65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1
51.31 D2FBA hab durumu | Fieldbus adaptér moduli iletisiminin durumunu goéruntuler.
Bos Adaptor konfiglire edilmemis. 0
Calis basl Adaptdr baslatilyor. 1
Zaman agimi Adaptdr ve suricl arasindaki haberlesmede bir zaman 2
gecikmesi gergeklesmistir.
Konf hatasi Adaptdr konfiglirasyon hatasi: Fieldbus adaptdr moduliindeki | 3
ortak program revizyonunun major ya da mindr revizyon kodu
modiil igin gereken revizyon degil (bkz. parametre 571.32 FBA
hab sw siir) veya dosya karsidan ylikleme esleme (¢ kereden
daha fazla sayida basarisiz olmus.
Off-line Adaptor off-line. 4
On-line Adaptdr on-line. 5
Reset Adaptdr, donanim resetleme islemi gerceklestiriyor. 6
51.32 FBA hab sw sir Adaptér moduliuniin ortak program revizyonunu axyz
formatinda goéruntiler; a = major revizyon numarasi, xy =
mindr revizyon numarasi, z = diizeltme numarasi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.
0x0000...0xFFFF Adaptér modulunin ortak program versiyonu. 1=1
51.33 FBA uyg sw sir Adaptér modulin uygulama program revizyonunu axyz
formatinda gdsterir: a = major revizyon numarasi; Xy = mindr
revizyon numaralari; z = dlizeltme numarasi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.
0x0000...0xFFFF Adaptér modulinin uygulama programi revizyonu. 1=1
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52 FBA data girig Fieldbus adaptori araciligiyla stiriiciiden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.
52.01 FBA datain1 52.01...52.12 parametreleri, siiriciiden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan verileri seger.
0 Yok 0
4 Durum Word'li (16 bit) 4
5 Gergek deger 1 (16 bit) 5
6 Gergek deger 2 (16 bit) 6
14 Durum Word'li (32 bit) 14
15 Gergek deger 1 (32 bit) 15
16 Gergek deger 2 (32 bit) 16
101...9999 Parametre dizini 1=
52.12 FBAdatain12 Bkz. parametre 52.01 FBA data in1.
53 FBA data cikis Fieldbus adaptorii araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan
slrlcliye aktarilacak olan verilerin segimi.
53.01 FBA data out1 53.01...53.12 parametreleri, fieldbus kontrol cihazindan
surticlye aktarilacak olan verileri seger.
0 Yok 0
1 Kontrol Kelimesi (16 bit) 1
2 Referans REF1 (16 bit) 2
3 Referans REF2 (16 bit) 3
11 Kontrol Kelimesi (32 bit) 11
12 Referans REF1 (32 bit) 12
13 Referans REF2 (32 bit) 13
101...9999 Parametre dizini 1=
53.12 FBA data out12 Bkz. parametre 53.01 FBA data out1.
56 Panel gosterimi Kontrol paneli Gizerinde gérintiilenecek sinyallerin segilmesi
56.01 Sinyal1 param Opsiyonel kontrol panelinde géruntilenecek ilk sinyali seger.
Varsayilan sinyal 01.40 Hiz filtre seklindedir.
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
56.02 Sinyal2 param Opsiyonel kontrol panelinde goriintilenecek ikinci sinyali
seger. Varsayilan sinyal 071.04 Motor akimi seklindedir.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
56.03 Sinyal3 param Opsiyonel kontrol panelinde goriintiilenecek tglincl sinyali
seger. Varsayilan sinyal 07.41 Moment filtre seklindedir.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
56.04 Sinyal1 modu 56.01 Sinyal1 param parametresi tarafindan segcilen sinyalin,
opsiyonel kontrol panelinde gértintiilenme seklini tanimlar.
Pasif Sinyal géruntilenmez. Devre digi birakilmayan diger -1
sinyaller, ilgili sinyal adlari ile bir arada gosterilir.
Normal Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deder olarak gosterir. 0
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Bar Sinyali, yatay gubuk olarak gosterir. 1
Sirdcu ismi Sdricu ismini gosterir. (Siricu ismi, DriveStudio PC araci 2
kullanilarak ayarlanabilir.)
Sdirticd tipi Sirticu tipini gosterir. 3
56.05 Sinyal2 modu 56.02 Sinyal2 param parametresi tarafindan segilen sinyalin,
opsiyonel kontrol panelinde gérintilenme seklini tanimlar.
Pasif Sinyal goriintilenmez. Devre digi birakilmayan diger -1
sinyaller, ilgili sinyal adlari ile bir arada gosterilir.
Normal Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deger olarak gdsterir. 0
Bar Sinyali, yatay gubuk olarak gosterir. 1
Sirdcu ismi Sdricu ismini gosterir. (Siricu ismi, DriveStudio PC araci 2
kullanilarak ayarlanabilir.)
Sirlcu tipi Sdrlcu tipini gosterir. 3
56.06 Sinyal3 modu 56.03 Sinyal3 param parametresi tarafindan segilen sinyalin,
opsiyonel kontrol panelinde gériintilenme seklini tanimlar.
Pasif Sinyal goriintilenmez. Devre digi birakilmayan diger -1
sinyaller, ilgili sinyal adlar ile bir arada gosterilir.
Normal Sinyali, birim ile birlikte sayisal bir deger olarak gdsterir. 0
Bar Sinyali, yatay gubuk olarak gosterir. 1
Sirdcu ismi Sdricu ismini gosterir. (Siricu ismi, DriveStudio PC araci 2
kullanilarak ayarlanabilir.)
Sirlcu tipi Sirlcu tipini gosterir. 3
56.07 Lokal ref birimi Hiz referansinin girilme bigimini ve opsiyonel kontrol paneli ve
DriveStudio bilgisayar araci tarafindan gérintilenme seklini
tanimlar. Ayrica, 02.34 Panel ref sinyal birimini de belirler.
Not: Hiz referansi kontrol panelinden verildiginde, harici
kontrol igin de bu parametre gecerlidir.
rpm Hiz referansi rpm olarak gérintilenir ve girilir. 0
Yuzde Hiz referansi yizde olarak géruntulenir ve girilir. 1
Olgeklendirme asagidaki gibidir:
Kontrol paneli Hiz (rpm)
referansi
100% 20.01 Maksimum hiz
0% 0
-100% 20.02 Minimum hiz
56.08 Hiz filt zamani 01.40 Hiz filtre igin bir filtre zaman sabiti tanimlar. Zaman
uzadikga filtrelenen sonuglar daha dengeli olur, ancak ani hiz
degisimlerine tepkiyi yavaglatir. 19.03 Motor Hiz filt
parametresiyle karsilastirin.
0,0...10000,0 ms Hiz filtresi zaman sabiti. 10=1ms
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56.09 Moment filt zamani | 01.41 Moment filtre igin bir filtre zaman sabiti tanimlar. Zaman
uzadikga filtrelenen sonuglar daha dengeli olur, ancak ani hiz
degisimlerine tepkiyi yavaslatir.
0,0...10000,0 ms Moment filtresi zaman sabiti. 10=1ms
56.12 Panel ref kpys Referans kaynagi panele dénustiglnde son kullanilan
referansin panel referansina kopyalanip kopyalanmadigini
belirler.
Pasif Onceki referans, kaynak degisiminde panel referansina 0
kopyalanmadi.
Aktif Onceki referans, kaynak degisiminde panel referansina 1
kopyalandi.
57 D2D haberlesme Sdruci-siricu iletisiminin konfigirasyonu.
Ayrica bkz. Siirticii - siirticii baglantisi bolimi, sayfa 363.
57.01 Baglanti modu Siricu-suricl bagdlantisini etkinlestirir.
Not: Siriiciden suriiciye baglanti ancak dahili fieldbus
arabirimi devre disi birakildiginda (58.01 Protokol segimi
parametresi Pasif olarak ayarlanmis) devreye alinabilir.
Pasif Sirlcu-suricl baglantisi devre digidir. 0
Follower Sirlcu, surici-sirict baglantisinda follower niteligindedir.
Master Sirlicu, surici-slrict baglantisinda master niteligindedir. 2
Tek seferde yalnizca bir slirict master olabilir.
57.02 Hab kayip fonk Hatali sUrilicU-siricu iletisimi konfiglirasyonu ya da iletisim
kesintisi algilandiginda surlcinin nasil tepki verecegini
seger.
Hayir Koruma etkin degil. 0
Alarm Sdirtict bir alarm Uretir.
Hata Sirlicu bir hata ile agar. 2
57.03 Nod adresi Follower siriicii igin nod adresini ayarlar. Her follower 6zel bir
nod adresine sahip olmalidir.
Not: Eder siirlicli, strlici-striici baglantisinda master olarak
ayarlanmigsa, bu parametre etkisizdir (master'a otomatik
olarak 0 nod adresi atanir).
1...62 Nod adresi. 1=1
57.04 Follower maske 1 Master surticide toplanacak olan follower'lari seger. Eger
toplanan bir follower'dan yanit alinamazsa, 57.02 Hab kayip
fonk parametresi tarafindan segilen islem gergeklestirilir.
En 6nemsiz bit 1 nod adresine sahip follower'i gésterirken en
onemli bir follower 31'i gésterir. Bir bit 1 olarak
ayarlandiginda, ilgili nod adresi toplanir. Ornegin bu
parametre 0x3 olarak ayarlandiginda 1 ve 2 numarali
follower'lar toplanir.
0h00000000 ... Follower maskesi 1. 1=1
Oh7FFFFFFF
57.05 Follower maske 2 Master surticide toplanacak olan follower'lari seger. Eger

toplanan bir follower'dan yanit alinamazsa, 57.02 Hab kayip
fonk parametresi tarafindan segilen islem gergeklestirilir.

En énemsiz bit 32 nod adresine sahip follower'i gésterirken
en 6nemli bit follower 62'yi gésterir. Bir bit 1 olarak
ayarlandiginda, ilgili nod adresi toplanir. Ornegin bu
parametre 0x3 olarak ayarlandiginda 32 ve 33 numarali
follower'lar toplanir.
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0h00000000 ...
Oh7FFFFFFF

Follower maskesi 2.

1=1

57.06

Ref 1 kaynagi

Follower'lara génderilen D2D referansi 1 kaynagdini seger.
Parametre, master siriiciide ve ayrica gok noktall bir mesaj
zincirinde alt master'larda (57.03 Nod adresi = 57.12 Ref1 mc
grup) etkilidir (bkz. parametre 57.11 Ref1 msg tipi)..

Pointer

Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

57.07

Ref 2 kaynagi

Master siriicide tim follower'lara yayinlanan D2D referans 2
kaynagini secer.

Pointer

Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

57.08

Follower cw kay

Follower'lara génderilen D2D kontrol kelimesi'n kaynagini
secer. Parametre, master sirliciide ve ayrica gok noktal bir
mesaj zincirinde alt master'larda etkilidir (bkz. parametre
57.11 Ref1 msg tipi)..

Pointer

Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).

57.11

Ref1 msg tipi

Sdricu-siricu iletisiminde varsayilan olarak master, strici-
surlict kontrol kelimesini referanslar 1 ve 2'yi tim
follower'lara yayinlar. Bu parametre goklu yayin saglar; érn.
surlicu-surtcl kontrol kelimesini ve referans 1'i belirli bir
surlicliye veya suriici grubuna yollamak. Bunun ardindan
mesaj, gok noktali bir zincir olusturmak igin baska bir suriicti
grubuna iletilebilir.

Master'da ve ayrica herhangi bir alt master'da (6rn. mesaiji
diger follower'lara ileten follower'lar), kontrol kelimesini ve
referans 1 i¢in kaynaklar sirasiyla 57.08 Follower cw kay ve
57.06 Ref 1 kaynagi parametreleri tarafindan segilir.

Not: Referans 2 master tarafindan tim follower'lara
yayinlanir.

Yayin

Kontrol Kelimesini ve referans 1, master tarafindan tim
follower'lara génderilir. Master'da bu ayar varsa,
parametrenin follower'larda bir etkisi olmaz.

Ref1 MC Grup

Surlcl-sirici kontrol Kelimesini ve referans 1 sadece, 57.13
Sonraki ref1 mc parametresi tarafindan belirlenen ¢oklu yayin
grubundaki siricllere gdnderilir. Bu ayar ayrica, ¢oklu yayin
zinciri olusturmak igin alt master’larda da (57.03 Nod adresi
ve 57.12 Ref1 mc grup parametrelerinin ayni degere
ayarlandigi follower’lar) kullanilabilir.

-

57.12

Ref1 mc grup

Sirticunin ait oldugu goklu yayin grubunu seger. Bkz. 57.11
Ref1 msg tipi parametresi.

0...62

Coklu yayin grubu.

57.13

Sonraki ref1 mc

Coklu yayin mesajinin iletilecegi bir sonraki strtict ¢oklu
yayin grubunu belirler. Bkz. parametre 57.11 Ref1 msg tipi.
Bu ayar yalnizca master ve alt master’larda (57.03 Nod
adresi ve 57.12 Ref1 mc grup parametrelerinin ayni degere
ayarlandig follower’lar) etkilidir.

0

Grup segili degil.

1...62

Zincirdeki bir sonraki ¢oklu yayin grubu.

57.14

ref1 mc grp sayi

Mesaj zincirinde mesaj génderen suricllerin sayisini belirler.
Son sirliciiniin master’a onay géndermedigi varsayildiginda,
bu deger tipik olarak zincirdeki goklu yayin gruplarinin
sayisina esittir. Bkz. 57.11 Ref1 msg tipi parametresi.

Not: Bu parametre yalnizca master’'da etkilidir.

Coklu yayin zincirindeki baglanti sayisi.
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57.15 D2D hab. Portu Surtci-strtct baglantisinin bagl oldugu donanimi tanimlar.
Ozel durumlarda (zorlu galisma kosullari gibi), FMBA modiili
standart stirlici-suriict baglantisindan daha dayanikli iletisim
saglayabilir.
on-board JCU Kumanda Unitesindeki XD2D konektérii kullanilir. 0
Yuva 1 JCU opsiyon yuvasi 1'e takili bir FMBA moduli kullanihr. 1
Yuva 2 JCU opsiyon yuvasi 2'ye takili bir FMBA moduli kullanilir. 2
Yuva 3 JCU opsiyon yuvasi 3'e takili bir FMBA moduli kullanihr. 3
58 Gomiilii Modbus Dahili fieldbus (EFB) arabirimi igin konfigiirasyon
parametreleri.
Ayrica bkz. Dabhili fieldbus (haberlesme agi) arayiizii
araciligiyla kontrol bolimu, sayfa 325.
58.01 Protokol segimi bDahli<" fieldbus haberlesme protokollnu etkinlestirir/devre disi
irakir.
Not: Dahili fieldbus arabirimi etkinlestirildiginde, surlict -
surlcl baglanti islemi (parametre grubu 57) otomatik olarak
devre disi birakilir.
Pasif Pasif. 0
Modbus RTU Modbus RTU protokolii etkinlestirilmis.
58.03 Nod adresi Nod adresini tanimlar.
0...247 Node adresi. 1=1
58.04 Haberlesme hizi RS-485 hattinin haberlesme hizini seger.
4800 4,8 kbit/s. 0
9600 9,6 kbit/s. 1
19200 19,2 kbit/s. 2
38400 38,4 kbit/s. 3
57600 57,6 kbit/s. 4
76800 76,8 kbit/s. 5
115200 115,2 kbit/s. 6
58.05 Parite Veri bitlerinin sayisini, parite biti kullanimi ve turiini ve durma
bitlerinin sayisini seger.
8 tek 1 Sekiz veri biti, parite biti yok, bir stop biti. 0
8 tek 2 Sekiz veri biti, parite biti yok, iki stop biti. 1
8 ¢ift 1 Sekiz veri biti, Gift parite biti, bir stop biti. 2
8 tek 1 Sekiz veri biti, tek parite biti, bir stop biti. 3
58.06 Kontrol profili Modbus protokoll tarafindan kullanilan haberlesme profilini
seger.
ABB Klasik ABB Siirtculeri profili, klasik versiyon. 0
ABB ileri ABB Siruculeri profili, gelistirilmis versiyon. 1
DCU 16-bit DCU 16-bit profil. 2
DCU 32-bit DCU 32-bit profil. 3
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58.07 Hab kayip zamani | EFB iletisim kaybi goriintilemesi icin zaman asimi sinirini

tanimlar. Eger bir iletisim kesintisi zaman asimi sinirini

asarsa, fonksiyon 58.09 Hab kayip modu parametresi ile

tanimlanan igslemle devam eder. Ayni zamanda, bkz. 58.08

Hab kayip aks parametresi.

0...60000 ms Zaman asimi hesaplama faktorii. Gergek zaman asimi degeri | 100 = 1 ms

asagidaki sekilde hesaplanir:

Hab kaybi zaman asimi x 100 ms
Ornek: Bu degeri 22 olarak ayarlarsaniz, gergek zaman
asimi deg@eri soyle olur: 22 x 100 ms = 2 200 ms.

58.08 Hab kayip aks EFB iletisim kaybi gorintiilemesini etkinlestirir/devre disi
birakir ve hangi Modbus kayit erisiminin zaman asimi
sayacini sifirlayacagini tanimlar. Bkz. 58.07 Hab kayip
zamani parametresi.

Yok EFB iletisim kaybi gérintiilemesi devre disi birakilir. 0

Herhangi bir mesaj | EFB iletisim kaybi gérintllemesi etkinlestirilir. Herhangi bir 1
Modbus istedi zaman asimi sayacini sifirlar.

kntr yazma EFB iletisim kaybi goriintiilemesi etkinlestirilir. Kontrole veya | 2
referans kelimesi'line yazmak zaman asimi sayacini sifirlar.

58.09 Hab kayip modu EFB iletisim kaybi gériintilemesi uyandiktan sonra surtci
calismasini tanimlar. Bkz. parametre 58.07 Hab kayip zamani
ve 58.08 Hab kayip aks.

Yok Eylem yok. 0

Hata Siriicu hata ile agar (EFB HAB KAY). 1

Guvenli hiz Siriict bir alarm olusturur (EFB HAB KAY) ve glvenli hizi 2
kullanima sokar (bkz. parametre 30.02 Giivenli hiz ref).

Son hiz Sdricu bir alarm olusturur (EFB HAB KAY) ve son hizi 3
kullanima sokar (son 10 saniye lzerinden hesaplanan
ortalama).

58.10 Avyarlari tazele 58.01...58.09 ve 58.12 parametrelerinin ayarlarini yeniler.

Tamam Basl. degeri. Yenileme yapildiktan sonra deger geri yiklenir. |0

Tazele Yenile. 1

58.11 Referans skala Fieldbus referanslarini siricl referanslarina ve gergek
surlcu degerlerini gercek fieldbus sinyallerine dlceklerken
DCU 16-bit haberlesme profilinin kullandidi faktori tanimlar.
Referanslar bu dlgekleme faktériyle garpilir. Bkz. DCU 16-
bitli profil bélimu, sayfa 345.

1...65535 Olgekleme faktorii. 1=1

58.12 EFB comm speed Dahili fieldbus arabirimi igin haberlesme hizini (déngu siresi)
tanimlar.

Ayarlarda yapilan tim degisiklikler 58.10 Ayarlari tazele
parametresiyle gegerlenmelidir.

Dusuk Haberlesme déngu siresi 10 ms'dir. 0

Yuksek Haberlesme déngu slresi 2 ms'dir. 1
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58.15 Hab teghisi Haberlesme diyagnostigi isaretleme bitleri icin 16 bitli birlesik
boolean veri kelimesi. Salt okunur.
Bit Bilgi
0 Rezerve.
1 Bu Dugum Verisi Degil (Son alinan paket bu digiim igin degildi.)
2 Rezerve.
3 Bir paket tamam (Calistirma sonrasinda en az bir paket basarili bir sekilde alind.)
4 Rezerve.
5 Hab zaman asimi (Haberlesme zaman asimi meydana geldi.)
6 Kullaniimaz.
7 Kullaniimaz.
8 Parametre degeri sinir ihlali nedeniyle son yazma basarili olmadi.
9 32 bitli bir degeri okumak igin sadece tek bir kayit kullanildigindan son okuma basarili olmadi.
10 Parametre salt okunur oldugundan son yazma basarili olmadi.
1 Parametre veya grup mevcut olmadigindan son parametre erisimi basarili olmadi.
12 Kullaniimaz.
13 Kullaniimaz.
14 Kullaniimaz.
15 32 bitli bir degeri okumak icin sadece tek bir kayit kullanildigindan son yazma basarili olmadi.
16...31 [Kullaniimaz.
0x0000...0xFFFF Veri kelimesi (hex). 1=1
58.16  Alinan paket Sadece sirlclye adreslenen bu tir paketleri dahil ederek
slrlicl tarafindan alinan mesaj paketi sayisini gosterir. Not:
Kullanici sayaci sifirlayabilir (degeri 0'a ayarlayarak).
0...65535 Mesaj paketi sayisi. 1=1
58.17 Gonderilen paket Sirlcu tarafindan génderilen mesaj paketi sayisini gosterir.
Not: Kullanici sayaci sifirlayabilir (degeri 0'a ayarlayarak).
0...65535 Mesaj paketi sayisi. 1=1
58.18 Tum paketler Fieldbus baglantisi Gzerinde gegerli herhangi bir noda
adreslenen tim paketleri dahil ederek siriicl tarafindan
alinan mesaj paketi sayisini gésterir. Not: Kullanici sayaci
sifirlayabilir (dederi 0'a ayarlayarak).
0...65535 Mesaj paketi sayisi. 1=1
58.19 UART hatalari Siricunin aldigi CRC hatalari disindaki haberlesme
hatalarini (6rnegin UART arabellegi asir akis hatalari) iceren
mesaj sayisini gosterir. Salt okunur.
0..65535 Hata iceren mesaj sayisi (CRC hatasi iceren mesajlar harig). | 1=1
58.20 CRC hatalari Siricunun aldigi Déngusel Dayaniklilik Kontroli (CRC)
iceren mesaj sayisini gosterir. Salt okunur.
Not: Yiksek elektromanyetik glrilti seviyeleri hata
olusturabilir.
0...65535 CRC hatalari igeren mesaj sayisi. 1=1
58.21 Raw CW LSB Sirictinin Modbus master'den aldigi Kontrol Kelimesinin
LSW bélimini gosterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak Kontrol kelimesi'iin 0...15 bitleri. 1=1
58.22 Raw CW MSB Suricunin Modbus master'den aldigi Kontrol Kelimesinin

MSW bélumunu gésterir. Salt okunur.
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0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak Kontrol kelimesi'lin 16...32 bitleri. 1=1
58.23 Raw SWLSB Sdricunin Modbus master'e génderdigi Durum Word'niin
LSW bélimini goésterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deder olarak Durum word'lin 0...15 bitleri. 1=1
58.24 Raw SW MSB Sdrictnin Modbus master'e génderdigi Durum Word'Uniin
MSW bélumunu gésterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak Durum word'iniin 16...32 bitleri. 1=1
58.25 Raw Ref1LSB Suariacunin Modbus master'den aldigi referans 1'in LSW
bolimuni gosterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak referans 1'in 0...15 bitleri. 1=1
58.26 Raw Ref 1 MSB Sdricunin Modbus master'den aldigi referans 1'in MSW
bolimuni gosterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak referans 1'in 16...32 bitleri. 1=1
58.27 Raw Ref2LSB Sdrictnin Modbus master'den aldigi referans 2'nin LSW
bolumunu goésterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak referans 2'nin 0...15 bitleri. 1=1
58.28 Raw Ref2 MSB Sdricunin Modbus master'den aldigi referans 2'nin MSW
boliminid goésterir. Salt okunur.
0x0000...0xFFFF Onaltilik deger olarak referans 2'nin 16...32 bitleri. 1=1
58.30 Gonderim gecikme | Bagh bir cevap gonderene kadar bekledigi gecikme siresini
tanimlar.
0...65335 ms Gonderim gecikme stresi. 1=1ms
58.31 Ret uyg hatasi Surticiniin Modbus harici kodlarini génderip
g6ndermeyecegini seger.
Hayir Hayir 0
Evet Evet 1
58.32 Word sirasi Modbus kasasindaki veri sézciklerinin sirasini tanimlar.
MSW LSW ilk olarak en anlamli kelimesi, ardindan en az anlamli 0
kelimesi.
LSW MSW ik olarak en az anlamli kelimesi, ardindan en anlamli 1
kelimesi.
58.35 Datal/O1 Modbus master'in, Modbus In/Out parametresi no. 1'e ait
kayit adresinden okudugunda veya bu adrese yazdiginda
eristigi strlici parametresinin adresini tanimlar. Modbus
master verinin turind (giris veya ¢ikis) tanimlar.
Deger Modbus kasasinda 2 adet 16 bitli sézciik kullanilarak
tasinir. SUriict parametresi 16 bitli bir degerse, LSW (En az
anlaml s6zclik) degeri tasir. Slirlicti parametresi 32 bitli bir
degerse, bir sonraki Modbus In/Out parametresi de ayrilr.
0...9999 Parametre adresi. Bicim: xxyy, burada: 1=1
XX = parametre grubu
yy = parametre indeksi
58.36 Data l/O 2 Bkz. parametre 58.35.
0...9999 Bkz. parametre 58.35. 1=1
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58.58 Data I/O 24 Bkz. parametre 58.35.

0...9999 Bkz. parametre 58.35. 1=1
64 Yiik analizorii Tepe deger ve genislik gunltgl ayarlar.

Ayrica, bkz. Yiik analizérii bélimi, sayfa 86.

64.01 PVL sinyali Tepe deger giinligl tarafindan izlenecek sinyali seger.
Sinyal, 64.02 PVL filtre zm parametresi tarafindan belirlenen
filtreleme siresi kullanilarak filtrelenir.

Tepe degeri, 0 andaki 6nceden segilmis sinyallerle birlikte
64.06...64.11 parametrelerine saklanir.

64.03 Logger reset parametresi, hem tepe deger gunligini
hem de genislik giinligu 2'yi resetler. Gunluklerin resetlendigi
en son zaman 64.13 parametresinde saklanir.

Hiz rpm 01.01 Motor hizi rpm (bkz. sayfa 107). 1073742081
Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
Inv glici 01.22 Gi¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor giict 01.23 Motor giicii (bkz. sayfa 107). 1073742103
Proses gerg 04.03 Proses ger¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
64.02 PVL filtre zm Tepe deger gunltgl filtreleme siresi. Bkz. 64.01 PVL sinyali
parametresi.
0,00 ... 120,00 s Tepe deger giinligu filtreleme siresi. 100=1s
64.03 Logger reset Tepe deger glinligu ve genislik giinliigl 2'yi resetlemek igin
sinyal seger. (Genislik giinligu 1 resetlenemez.)
Sabit Bit isaret ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
Pointer
64.04 AL sinyali Genislik glinligu 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sinyal,

surtict gahsirken 200 ms'lik araliklarla 6rneklenir.

Sonuglar, 64.24?c64.33 parametreleri tarafindan gorintilenir.
Her parametre, bir genislik araligini temsil eder ve érneklerin
hangi boéliminin o araliga dustigini gosterir.

%100'e karsilik gelen sinyal degeri 64.05 AL sinyal temeli
parametresi tarafindan tanimlanir.

64.03 Logger reset parametresi, hem tepe deger gunligini
hem de genislik ginligu 2'yi resetler. Gunluklerin resetlendigi
en son zaman 64.13 parametresinde saklanir.

Not: Genislik glinligi 1, motor akimini izlemek lizere
sabitlenmistir (07.04 Motor akimi). Sonuglar, 64.14?c64.23
parametreleri tarafindan goriintulenir. Sinyal degerinin %
100'U, strictinidn maksimum g¢ikis akimina karsilik gelir (bkz.
ilgili Donanim Kilavuzu).

Hiz rpm 01.01 Motor hizi rom (bkz. sayfa 107). 1073742081
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Hiz % 01.02 Motor hizi % (bkz. sayfa 107). 1073742082
Frekans 01.03 Cikis frekansi (bkz. sayfa 107). 1073742083
Akim 01.04 Motor akimi (bkz. sayfa 107). 1073742084
Akim % 01.05 Motor akimi % (bkz. sayfa 107). 1073742085
Tork 01.06 Motor torku (bkz. sayfa 107). 1073742086
DC gerilim 01.07 Dc voltaj (bkz. sayfa 107). 1073742087
inv giicii 01.22 Gii¢ g/¢ (bkz. sayfa 107). 1073742102
Motor glicu 01.23 Motor giicti (bkz. sayfa 107). 1073742103
Proses gerg 04.03 Proses gerg¢ (bkz. sayfa 119). 1073742851
PID gikis 04.05 PID ¢ikis (bkz. sayfa 119). 1073742853
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
64.05 AL sinyal temeli % 100 genislige karsilik gelen sinyal degerini tanimlar.
0,00 ... 32768,00 % 100'e karsilik gelen sinyal degeri. 100 =1
64.06 PVL pik degeri Tepe deger glinligi tarafindan kaydedilen tepe deger.
-32768,00 ... Tepe deger. 100 =1
32768,00
64.07 Pik giind Tepe degerin kaydedildigi tarih.
01.01.80 ... Tepe olusma tarihi (gg.aa.yy). 1=1d
64.08 Pik zamani Tepe degerin kaydedildigi saat.
00:00:00 ... Tepe olusma saati. 1=1s
23:59:59
64.09 Pik aninda akim Tepe degerin kaydedildigi andaki motor akimi.
-32768,00 ... Tepe degerdeki motor akimi. 100=1A
32768,00 A
64.10 Pik aninda DC V Tepe degerin kaydedildigi anda, suriicli ara DC devresindeki
gerilim.
0,00 ... 2000,00 V | Tepe degerdeki DC gerilim. 100=1V
64.11 Pik aninda hizi Tepe degerin kaydedildigi andaki motor hizi.
-32768,00...32768, | Tepe degerdeki motor hizi. 100 = 1 rpm
00 rpm
64.12 Gun reseti Tephe deger ginligu ve genislik gunlida 2'nin son resetlendigi
tarih.
01.01.80 ... Gunliklerin son reset tarihi (gg.aa.yy). 1=1d
64.13 Zaman reseti Tepe deger giinligu ve geniglik giinlidu 2'nin son resetlendigi
saat.
00:00:00 ... Gunluklerin son reset saati. 1=1s
23:59:59
64.14 AL10--10% Geniglik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve % 0 - 10
araligina diisen 6rnekler yizdesi.
0,00 ... 100,00% % 0 - 10 arasindaki genislik ginlGgi 1 érnekleri. 100 = 1%
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64.15 AL110 --20% Geniglik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 10 - 20
araligina diisen 6rnekler yizdesi.
0,00 ... 100,00% % 10 - 20 arasindaki genislik giinliigd 1 érnekleri. 100 = 1%
64.16 AL1 20 -- 30% Genislik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 20 - 30
araliina dusen ornekler yuzdesi.
0,00 ... 100,00% % 20 - 30 arasindaki geniglik ginliga 1 érnekleri. 100 = 1%
64.17 AL1 30 -- 40% Geniglik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 30 - 40
araligina dusen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 30 - 40 arasindaki genislik giinligu 1 6rnekleri. 100 = 1%
64.18 AL1 40 -- 50% Genislik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve % 40 - 50
araligina dusen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 40 - 50 arasindaki genislik giinligu 1 drnekleri. 100 = 1%
64.19 AL150 -- 60% Genislik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve % 50 - 60
araligina diigen drnekler yiizdesi.
0,00 ... 100,00% % 50 - 60 arasindaki geniglik ginliga 1 érnekleri. 100 = 1%
64.20 AL160 --70% Geniglik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 60 - 70
araligina disen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 60 - 70 arasindaki genislik giinliiga 1 érnekleri. 100 = 1%
64.21 AL170--80% Geniglik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 70 - 80
araligina diisen 6rnekler yizdesi.
0,00 ... 100,00% % 70 - 80 arasindaki genislik giinliigi 1 6rnekleri. 100 = 1%
64.22 AL1 80 -- 90% Genislik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 80 - 90
araliina dusen ornekler yluzdesi.
0,00 ... 100,00% % 80 - 90 arasindaki geniglik giinliga 1 érnekleri. 100 = 1%
64.23 AL190% Uzeri Geniglik guinlugu 1 tarafindan kaydedilen ve % 90" asan
ornekler yiizdesi.
0,00 ... 100,00% % 90 lzerindeki genislik giinliigd 1 érnekleri. 100 = 1%
64.24 AL20--10% Geniglik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 0 - 10
araligina dusen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 0 - 10 arasindaki genislik giinligl 2 érnekleri. 100 = 1%
64.25 AL2 10 --20% Genislik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 10 - 20
araliina dusen ornekler yuzdesi.
0,00 ... 100,00% % 10 - 20 arasindaki geniglik giinliga 2 érnekleri. 100 = 1%
64.26 AL2 20 -- 30% Geniglik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 20 - 30
araligina disen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 20 - 30 arasindaki genislik giinliiga 2 érnekleri. 100 = 1%
64.27 AL2 30 -- 40% Geniglik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 30 - 40
araligina disen ornekler ylzdesi.
0,00 ... 100,00% % 30 - 40 arasindaki genislik giinligu 2 ornekleri. 100 = 1%
64.28 AL2 40 -- 50% Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve % 40 - 50
araligina dusen ornekler yuzdesi.
0,00 ... 100,00% % 40 - 50 arasindaki geniglik giinliga 2 érnekleri. 100 = 1%
64.29 AL2 50 -- 60% Geniglik guinlugu 2 tarafindan kaydedilen ve % 50 - 60

araligina disen ornekler ylzdesi.
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0,00 ... 100,00% % 50 - 60 arasindaki genislik giinliigi 2 érnekleri. 100 = 1%
64.30 AL260--70% Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve % 60 - 70
araligina diisen 6rnekler yiizdesi.
0,00 ... 100,00% % 60 - 70 arasindaki genislik glinligu 2 érnekleri. 100 = 1%
64.31 AL270 -- 80% Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve % 70 - 80
araligina disen érnekler yuzdesi.
0,00 ... 100,00% % 70 - 80 arasindaki geniglik giinligi 2 érnekleri. 100 = 1%
64.32 AL2 80 -- 90% Geniglik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve % 80 - 90
araligina diisen 6rnekler yizdesi.
0,00 ... 100,00% % 80 - 90 arasindaki genislik giinliigi 2 érnekleri. 100 = 1%
64.33 AL2 90% Uzeri Genislik glinligu 2 tarafindan kaydedilen ve % 90'1 agsan
ornekler ylizdesi.
0,00 ... 100,00% % 90 Uzerindeki geniglik giinligl 2 érnekleri. 100 = 1%

74 Uygulama programi

Uygulama programi igin parametreler.
Bkz. Uygulama programlama bélum, sayfa 58.

74.01  Hiz ref ramp grs Hiz rampasi giriginin kaynagini seger.
Varsayilan deger P.03.03 seklindedir, yani 03.03 Hiz ref
rampasiz.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.02 Hiz ref nkontrol Hiz kontrol modunda hiz referansinin kaynagini seger.
Deger P.03.05 seklinde sabittir, yani 03.05 Hiz ref rampall.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.03 Hiz grb nknt Hiz kontrol modunda gergek hiz kaynagini seger. Deger
P.01.01 seklinde sabittir, yani 01.01 Motor hizi rpom.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.04 Hiz hatasi nknt Hiz hatasi igin kaynagi seger (referans - gercek hiz). Deger
P.03.07 seklinde sabittir, yani 03.07 Hiz hata filtre.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.05 Kalkig komp kay Hizlanma kompanzasyonu torku igin kaynagi seger. Deger
P.03.08 seklinde sabittir, yani 03.08 Acc komp torku.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.06 Tork ref hiz kay Tork referansi igin kaynagi seger (hiz kontrol cihazindan).
Deger P.03.09 seklinde sabittir, yani 03.09 Tork ref hiz knt.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.07 Tork ref tork ky Tork referansi igin kaynagi seger (hiz kontrol cihazindan).

Deger P.03.12 seklinde sabittir, yani 03.72 Tork ref hiz Imt.

Pointer

Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104).
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74.09 kull D2D cw Sirlcu-surtcl haberlesmesi igin kontrol word'Gnin kaynagini
seger.
Varsayilan deger P.02.30 seklindedir, yani 02.30 D2D main cw.
Pointer Deger isareti ayar (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
74.10 PID grb kay PID kontrol iglemi icin geri besleme kaynagini secer.
Varsayilan deger P.04.03 seklindedir, yani 04.03 Proses gerg.
Pointer Deger isareti ayari (bkz. Terimler ve kisaltmalar sayfa 104). -
90 Enc modiil segimi | Enkoder/¢oziicii arabirimlerinin aktivasyonu.
Ayrica, bkz. Enkoder destegi bolim, sayfa 63.
90.01 Enc1 segimi Opsiyonel enkoder/resolver arabirimi 1 ile haberlesmeyi
etkinlestirir.

Not: Bu arabirimden alinan veriler arabirim 2'ye gore daha
glincel oldugundan mimkiin oldugunca enkoder arabirimi 1'in
kullaniimasi &nerilir. Diger taraftan, emilasyonda kullanilan
pozisyon degerleri siirlicii yazilimi tarafindan belirlendiginde,
degerler arabirim 1'e gére daha hizli aktarildigindan arabirim
2'nin kullaniimasi énerilir.

Yok Pasif. 0

FEN-01 TTL+ Haberlesme aktif. Modlil tipi: FEN-01 TTL Enkoder arabirimi. |1
Giris: lletisim destegi ile TTL enkoder girisi (X32).

FEN-01 TTL Haberlesme aktif. Mod(l tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi. |2
Girig: TTL enkoder girisi (X31).

FEN-11 ABS Haberlesme aktif. Moddil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder 3
Arabirimi. Giris: Mutlak enkoder girigi (X42).

FEN-11 TTL Haberlesme aktif. Moddl tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder 4
Arabirimi. Giris: TTL enkoder girisi (X41).

FEN-21 RES Haberlesme aktif. Modlil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. 5
Giris: Resolver girisi (X52).

FEN-21 TTL Haberlesme aktif. Moddl tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. 6
Giris: TTL enkoder girisi (X51).

FEN-31 HTL Haberlesme aktif. Moduil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. | 7
Giris: HTL enkoder girigi (X82).

90.02 Enc2 segimi Opsiyonel enkoder/resolver arabirimi 2 ile haberlesmeyi

etkinlestirir.

Not: Saft devirlerinin sayilmasi enkoder 2 igin
desteklenmemektedir.

Yok Pasif. 0
FEN-01 TTL+ Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 1
FEN-01 TTL Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 2
FEN-11 ABS Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 3
FEN-11 TTL Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 4
FEN-21 RES Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 5
FEN-21 TTL Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 6
FEN-31 HTL Bkz. 90.01 Enc1 seg¢imi parametresi. 7
90.04 TTL eko se¢ TTL enkoder sinyal ekosu icin arabirimi devreye alir ve seger.

Not: Eger enkoder emilasyonu ve ekosu ayni FEN-xx TTL
cikisi igin devreye alinirsa, emilasyon ekoya gore 6nceliklidir.

Pasif Eko arabirimi etkin degil. 0
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FEN-01 TTL+ Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi. Eko: TTL enkoder | 1
girisi (X32) pulslari TTL gikisina eko yapilir.
FEN-01 TTL Modlil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi. Eko: TTL enkoder | 2
girisi (X31) pulslar TTL ¢ikisina eko yapilir.
FEN-11 TTL Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. Eko: TTL 3
enkoder girisi (X41) pulslarn TTL ¢ikisina eko yapilir.
FEN-21 TTL Modiil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Eko: TTL enkoder 4
girisi (X51) pulslar TTL ¢ikisina eko yapilir.
FEN-31 HTL Modil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. Eko: HTL enkoder | 5
girisi (X82) pulslari TTL ¢ikigina eko yapilir.
90.05 Enc kablo hatasi FEN-xx enkoder arabirimi tarafindan enkoder kablo hatasinin
algilanmasi durumunda yapilacak islemi seger.
Hayir Kablo hatasi algilama etkin degin. 0
Hata Suricti ENCODER 1/2 CABLE hatasi ile agar. 1
Uyari Suricti ENCODER 1/2 CABLE uyarisi olusturur. Sints/ 2
kosinus aralikli sinyallerinin maksimum puls frekansinin
100 kHz degerini agsmasi durumunda 6nerilen ayar budur;
yuksek frekanslarda, sinyaller islevi cagirmaya yetecek
dlgude zayiflayabilir. Maksimum puls frekansi asagidaki
sekilde hesaplanabilir:
ax. pulse frequency = Pulses per rev. xel\gax. speed in rpnm
90.10 Enc par yenileme Parametrenin 1 olarak ayarlanmasi FEN-xx arabirimlerinin
tekrar konfigiire edilmesini gerekli kilar; bu, 90...93
gruplarindaki parametrelerde yapilan degisikliklerin etkinlik
kazanmasi igin gereklidir.
Not: Parametre siriicli ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yeniden konfiglirasyon tamamlandi. 0
Konfig Yeniden konfiglire et. Deger otomatik olarak Tamam geri 1
doner.
91 Mutlak enc konfig | Mutlak enkoder konfigiirasyonu.
Ayrica, bkz. Enkoder destegi bolumi, sayfa 63.
91.01  Sin cos sayisi Devir basina kullanilan sinls/kosinus dalga dénglsu sayisini
tanimlar.
Not: EnDat veya SSI enkoder sirekli modda kullanilirken bu
parametrenin ayarlanmasina gerek yoktur. Bkz. parametre
91.25 SSI modu / 91.30 Endat modu.
0...65535 Sinus/kosinis dalga dongdlerinin sayisi. 1=1
91.02 Abs enk tipi Mutlak enkoder pozisyonu igin kaynak seger.
Yok Secilmedi. 0
Komitas sin lletisim sinyalleri. 1
EnDat Seri arabirim: EnDat enkoder. 2
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Hiperface

Seri arabirim: HIPERFACE enkoder.

SSlI

Seri arabirim: SSI enkoder.

Tamag. 17/33b

Seri arabirim: Tamagawa 17/33 bitli enkoder.

91.03

Tur sayisi (bit)

Birden fazla donuslu enkoderlerde devir sayiminda kullanilan
bit sayisini tanimlar. 91.02 Abs enk tipi parametresi EnDat,
Hiperface veya SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 97.02
Abs enk tipi parametresi Tamag. 17/33b olarak
ayarlandiginda, bu parametrenin sifir digsinda bir degere
ayarlanmasi birden fazla dénuslu veri istegini etkinlestirir.

0...32

Devir sayiminda kullanilan bit sayisi. Ornegin, 4096 devir 12
bite karsilk gelir.

91.04

Poz bilgisi (bit)

91.02 Abs enk tipi parametresi EnDat, Hiperface veya SSI/
olarak ayarlandiginda, bir devir dahilinde kullanilan bit
sayisini tanimlar. 97.02 Abs enk tipi parametresi Tamag. 17/
33b olarak ayarlandiginda, bu parametre dahili olarak 17’ye
ayarlanir.

0...32

Bit sayisi. Ornegin, 32768 pozisyon / devir 15 bite karsilik
gelir.

91.05

Z fazi devrede

Bir FEN-11 moddltnin (varsa) mutlak enkoder girisi (X42)
icin enkoder sifir pulsu devreye alir. Sifir puls pozisyon
mandallama igin kullanilabilir.

Not: Seri arabirimlerde (6rn. 91.02 Abs enk tipi parametresi
ayari EnDat, Hiperface, SSI veya Tamag. 17/33b oldugunda),
sifir puls devre digi birakilmahdir.

Yanlis

Sifir puls pasif.

Dogru

Sifir puls etkindir.

91.06

Abs pos tracking

Ozellikle dengesiz yiiklii bir digli oraninda, bir calistirma (veya
enkoder yenileme) sonrasi 6zglin ve net bir sekilde gergek
konumu belirlemek igin, mutlak enkoder tagsmalarinin (tek ve
cok donusli enkoder ve resolverler) sayisini belirleyen bir
konum izleme fonksiyonunu etkinlestirir.

Pasif

Konum izleme pasif.

Not: 90.10 Enc par yenileme parametresini etkinlestirmek
tagma sayacini sifirlar. Bu islem eger suricu kapaliyken
enkoder, enkoder mesafesinin yarisindan fazla
dondurilmisse gereklidir.

Devrede

Konum izleme etkin.

91.10

Hiperface parite

HIPERFACE enkoderi igin parite ve stop bitlerinin kullanimini
tanimlar (6rn. 91.02 Abs enk tipi parametresi ayari Hiperface
oldugunda). Tipik olarak, parametrenin ayarlanmasi gerekli
degildir.

Tek

Tek parite gosterge biti, bir stop biti.

Cift

Cift parite gosterge biti, bir stop biti.

91.11

Hiperf hab hizi

HIPERFACE enkoderi igin baglanti aktarim hizini tanimlar
(6rn. 91.02 Abs enk tipi parametresi ayari Hiperface
oldugunda). Tipik olarak, parametrenin ayarlanmasi gerekli
degildir.

4800

4800 bit/sn

9600

9600 bit/sn

19200

19200 bit/sn
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38400 38400 bit/sn 3
91.12 Hiperf nod adres HIPERFACE enkoderi igin nod adresini tanimlar (6rn. 97.02
Abs enk tipi parametresi ayari Hiperface oldugunda). Tipik
olarak, parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
0...255 HIPERFACE enkoderi nod adresi. 1=1
91.20 SSI saat darbesi SSI mesajinin uzunlugunu tanimlar. Uzunluk, saat dénglsu
sayisi olarak tanimlanir. Déngi sayisi, bir SSI mesaj
cercevesindeki bit sayisina 1 eklenerek hesaplanabilir.
SSI enkoderler ile kullanihr, 8rn. 91.02 Abs enk tipi
parametresi ayari SS/ oldugunda.
2..127 SSI mesaiji uzunlugu. 1=1
91.21 SSI pozisyon msb | SSI mesaiji igindeki pozisyon verilerinin MSB (en énemli bit)
konumunu tanimlar.
SSI enkoderler ile kullanihr, 6rn. 91.02 Abs enk tipi
parametresi ayari SS/ oldugunda.
1...126 SSI pozisyon verilerindeki MSB (bit numarasi) konumu. 1=1
91.22 SSI tur msb SSI mesaiji igindeki devir sayiminin MSB (en 6nemli bit)
konumunu tanimlar.
SSI enkoderler ile kullanilir, 6rn. 91.02 Abs enk tipi
parametresi ayari SS/ oldugunda.
1...126 SSI devir sayimindaki MSB (bit numarasi) konumu. 1=1
91.23 SSI veri formati SSI enkoderi igin veri formati seger (6rn. 91.02 Abs enk tipi
parametre ayari SS/ oldugunda).
binary ikili veri formati. 0
gray Gri veri formati. 1
91.24 SSl hab hizi SSI enkoderi igin haberlesme hizi seger (6rn. 91.02 Abs enk
tipi parametre ayari SS/ oldugunda).
10 kbit/sn 10 kbit/sn haberlesme hizi. 0
50 kbit/sn 50 kbit/sn haberlesme hizi. 1
100 kbit/s 100 kbit/sn haberlesme hizi. 2
200 kbit/sn 200 kbit/sn haberlesme hizi. 3
500 kbit/sn 500 kbit/sn haberlesme hizi. 4
1000 kbit/sn 1000 kbit/sn haberlesme hizi. 5
91.25 SSI modu SSI enkoder modunu seger.
Not: Parametre yalnizca, bir SSI enkoder surekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir; 6rn. aralikh siniis/kosinls
sinyali bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). SSI enkoder, 971.02 Abs enk tipi parametresi SS/
seklinde ayarlanarak segilir.
Basl.poz Tek pozisyon aktarim modu (ilk pozisyon). 0
Sirekli Surekli pozisyon aktarim modu. 1
91.26 SSliletim zm SSI enkoder igin aktarim donglsini seger.

Not: Parametre yalnizca, bir SSI enkoder siirekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir; 6rn. aralikh siniis/kosinls
sinyali bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). SSI enkoder, 91.02 Abs enk tipi parametresi SS/
seklinde ayarlanarak segilir.
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50 ps 50 ps aktarim déngusu. 0
100 ps 100 ps aktarim dongusu. 1
200 ps 200 ps aktarim dongusdu. 2
500 ps 500 ps aktarim dongusdu. 3
1ms 1 ms aktarim déngusu. 4
2ms 2 ms aktarim déngusu. 5
91.27 SSI sifir fazi SSI seri badlanti verilerinde sifir degerine karsilik gelen bir sinis/
kosinus sinyal suresi iginde faz agisini tanimlar. Parametre,
sinus/kosinus aralikli sinyallerini temel alarak SSI pozisyon
verileri ile konumun senkronizasyonu igin kullanilir. Hatali
senkronizasyon +1 aralik siresi hatasina neden olabilir.
Not: Bu parametre yalnizca, bir siniis/kosinus aralikli sinyalli bir SSI
enkoder ilk pozisyon modunda kullanildi§inda ayarlanmalidir.
315-45 der 315...45° faz agisl. 0
45-135 der 45...135° faz agisl. 1
135-225 derece 135...225° faz agisI. 2
225-315 derece 225...315° faz agisl. 3
91.30 Endat modu EnDat enkoder modunu seger.
Not: Parametre yalnizca, bir EnDat enkoder sirekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir; 6rn. aralikh sinlis/kosinis
sinyali bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). EnDat enkoder, 91.02 Abs enk tipi parametresi
EnDat seklinde ayarlanarak segilir.
Basl.poz Tek pozisyon veri aktarimi (ilk pozisyon). 0
Sirekli Sirekli pozisyon veri aktarim modu.
91.31 Endat maks hes EnDat enkoder igin maksimum enkoder hesaplama stiresini seger.
Not: Parametre yalnizca, bir EnDat enkoder surekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir; érn. aralikli sintis/kosinls
sinyali bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak
desteklenir). EnDat enkoder, 91.02 Abs enk tipi parametresi
EnDat seklinde ayarlanarak segilir.
10 ps 10 pys maksimum hesaplama siresi. 0
100 ps 100 ps maksimum hesaplama siresi. 1
1ms 1 ms maksimum hesaplama suresi. 2
50 ms 50 ms maksimum hesaplama siresi. 3
92 Resolver konfg Resolver konfigirasyonu.
Ayrica, bkz. Enkoder destegi bélimi, sayfa 63.
92.01 Resol kutup sayi Kutup cifti sayisini seger.
1...32 Kutup cifti sayisi. 1=1
92.02 Resol gerilimi Etkinlestirme sinyalinin genisligini tanimlar.
4,0...12,0 Vrms Etkinlestirme sinyali genisligi. 10=1Vrms
92.03 Resol frekansi Etkinlestirme sinyalinin frekansini tanimlar.
1...20 kHz Etkinlestirme sinyali frekansi. 1=1kHz
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93 Pulse enc konfig

Puls enkoder konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. Enkoder destegi bélumi, sayfa 63.

93.01

Enc1 pulse say

Enkoder 1 igin puls sayisi / devir degerini tanimlar.

0 ... 65535

Enkoder 1 igin puls sayisi.

93.02

Enc1 tipi

Enkoder 1 tipini seger.

Cok faz

Ceyrek enkoder (iki kanal; A ve B'ye sahiptir)

Tek faz

Tek faz enkoder (bir kanal, A'ya sahiptir)

93.03

Enc1 sayim sekli

Enkoder 1 igin hiz hesaplama modunu seger.

A&B hepsi

Kanal A ve B: Hiz hesaplama icin ylikselen ve diisen kenarlar

kullanilir. Kanal B: Dé6nme yénin( tanimlar.

Notlar:

* 93.02 Enc1 tipi parametresi tarafindan tek faz modu
secildiginde, bu ayar A hepsi ayari gibi davranir.

* 93.02 Enc1 tipi parametresi tarafindan tek faz modu
segildiginde, hiz her zaman pozitiftir.

A hepsi

Kanal A: Hiz hesaplama igin yukselen ve dugen kenarlar
kullanilir. Kanal B: D6nme yonini tanimlar.

Not: 93.02 Enc1 tipi parametresi tarafindan tek hat modu
secildiginde, hiz her zaman pozitiftir.

A yikselen

Kanal A: Hiz hesaplama icin yukselen kenar kullanilir. Kanal
B: Dénme yonini tanimlar.

Not: 93.02 Enc1 tipi parametresi tarafindan tek hat modu
secildiginde, hiz her zaman pozitiftir.

A dusen

Kanal A: Hiz hesaplama igin diisen kenar kullanilir. Kanal B:
Dénme yénini tanimlar.

Not: 93.02 Enc1 tipi parametresi tarafindan tek hat modu
secildiginde, hiz her zaman pozitiftir.

Oto yikselen

Puls frekansina baglh olarak, asagidaki sekilde yukaridaki
modlardan bir otomatik olarak segilir:

Kanalin puls frekansi Kullanilan mod

<2442 Hz A&B hepsi

2442...4884 Hz A hepsi

> 4884 Hz A ylikselen

Oto dlsen

Puls frekansina baglh olarak, asagidaki sekilde yukaridaki
modlardan bir otomatik olarak segilir:

Kanalin puls frekansi Kullanilan mod

<2442 Hz A&B hepsi

2442 ... 4884 Hz A hepsi

> 4884 Hz A disen

93.11

Enc2 pulse say

Enkoder 2 igin puls sayisi / devir degerini tanimlar.

0 ... 65535

Enkoder 2 igin puls sayisi.
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93.12 Enc2 tipi Enkoder 2 tipini seger.
Cok faz Ceyrek enkoder (iki kanal; A ve B'ye sahiptir) 0
Tek faz Tek faz enkoder (bir kanal, A'ya sahiptir) 1
93.13 Enc2 sayim sekli Enkoder 2 igin hiz hesaplama modunu seger.
A&B hepsi Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 0
A hepsi Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 1
A ylkselen Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 2
A dusen Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 3
Oto yiikselen Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 4
Oto disen Bkz. 93.03 Enc1 sayim sekli parametresi. 5
94 Harici I-O konfig I/0 uzatma konfigtirasyonu
94.01 HarlO1 se¢ Yuva 1'e monte edilen I/O uzatma moddlin{ etkinlestirir.
Kullanilan modiile bagli olarak DI8...DI9, DIO3...DIO10,
Al3...Al5, AO3...AO4 veya RO4...RO7'yi etkinlestirir.
Yok Yuva 1'e monte edilmis uzatma yok. 0
FIO-01 Yuva 1'e FIO-01 uzatma monte edilmis. Ekstra 4 x DIO ve 1
2 x RO kullaniliyor.
FIO-11 Yuva 1'e FIO-11 uzatma monte edilmis. Ekstra 3 x Al, 1 x AO |2
ve 2 x DIO kullaniliyor.
FlO-21 Yuva 1'e FIO-21 uzatma monte edilmis. Ekstra 1 x Al, 1 x DI |3
ve 2 x RO kullaniliyor.
F10-31 Kullaniimiyor. 4
94.02 HarlO2 se¢ Yuva 2'ye monte edilen I/0O uzatma modillind etkinlestirir.
Kullanilan modiile bagl olarak DI8...DI9, DIO3...DIO10,
Al3...Al5, AO3...AO4 veya RO4...RO7'yi etkinlestirir.
Yok Yuva 2'ye monte edilmis 2. uzatma yok. 0
F10-01 Yuva 2'ye FIO-01 uzatma monte edilmis. Ekstra 4 x DIO ve
2 x RO kullaniliyor.
FIO-11 Yuva 2'ye FIO-11 uzatma monte edilmis. Ekstra 3 x Al, 1 x AO | 2
ve 2 x DIO kullaniliyor.
FIO-21 Yuva 2'ye FIO-21 uzatma monte edilmis. Ekstra 1 x Al, 1 x DI |3
ve 2 x RO kullaniliyor.
F10-31 Kullaniimiyor. 4
95 Donanim konfig Donanimla ilgili cesitli ayarlar.
95.01 Cntr bord kay Sirlcu kontrol Unitesine nasil eneriji verildigini seger.
Dahili 24V Siricu kontrol Unitesine, Gzerine monte edildigi stirlci gi¢ | 0
Unitesinden enerji verilir. Bu, varsayilan ayardir.
Harici 24V Suriict kontrol Unitesine harici gli¢ kaynagindan enerji verilir. | 1
95.03 Ortam isisi Ortam isisiniI tanimlar. Bu deger sirlclinin isisini tahmin
etmek igin kullanilir. Olgiilen surdicd 1sisi tahmin edilen bu
degeri asarsa, bir alarm (SOGUMA) veya hata (SOGUMA)
olusturulur.
0..55°C Strlciu ortam sicakligi. 1=1°C
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97 Kull motor par Motor modelinde kullanilan, siirlicii tarafindan saglanan
motor degerleri.
97.01  Kull motor par Motor modeli parametrelerini 97.02...97.14 ve rotor agisi
ofset parametresini 97.20 etkinlestirir.
Notlar:
¢ 99.13 IDrun modu parametresi tarafindan ID run
segildiginde, parametre degderi otomatik olarak sifira
ayarlanir. ID run sirasinda belirlenen motor 6zelliklerine
gore 97.02...97.20 parametrelerinin degerleri glincellenir.
* Bu parametre surtict galigirken degistirilemez.
Kul par pasif 97.02...97.20 parametreleri aktif degil. 0
UserMotPars 97.02...97.14 parametrelerinin degerleri motor modelinde 1
kullanilir.
UserPosOffs 97.20 parametresinin degeri rotor agisi ofseti olarak kullanilr. | 2
97.02...97.14 parametreleri aktif degil.
AllUserPars 97.02...97.14 parametrelerinin degerleri, motor modelinde ve | 3
97.20 parametresinin degeri rotor acisi ofseti olarak kullanilir.
97.02 Rs kull Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar.
0,00000 ... 0,50000 | Birim basina stator direnci. 100000 =
p.u. 1p.u.
97.03  Rrkull Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00000 ... 0,50000 | Birim basina rotor direnci. 100000 =
p.u. 1p.u.
97.04 Lmkull Motor modelinin Ly, ana endiiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00000 ... Birim basina ana endiktans. 100000 =
10,00000 p.u. 1p.u.
97.05 SigmalL kull Kacak endliktansini OLg tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.
0,00000 ... 1,00000 | Birim basina kagak endiiktansi. 100000 =
p.u. 1p.u.
97.06 Ld kull Direk eksen (senkron) endiktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... Birim bagina dogrudan eksen endiktansi. 100000 =
10,00000 p.u 1p.u.
97.07 Lqkull Ceyrek eksen (senkron) enduktansini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... Birim basina ¢eyrek eksen endiktansi. 100000 =
10,00000 p.u 1p.u.
97.08 Pm flux kull Sabit miknatis akisini tanimlar.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatish motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... 2,00000 | Birim basina sabit miknatis akisi. 100000 =
p.u 1p.u.
97.09 Rskull SI Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar.
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0,00000 ... Stator direnci. 100000 =
100,00000 ohm 1 ohm

97.10 Rrkull SI Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar.

Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gecerlidir.

0,00000 ... Rotor direnci. 100000 =
100,00000 ohm 1 ohm

9711 Lm kull SI Motor modelinin Ly, ana endlktansini tanimlar.

Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gecerlidir.
0,00...100000,00 Ana enduiktans. 100 =1 mH
mH

97.12 SigL kull SI Kagak endiiktansini OLg tanimlar.

Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin gegerlidir.
0,00...100000,00 Kacak enduktansi. 100 =1 mH
mH

97.13 Ld kull SI Direk eksen (senkron) endiktansini tanimlar.

Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin

gecerlidir.
0,00...100000,00 Dogrudan eksen endlktansi. 100 =1 mH
mH

97.14 Lq kull SI Ceyrek eksen (senkron) enduktansini tanimlar.

Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin

gecerlidir.
0,00...100000,00 Ceyrek eksen endiktansi. 100 =1 mH
mH

97.18 Sinyal enjeksiyonu | Sinyal enjeksiyonunu etkinlestirir: Tork kontroliiniin

kararlihgini iyilestirmek icin diistik hiz bélgesinde motora bir

yuksek frekansli alternatif sinyal enjekte edilir. Sinyal

enjeksiyonu farkli genlik seviyeleriyle devreye alinabilir.

Notlar:

+ Tatmin edici performans saglayan, miimkiin olan en diisiik

seviyeyi kullanin.

+ Sinyal enjeksiyonu asenkron motorlara uygulamaz.

Pasif Sinyal enjeksiyonu pasif. 0

Aktif(%5) Sinyal enjeksiyonu %5'lik amplitiit seviyesinde etkinlestiriimis.

Aktif(%10) Sinyal enjeksiyonu %10'luk amplitiit seviyesinde 2
etkinlestirilmis.

Aktif(%15) Sinyal enjeksiyonu %15'lik amplitiit seviyesinde 3
etkinlestiriimis.

Aktif(%20) Sinyal enjeksiyonu %20'lik amplitiit seviyesinde 4
etkinlestirilmis.

97.20 PM agi ofseti Senkron motorun sifir pozisyonu ve pozisyon sensoriinin

sifir pozisyonu arasinda bir agi ofseti tanimlar.

Notlar:

» Deger, elektrik derecesi cinsindendir. Elektrik agisi,

mekanik aginin motor kutbu cifti sayisiyla carpimina esittir.
* Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0...360° Aci ofseti. 1=1°
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| No.  Ad/Deger Aciklama FbEq
99 Start up data Dil segimi, motor konfigiirasyonu ve ID run ayarlari.
99.01 Dil Kontrol paneli ekran dilini secer.
Not: Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
English ingilizce. 0809 hex
Deutsch Almanca. 0407 hex
Italiano italyanca. 0410 hex
Espafiol Ispanyolca. 040A hex
Nederlands Hollandaca. 0413 hex
Francais Fransizca. 040C hex
Dansk Danca. 0406 hex
Suomi Fince. 040B hex
Svenska Isvegge. 041D hex
Russki Rusca. 0419 hex
Polski Polski. 0415 hex
Turkce Tirkce. 041F hex
Chinese Chinese. 0804 hex
Serbian Sirpga. 081A hex
Portugués Portekizce (Brezilya Dili). 0816 hex
99.04 Motor tipi Motor tipini seger.
Not: Bu parametre siricl galisirken degistirilemez.
AM Asenkron motor. Sincap kafesi rotorlu ti¢ fazli AC endiksiyon |0
motoru.
PMSM Sabit miknatish motor. Sabit miknatisli rotor ve sinlizoidal 1
BackEMF gerilimli ti¢ fazli AC senkron motor.
SynRM Senkron relliktans motor. Sabit miknatissiz, ¢ikik kutuplu 2
rotorlu ti¢ fazli AC senkron motor. Yalnizca +N7502 secenegi
ile gorulebilir.
99.05 Motor kontl modu Motor kontrol modunu seger.
DTC Dogrudan moment kontrolii. Bu mod, bir gok uygulama igin 0

uygundur.

Not: Dogrudan moment kontroli yerine, skaler kontrol

kullanin

« ¢oklu motor uygulamalarinda: 1) eger yiuk motorlar
arasinda esit olarak dagitiimamissa, 2) motorlarin
boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama (ID
run) yapildiktan sonra degistirilecekse,

* motorun nominal akim degeri siirlicliniin nominal ¢ikis
akiminin 1/6’'sindan da kiiglikse,

« eger slrlici bir motor baglanmadan kullaniliyorsa
(6rnegin, test amagli olarak),

« slricd, step-up transformatéri araciligiyla orta gerilim
motorunu galistiriyorsa.
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No.

Ad/Deger

Aciklama

FbEq

Skaler

Skaler kontrol. Bu mod, DTC’nin uygulanamadidi 6zel
durumlar igin uygundur. Skaler kontrolde, siiriicl bir frekans
referansi ile kontrol edilir. Skaler kontrolde, DTC’nin 6ne
cikan 6zelligi olan motor kontrol hassasiyetine ulasilamaz.
Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler devre disi
birakilir.

Not: Dogru motor galistirma, motor miknatislama akiminin
inverter nominal akiminin %90’ini asmamasini gerektirir.
Ayrica, bkz. Skaler motor kontrolii bdlum, sayfa 65.

99.06

Mot nom akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger siricliye birden fazla motor

baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

* Dogru motor galistirma, motor miknatislama akiminin
siriici nominal akiminin %90’'in1 asmamasini gerektirir.

* Bu parametre suriict ¢aligirken degistirilemez.

0,0 ...6400,0 A

Nominal motor akimi. izin verilebilir aralik, strictnin 1/6...2
x |yq degeridir (skaler kontrol modunda 0...2 x Iyq).

10=1A

99.07

Mot nom gerilimi

Nominal motor gerilimini, nominal galisma noktasinda motora
beslenen temel faz-faz rms gerilimi olarak tanimlar. Bu ayar,
motor deger plakasindaki degerle ayni olmalidir.

Notlar:

+ Sabit miknatisli motorlarda nominal gerilim, motor nominal
hizinda BackEMF gerilimidir. Eger gerilim degeri rpm
olarak, 6rnegin 60 V / 1000 rpm seklinde verilmisse, 3000
rpm nominal hiz igin gerilim, 3 x 60 V = 180 V seklindedir.
Nominal gerilimin, bazi motor Ureticileri tarafindan
belirlenen esdeder DC motor gerilimine (EDCM) esit
olmadigini unutmayin. Nominal gerilim, EDCM gerilimini
1.7'ye (veya 3'Un karekdkiine) bdlerek hesaplanabilir.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman siriici besleme
gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
degerinin sirtict ve besleme gerilim degerinden disik
oldugu durumda gegerlidir.

+ Bu parametre siriicl ¢alisirken degistirilemez.

106 ...2 x Uy

Nominal motor gerilimi.

10=1V

99.08

Mot nom frekansi

Nominal motor frekansini tanimlar.
Not: Bu parametre sirlcu caligirken degistirilemez.

5,0 ...500,0 Hz

Nominal motor frekansi.

10=1Hz

99.09

Mot nom hizi

Nominal motor hizini tanimlar. Ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmahdir.

Not: Bu parametre silrlcu caligirken degistirilemez.
Not:Glvenlik amaciyla, ID galismasindan sonra maksimum
ve minimum hiz sinirlari (20.01 ve 20.02 parametreleri)
otomatik olarak nominal motor hizindan 1,2 kat daha buyuk
bir degere ayarlanir.

0 ... 30000 rpm

Nominal motor hizi.

1=1rpm

99.10

Mot nom glicu

Nominal motor giiciinii tanimlar. Ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmahdir. Eger sirliclye birden
fazla motor baglanmigsa, motorlarin toplam giiciini girin.
Birim, 16.17 Glig birimi parametresi tarafindan segilir.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

0,00 ... 10000,00
kW

Nominal motor guici.

100 =1 kW
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99.11

Mot nom cosf

Daha hassas bir motor modeli igin motor cosphi degerini
tanimlar. (Sabit miknatisli motorlar ve senkron relliktans
motorlar icin gegerli degildir.) Zorunlu degildir; ayarlanirsa,
motor deger plakasi Uzerindeki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre sirucl galigirken degistirilemez.

0,00 ... 1,00

Motor cosphi degeri.

100=1

99.12

Mot nom tork

Daha hassas bir motor modeli igin nominal motor safti
momentini tanimlar. Zorunlu degildir.
Not: Bu parametre sirlicl ¢alisirken degistirilemez.

0...2147483,647
Nm

Nominal motor torku.

1000 =1 Nem

99.13

IDrun modu

Sdiricu tekrar start edildiginde gerceklestirilen motor
tanitmasinin turiinl secer (Dogrudan Moment Kontrold igin).
Tanimlama sirasinda siriicl, optimum motor kontroli igin
motor karakteristiklerini tanimlar. ID run'dan sonra surict
durdurulur. Not: Bu parametre siriicl galigirken
degistirilemez.

ID run etkinlestirildikten sonra surticu stop edilerek iptal

edilebilir: Eger ID run bir kez gergeklestiriimisse, parametre

otomatik olarak NO seklinde ayarlanir. Henliz ID run
gerceklestirimemisse, parametre otomatik olarak Sabit
seklinde ayarlanir. Bu durumda ID run gergeklestiriimelidir:

Notlar:

+ ID run yalnizca lokal kontrol ile gergeklestirilebilir (6rn.,
slirlicli PC araci veya kontrol paneli yoluyla kontrol
edilirken).

« Eger 99.05 Motor kontl modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmigsa, ID run gerceklestirilemez.

* ID run, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her
degistirildiginde gergeklestiriimelidir. Motor parametreleri
ayarlandiktan sonra parametre otomatik olarak Sabit
degerine ayarlanir.

Bir sabit miknatish motor ve senkronize manyetik direncli
motorda, motor safti KILITLENMEMELI ve yiik torku ID run
esnasinda < %10 olmalidir (Normall/Azaltiimis/ Sabit!
Gelismis).

+ ID run sirasinda olasi STO AKTIF ve acil durdurma
devrelerinin kapali oldugundan emin olun.

« Lojik, ID galismasi igin mekanik freni agmaz.

* ID run sonrasinda, siirlicii maksimum ve minimum hizlari
otomatik olarak 1,2 - 99.09 Mot nom hizi seklinde
ayarlanir.

Hayir

Motor ID run istenmez. Bu mod yalnizca ID run (Normal/
Disuk/Sabit) bir kez gergeklestirildikten sonra segilebilir.
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Normal Normal ID run. Tim durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti 1
saglar. ID run yaklasik 90 saniye sirer. Mimkiin olan her
durumda bu mod segilmelidir.

Notlar:

» Eger ylik momenti %20'den daha yliksekse veya ID run
sirasinda ekipman nominal momente dayanacak durumda
degilse, calistirilan ekipman Normal ID run ile motordan
mekanik olarak ayriimaldir.

» |D galismasi start edilmeden énce donls yonini kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri ydnde doéner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin
yaklagik %50...100 arasinda caligir. ID CALISMASI
GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI
KONTROL EDIN!

Azaltilmis Azaltiimis ID Run. Asagidaki durumlarda Normal ID run 2
yerine bu mod segilmelidir
+ mekanik kayiplar %20’den yiksekse (6rnegin, motor,
calistirlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa) veya
+ motor galisirken aki dusurilmesine izin veriimiyorsa
(6rnegin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli bir
motor durumunda).
Dustk ID run'da, saha zayiflama alani veya yiksek
momentlerde kontrol, normal ID run'da oldugu kadar hassas
olmayabilir. Dustk ID run, normal ID run'a gére daha ¢abuk
tamamlanir (< 90 saniye).
Not: ID ¢alismasi start edilmeden 6nce dénis yonini kontrol
edin. Galisma sirasinda motor ileri ydnde doner.
UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin
yaklasik %50...100 arasinda galisir. ID CALISMASI
GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
GALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI
KONTROL EDIN!

Sabit Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Asenkron motorda 3
motor saft ddnmez (sabit miknatisl motorda ve senkron
reliktans motorda motor safti < 0,5 devir donebilir).

Not: Bu mod yalnizca, bagli mekanik donanimlardan

(6rn. asansér ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitlamalar
nedeniyle Normal, Azaltiimis veya Gelismis 1D run isleminin
yapilamamasi durumunda segilmelidir. Bkz. Gel sabit modu.

Oto fazlama Otomatik fazlama rutini, sabit miknatisli veya senkron 4
reliktans motorun start agisini belirler (bkz. sayfa 68).
Otofazlama diger model deg@erlerini glincellemez.
Otofazlama Normal, Azaltiimis, Sabit, Gelismis veya Gel
sabit ID run iglemlerinin bir parcasi olarak otomatik
gergeklestirilir. Bu ayari kullanarak, tek basina oto fazlama
gerceklestirmek mimkindur. Bu, bir mutlak enkoder, resolver
veya iletisim sinyalli enkoder baglanmasi ya da degistiriimesi
gibi geri bildirim yapilandirmasinda yapilan degisikliklerden
sonra kullanighdir.

Notlar:

Bu ayar sadece Normal, Azaltilmis, Sabit, Gelismis veya Gel
sabit ID run islemi gergeklestirildikten sonra kullanilabilir.
Segcili otofazlama moduna bagh olarak, otofazlama esnasinda
saft donebilir. Bkz. parametre 171.07 Otofaz modu.

Akim 8lgima Akim ofseti ve kazanim 6l¢imu kalibrasyonu. Kalibrasyon bir | 5
sonraki start sonrasinda gergeklestirilecektir.
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Gelismis

Geligsmis ID run. Mimkin olan en iyi kontrol hassasiyetini
garantiler. ID run birkag dakika srebilir. Bu mod, ¢alisma
alaninin tamaminda en Ust seviyede performans gerektiginde
secilmelidir.
Notlar:
« Uygulanan yliksek moment ve hiz gegisleri sebebiyle,
tahrik edilen makine motordan ayrilmalidir.
« Calisma sirasinda motor hem ileri hem de geri yénde
donebilir.
UYARI! ID run sirasinda motor izin verilen
maksimum (pozitif) ve minimum (negatif) hiza kadar
hizlarda ¢alisabilir. Birgok hizlanma ve yavaslama
gerceklesir. Sinir parametrelerinin izin verecegdi
maksimum moment, akim ve hiz ayarlanabilir. ID CALISMASI
GERGEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU CALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

Gel sabit

Gelismis sabit ID run. 75 kW'a kadar olan asenkron

motorlarda asagidaki durumlar igin Sabit ID run iglemi yerine

bu mod 6nerilir:

« motorun gergek nominal deg@erleri bilinmiyorsa veya

« motorun kontrol performansi bir Sabit ID run isleminden
sonra tatmin edici degilse

Notlar: Bu modun performansi motorun boyutuna baglidir.

Kuguk motorlarda ID run islemi 5 dakikada tamamlanir, daha

blyuk motorlarda ID run islemi 60 dakikaya kadar surer.

99.16 Phase inversion

Motorun dénuls yonunu degistirir. Bu parametre motor yanlis
yoénde donlyorsa kullanilabilir (6rnegdin, motor kablosundaki
yanlis faz siralamasindan dolayi) ve kablo tesisatini
duizeltmek pratik olarrak gérilmez.

Not: Bu parametre degistirildikten sonra, enkoder geri
beslemesinin isareti (varsa) kontrol edilmelidir. Bu islem,
01.14 Tahmini mot hizi parametresinin isareti 01.08 Enkoder1
hizi (veya 01.10 Enkoder2 hizi) ile karsilastirilarak yapilabilir.
Eger isaretler uyusmuyorsa, enkoderin kablo tesisati
duzeltiimelidir.

Hayir

Normal.

Var

Terse cevrilmis donus yona.
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Ek parametre verileri

Bu boliimiin igindekiler

Bu bdlim bazi ek bilgilerle parametre listelerini icerir. Parametre aciklamalari igin bkz.
bolim Parametreler, sayfa 103.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal | Siriici tarafindan élgiilen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca izlenebilir,
ayarlanamaz; bununla birlikte bazi sayaglar 0 girilerek resetlenebilir.

Bit pointer Bit pointer. Bir Bit pointer, bir baska parametre degerindeki tek biti isaret
edebilir veya 0 (C.YANLIS) veya 1 (C.DOGRU) olarak sabitlenebilir.

enum Numaralanmisg liste, yani segenek listesi.

FbEq Fieldbus esdegeri: Panelde gosterilen degerle seri haberlesmede

kullanilan tam say1 arasindaki 6lgek orani.

INT32 32 bit tamsayi degeri (31 bits + isaret).

No. Parametre numarasi.

Pb Birlesik boolean.

REAL 16 bit deger 16 bit deger (31 bits + isaret)
tam s;yl degeri = kesir degeri

REAL24 8 bit deger 24 bit deger (31 bits + isaret)

- - =
tam sayi degeri = kesir degeri
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Tip Veri tipi. Bkz. enum, INT32, Bit pointer, Deger isareti, Pb, REAL, REAL24,
UINT32.

UINT32 32 bitlik isaretsiz tamsayi degeri.

Deger isareti Deger isareti. Bagka bir parametrenin degerini isaret eder.

Fieldbus esdegerleri

Fieldbus adaptorii ile slrtict arasinda seri iletisim verileri tamsayi formatinda
aktarilir. Bu nedenle siricu gergek ve referans sinyal degerleri 16/32 bit tamsayi
degerlerine 6lgeklendirilmelidir. Fieldbus esdederi, sinyal degeri ile seri
haberlesmede kullanilan tam sayi arasindaki 6lgek oranini tanimlar.

TUm okunan ve gonderilen degerler 16/32 bit ile sinirlidir.

Ornek: Eger 24.03 Maksimum tork rf harici bir kontrol sisteminden ayarlanmigsa, 10
say! degeri %1'e karsilik gelir.

Fieldbus haberlesmesinde pointer parametre bigimi

Deger ve bit pointer parametreleri fieldbus ile striicl arasinda 32 bit tamsayi degeri
olarak aktarilir.

B 32 bit tamsay degerli isaretler

Deger isareti parametresi bir bagka parametrenin degerine baglandiginda, format
asagidaki gibidir:

Bit
30...31 16...29 8...15 0...7
Adi Kaynak tipi Kullaniimiyor Grup Dizin
Deger 1 - 1...255 1...255
Aciklama Deger igareti - Kaynak Kaynak
parametreye parametre grubu | parametre dizini
bagh

Ornegin, 33.02 Denetim1 gercek parametresinin degerini 01.07 Dc voltaj olarak
degistirmek icin parametreye yazilmasi gereken deger
0100 0000 0000 0000 0000 0001 0000 0111 = 1073742087°dir (32 bit tamsayi).
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Deger isareti parametresi bir uygulama programina baglandiginda format asagidaki

gibidir:
Bit
30...31 24...29 0...23
Adi Kaynak tipi Kullaniimiyor Adresi
Deger 2 - 0..2%1

Aciklama Deger isareti uygulama - Uygulama programi
programina bagl. degiskeninin relatif

adresi

Not: Uygulama programina baglanmis deger isareti parametreleri, fieldbus yoluyla

salt okunurdur.

B 32 bit tamsayi bit isaretleri
Bit pointer parametresi 0 veya 1 degerine baglandiginda format asagdidaki gibidir:

Bit
30...31 16...29 1...15 0
Adi Kaynak tipi Kullaniimiyor | Kullaniimiyor Deger
Deger 0 - - 0...1
Aciklama Bit pointer 0/1'e - - 0 = Yanlis, 1 = Dogru
bagli.

Bit pointer parametresi bir bagka parametrenin bit degerine baglandiginda, format

asagidaki gibidir:

Bit

30...31 24...29 16...23 8...15 0...7
Adi Kaynak tipi | Kullaniimiyor Bit sel Grup Dizin
Deger 1 - 0...31 2...255 1...255
Aciklama Bit pointer - Bit segimi Kaynak Kaynak

sinyal bit parametre parametre

degerine grubu dizini

bagli.

Bit pointer parametresi bir uygulama programina baglandiginda format asagidaki

gibidir:
Bit
30...31 24...29 0...23
Adi Kaynak tipi Bit sel Adresi
Deger 2 0...31 0..2%1
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Bit
30...31 24...29 0...23
Aciklama Bit pointer uygulama Bit segimi Uygulama programi

programina bagh.

degiskeninin relatif
adresi

Not: Uygulama programina baglanmis bit pointer parametreleri, fieldbus yoluyla salt

okunurdur.




Ek parametre verileri 277

Parametre gruplan 1...9

. Veri . Giincel-
No. Adi Tip uzunlugu Aralik Unite leme Notlar
zamani
01 Gergek degerler
01.01 |Motor hizi rpom REAL 32 -30000...30000 rpm 250 us
01.02 |Motor hizi % REAL 32 -1000...1000 % 2ms
01.03 |Cikis frekansi REAL 32 -30000...30000 Hz 2ms
01.04 |Motor akimi REAL 32 0...30000 A 10 ms
01.05 |Motor akimi % REAL 16 0...1000 % 2ms
01.06 |Motor torku REAL 16 -1600...1600 % 2ms
01.07 |Dc voltaj REAL 32 0...2000 \Y 2ms
01.08 |Enkoder1 hizi REAL 32 -32768...32768 rpm 250 us
01.09 |Enkoder1 poz REAL24 32 0...1 rev 250 us
01.10 |Enkoder2 hizi REAL 32 -32768...32768 rpm 250 ps
01.11 |Enkoder2 poz REAL24 32 0...1 rev 250 us
01.12 |Gergek pozisyon REAL 32 -32768...32768 rev 2ms
01.13 |2. enkoder poz REAL 32 -32768...32768 rev 2ms
01.14 |Tahmini mot hizi REAL 32 -30000...30000 rpm 2ms
01.15 |inverter isisi REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.16 |Fren kiyici 1s1 REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.17 |Motor isi1 REAL 16 -10...250 °C 10 ms
01.18 |Motor 1s12 REAL 16 -10...250 °C 10 ms
01.19 |Besleme voltaji REAL 16 0...1000 \% 10 ms
01.20 |Fren direng yiiki REAL24 16 0...1000 % 50 ms
01.21 |Cpu kullanimi UINT32 16 0...100 % -
01.22 |Gl¢ 9/¢ REAL 32 -32768...32768 kW veya 10 ms
hp
01.23 |Motor glicti REAL 32 -32768...32768 kW veya 2ms
hp
01.24 |kWh inverter INT32 32 0...2147483647 kWh 10 ms
01.25 |kWh besleme INT32 32 -2147483647 ... kWh 10 ms
2147483647
01.26 |Acik siire sayaci INT32 32 0...35791394,1 h 10 ms
01.27 |Calisma sayici INT32 32 0...35791394,1 h 10 ms
01.28 |Fan g¢alisma zamani INT32 32 0...3579139%4,1 h 10 ms
01.29 |Moment nom skala INT32 32 0...2147483,647 Nm -
01.30 |Cift kutup sayisi INT32 16 0...1000 - -
01.31 |Mek zm sabiti REAL 32 0...32767 s 10 ms
01.32 |A fazi isisi REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.33 |B faz isisi REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.34 |C faz isisi REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.35 |Enerji tasarrufu INT32 32 0...2147483647 kWh 10 ms
01.36 |Parasal tasarruf INT32 32 0...21474836,47 - 10 ms
01.37 |CO2 tasarruf INT32 32 0...214748364,7 t 10 ms
01.38 |Dahili kart is1 REAL24 16 -40...160 °C 2 ms
01.39 |Cikis gerilimi REAL 16 0...1000 \Y 10 ms
01.40 |Hiz filtre REAL 32 -30000...30000 rpm 2ms
01.41 |Moment filtre REAL 16 -1600...1600 % 2ms
01.42 |FAN START SAYICI INT32 32 0...2147483647 - 10 ms
02 I/O degerleri

02.01 |DI durumu Pb 16 0b00000000 ... - 2ms
0b11111111
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. Veri . Giincel-
No. Adi Tip N Aralik Unite leme Notlar
uzunlugu
zamani
02.02 |RO durumu Pb 16 0b0000000 ... - 2ms
0b1111111
02.03 |DIO durumu Pb 16 0b0000000000 ... - 2ms
0b1111111111
02.04 |Al1 REAL 16 -11...11Vor V veya 2ms
-22...22 mA mA
02.05 |Al1 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.06 |Al2 REAL 16 -1... 11 Vor V veya 2ms
-22...22 mA mA
02.07 |AI2 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.08 |AI3 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.09 |AI3 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.10 |Al4 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.11 |Al4 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.12 |Al5 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.13 |Al5 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.14 |Al6 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.15 |Al6 skala REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.16 |AO1 REAL 16 0..227 mA 2ms
02.17 |AO2 REAL 16 0...227 mA 2ms
02.18 |AO3 REAL 16 0..22,7 mA 2ms
02.19 |AO4 REAL 16 0...227 mA 2ms
02.20 |Frekans girisi REAL 32 -32768...32768 - 250 ps
02.21 |Frekans ¢ikigi REAL 32 -32768...32768 Hz 250 ps
02.22 |FBA main CW Pb 32 0x00000000 ... - 500 us
OxFFFFFFFF
02.24 |FBA main sw Pb 32 0x00000000 ... - 500 us
OxFFFFFFFF
02.26 |FBA main ref1 INT32 32 -2147483647 ... - 500 us
2147483647
02.27 |FBA main ref2 INT32 32 -2147483647 ... - 500 ps
2147483647
02.30 |D2D main cw Pb 16 0x0000...0xFFFF - 500 ps
02.31 |D2D follower cw Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
02.32 |D2D ref1 REAL 32 -2147483647 ... - 500 us
2147483647
02.33 |D2D ref2 REAL 32 -2147483647 ... - 2ms
2147483647
02.34 |Panel ref REAL 32 -32768...32768 rpm 10 ms
veya %
02.35 |FEN DI durumu Pb 16 0...0x33 - 500 ps
02.36 |EFB ana cw Pb 32 0x00000000 ... - 10 ms
OxFFFFFFFF
02.37 |EFB main sw Pb 32 0x00000000 ... - 10 ms
OxFFFFFFFF
02.38 |EFB main ref1 INT32 32 -2147483647 ... - 10 ms
2147483647
02.39 |EFB main ref2 INT32 32 -2147483647 ... - 10 ms
2147483647
03 Kontrol degerleri
03.03 |Hiz ref rampasiz REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
03.05 |Hiz ref rampali REAL 32 -30000...30000 rpm 250 us
03.06 |Kullanil hiz ref REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
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03.07 |Hiz hata filtre REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
03.08 |Acc komp torku REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.09 |Tork ref hiz knt REAL 16 -1600...1600 % 250 us
03.11 |Tork ref rampali REAL 16 -1000...1000 % 250 ps
03.12 |Tork ref hiz Imt REAL 16 -1000...1000 % 250 ps
03.13 |Tork ref trk knt REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.14 |Kullanil tork rf REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.15 |Fren tork hafz REAL 16 -1000...1000 % 2ms
03.16 |Fren komutu enum 16 0...1 - 2ms
03.17 |Kull aki ref REAL24 16 0...200 % 2ms
03.18 |Mot pot hiz ref REAL 32 -30000...30000 rpm 10 ms
03.20 |Maks hiz ref REAL 16 -30000...30000 rom 2ms
03.21 |Min hiz ref REAL 16 -30000...30000 rpm 2ms
04 Uygulama degerleri
04.01 |PID geribsl 1 REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.02 |PID geribsl 2 REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.03 |Proses gerg REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.04 |PID hata REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.05 |PID ¢ikis REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.06 |Proses degisk1 REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.07 |Proses degisk2 REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.08 |Proses degisk3 REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.09 |Acik kalma stire1 UINT32 32 0...2147483647 s 10 ms
04.10 |Acik kalma siire2 UINT32 32 0...2147483647 s 10 ms
04.11 |Cnt1 yiik knr say UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.12 |Cnt2 yiik knr say UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.13 |Sayici 1 degeri UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.14 |Sayici 2 degeri UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
06 Siiriicii durumu
06.01 |Status word1 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
06.02 |Status word2 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
06.03 |Hiz kntr durumu Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 ps
06.05 |Limit word1 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 ps
06.07 |Tork Imt durumu Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 ps
06.12 |Calisma modu enum 16 0...1 - 2ms
06.13 |Denetim durumu Pb 16 0b000...0b111 - 2ms
06.14 |Zamanli fonk Pb 16 0b00000...0b11111 - 10 ms
06.15 |Sayici durumu Pb 16 0b000000...0b111111 - 10 ms
06.17 |Bit inverter sw Pb 16 0b000000...0b11111 - 2ms
08 Alarmlar & hatalar
08.01 |Aktif hata enum 16 0...65535 - -
08.02 |Son hata enum 16 0...2147483647 - -
08.03 |Hata zm yiiksek INT32 32 28T 23T 1 (tarih) -
08.04 |Hata zm algak INT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 | (saat) -
08.05 |Alarm glinliigii1 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.06 |Alarm glinliigii2 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.07 |Alarm giinliigii3 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.08 |Alarm glinliigii4 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.15 |Alarm word1 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.16 |Alarm word2 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.17 |Alarm word3 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
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08.18 |Alarm word4 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
09 Sistem bilgisi
09.01 |Sdriici tipi INT32 16 0...65535 - -
09.02 |Sdirticti tipi INT32 16 0...65535 - -
09.03 |Yazilim ID Pb 16 - - -
09.04 |Yazilim siirimii Pb 16 - - -
09.05 |Yazilim yamasi Pb 16 - - -
09.10 |lg lojik sdirimii Pb 32 - - -
09.11 |Yuva 1 VIE adi INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.12 |Yuva 1 VIE siir INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.13 |Yuva 2 VIE adi INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.14 |Yuva 2 VIE sir INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.20 |Opsiyon yuvasi1 INT32 16 0...65535 - -
09.21 |Opsiyon yuvasi2 INT32 16 0...65535 - -
09.22 |Opsiyon yuvasi3 INT32 16 0...65535 - -
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10 Start/stop/yén
10.01 | Har1 start fonk enum 16 0...7 - In1
10.02 |Har1 start grs1 Bit pointer 32 - - DI1
10.03 |Har1 start grs2 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.04 | Har2 start fonk enum 16 0...7 - Secilmemis
10.05 |Har2 start grs1 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.06 |Har2 start grs2 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.07 | Jog1 start Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.08 | Jog2 start Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.09 |Jog devrede Bit pointer 32 - - C.YANLIS
10.10 | Hata reset sgm Bit pointer 32 - - DI3
10.11 | Calisma izni Bit pointer 32 - - C.DOGRU
10.13 | Acil stop off3 Bit pointer 32 - - C.DOGRU
10.15 | Acil stop off1 Bit pointer 32 - - C.DOGRU
10.17 | Start izni Bit pointer 32 - - C.DOGRU
10.19 | Start yasagi enum 16 A - Pasif
10.20 | Start intrl func enum 16 A - Off2 stop
11 Start/stop modu
11.01 | Start modu enum 16 0...2 - Otomatik
11.02 | Dc-magn zm UINT32 16 0...10000 ms 500 ms
11.03 | Stop modu enum 16 1...2 - Serbest
11.04 | Dc tutma hizi REAL 16 0...1000 rom 5,0 rpm
11.05 | Dc tutma akimi UINT32 16 0...100 % 30%
11.06 | Dc tutma Bit pointer 32 - - C.YANLIS
11.07 | Otofaz modu enum 16 0...2 - Dénerek
12 Galisma modu
12.01 |Har1/Har2 s¢m Bit pointer 32 - - C.YANLIS
12.03 |Har1 kont modu enum 16 1...5 - Hiz
12.05 | Har2 kont modu enum 16 1...5 - Hiz
12.07 | Lokl kontrl modu enum 16 1...2 - Hiz
13 Analog girigleri
13.01 | Al filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.02 | Al1 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 10,000 V
1111V
13.03 |Al1 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V -10,000 V
1111V
13.04 | Al1 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.05 | Al1 min skala REAL 32 -32768...32768 - -1500,000
13.06 | A2 filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
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13.07 | Al2 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 10,000 V
1111V

13.08 | Al2 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V -10,000 V
1111V

13.09 | Al2 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 100,000

13.10 | Al2 min skala REAL 32 -32768...32768 - -100,000

13.11 | Al3 filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s

13.12 | AI3 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 22,000 mA
1111V

13.13 | AI3 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 4,000 mA
1111V

13.14 | AI3 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000

13.15 | AI3 min skala REAL 32 -32768...32768 - 0,000

13.16 | Al4 filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s

13.17 | Al4 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 22,000 mA
1111V

13.18 | Al4 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 4,000 mA
1111V

13.19 | Al4 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000

13.20 | Al4 min skala REAL 32 -32768...32768 - 0,000

13.21 | Al5 filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s

13.22 | AI5 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 22,000 mA
1111V

13.23 | Al5 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 4,000 mA
1111V

13.24 | A5 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000

13.25 | Al5 min skala REAL 32 -32768...32768 - 0,000

13.26 | Al6 filtre zm REAL 16 0...30 s 0,100 s

13.27 | Al6 maks REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 22,000 mA
1111V

13.28 | Al6 min REAL 16 -22...22 mA veya mA veya V 4,000 mA
1111V

13.29 | Al6 maks skala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000

13.30 | Al6 min skala REAL 32 -32768...32768 - 0,000

13.31 | Al ayarlama enum 16 0...4 - Hareket yok

13.32 | Al denetim fonk enum 16 0...3 - Hayir

13.33 | Al denetim cw UINT32 32 0b0000...0b1111 - 0b0000

14 Dijital I/O

14.01 | DI maske tersi Pb 16 0b00000000 ... - 0b00000000

0b111111111

14.02 |DIO1 konf enum 16 0...2 - Cikis

14.03 |DIO1 ¢ks s¢m Bit pointer 32 - - Hazir rélesi

14.04 | DIO1 Ton UINT32 16 0...3000 s 00s

14.05 | DIO1 Toff UINT32 16 0...3000 s 00s
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14.06 | DIO2 konf enum 16 0...3 - Cikis
14.07 | DIO2 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Calis Rolesi
14.08 | DIO2 Ton UINT32 16 0...3000 s 00s
14.09 | DIO2 Toff UINT32 16 0...3000 s 00s
14.10 | DIO3 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.11 | DIO3 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Hata(-1)
14.14 | DIO4 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.15 | DIO4 ¢cks kaynagi | Bit pointer 32 - - Hazir rélesi
14.18 | DIO5 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.19 | DIO5 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Ref ¢alisma
14.22 | DIO6 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.23 | DIO6 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Hata
14.26 | DIO7 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.27 | DIO7 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Alarm
14.30 | DIO8 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.31 | DIO8 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Har?2 aktif
14.34 | DIO9 konf enum 16 0...1 - Cikis
14.35 | DIO9 ¢ks kaynagi | Bit pointer 32 - - Set degerinde
14.38 | DIO10 kaynagi enum 16 0...1 - Cikis
14.39 | DIO10 ¢ks kayngi | Bit pointer 32 - - Sifir Hiz
14.42 | RO1 kaynagi Bit pointer 32 - - Hazir rélesi
14.43 |RO1 Ton UINT32 16 0...3000 s 00s
14.44 |RO1 Toff UINT32 16 0...3000 s 00s
14.45 | RO2 kaynagi Bit pointer 32 - - Calis Rolesi
14.48 | RO3 kaynagi Bit pointer 32 - - Hata(-1)
14.51 | RO4 kaynagi Bit pointer 32 - - P,06,02,02
14.54 | ROS5 kaynagi Bit pointer 32 - - P,06,02,04
14.57 | Frek grs max REAL 16 3...32768 Hz 1000 Hz
14.58 | Frek in min REAL 16 3...32768 Hz 3Hz
14.59 | Frek grs maks sk REAL 16 -32768...32768 - 1500
14.60 | Frek grs min sk REAL 16 -32768...32768 - 0
14.61 | Freq ¢ks kaynagi | Deger isareti 32 - - P,01,01
14.62 | Freq ¢cks maks ky REAL 16 0...32768 - 1500
14.63 | Freq ¢cks min kyn REAL 16 0...32768 - 0
14.64 | Freq ¢cks maks sk REAL 16 3...32768 Hz 1000 Hz
14.65 | Freq ¢ks min ska REAL 16 3...32768 Hz 3 Hz
14.66 | RO6 kaynagi Bit pointer 32 - - C.YANLIS
14.69 | RO7 kaynagi Bit pointer 32 - - C.YANLIS
14.72 | DIO maske tersi Pb 16 0b0000000000 ... - 0b0000000000

0b1111111111




284 Ek parametre verileri

No. Adi Tip uzu.\ll:lrt.ilgu Aralik Unite (Fab\:?krasan)lllalzlr"osu)
15 Analog cikiglar
15.01 |AO1 kaynagi Deger isareti 32 - - Akim %
15.02 | AOT1 filt zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.03 | AO1 ¢ks maks REAL 16 0..227 mA 20,000 mA
15.04 |AO1 ¢ks min REAL 16 0..227 mA 4,000 mA
15.05 | AO1 kaynagi maks REAL 32 -32768...32768 - 100,000
15.06 | AO1 kaynagi min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.07 | AO2 kaynagi Deger isareti 32 - - Hiz %
15.08 | AO2 filt zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.09 |AO2 ¢ks maks REAL 16 0..227 mA 20,000 mA
15.10 | AO2 ¢ks min REAL 16 0..227 mA 4,000 mA
15.11 |AO2 kaynagi maks REAL 32 -32768...32768 - 100,000
15.12 | AO2 kaynagi min REAL 32 -32768...32768 - -100,000
15.13 | AO3 kaynagdi Deger 32 - - Frekans
isareti
15.14 | AO3 filt zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.15 | AO3 ¢cks maks REAL 16 0...227 mA 22,000 mA
15.16 | AO3 ¢cks min REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.17 | AO3 kaynagi maks REAL 32 -32768...32768 - 50,000
15.18 | AO3 kaynagi min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.19 | AO4 kaynagdi Deger 32 - - Frekans
isareti
15.20 | AO4 filt zm REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.21 | AO4 ¢cks maks REAL 16 0...227 mA 22,000 mA
15.22 | AO4 ¢cks min REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.23 | AO4 kaynagi maks REAL 32 -32768...32768 - 50,000
15.24 | AO4 kaynagi min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.25 | AO ctrl word UINT32 32 0b0000...0b1111 - 0b0000
15.30 | AO kalibrasyonu enum 16 0...4 - Hareket yok
16 Sistem
16.01 | Lokal kilit Bit pointer 32 - - C.YANLIS
16.02 | Parametre kilidi enum 16 0...2 - Acik
16.03 | Sifre kodu INT32 32 0...2147483647 - 0
16.04 | Par geri ylikleme enum 16 0...2 - Tamam
16.07 | Parametre kaydet enum 16 0...1 - Tamam
16.09 |Kull ayar scm enum 32 1...10 - Istek yok
16.10 | Kull ayar log Pb 32 0...1024 - N/A
16.11 | Kull 10 se¢ dsk Bit pointer 32 - - C.YANLIS
16.12 | Kull 10 seg ylik Bit pointer 32 - - C.YANLIS
16.14 | Rst degs par log enum 16 0...1 - Tamam
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16.15 | Mendii se¢imi enum 16 0...2 - Istek yok
16.16 | Aktif mendi enum 16 0...2 - Uzun menii
16.17 | Glg birimi enum 16 0...1 - kW
16.18 | Fan kontl modu enum 16 0...3 - Normal
16.20 | Sdriicti baslatma enum 16 0...1 - Hareket yok
19 Hiz hesaplama
19.01 | Hiz skalalama REAL 16 0...30000 rpm 1500 rpm
19.02 |Hiz Grbs segimi enum 16 0...2 - Tahmini
19.03 | Motor Hiz filt REAL 32 0...10000 ms 8,000 ms
19.06 | Sifir hiz limiti REAL 32 0...30000 rpm 30,00 rpm
19.07 | Sifir hiz gecikmesi UINT32 16 0...30000 ms 0ms
19.08 | Yiiksek hiz lim REAL 16 0...30000 rom 0 rpm
19.09 | Hiz hata degeri REAL 32 0...10000 rpm 500,0 rpm
19.10 | Hiz penceresi REAL 16 0...30000 rom 100 rpm
19.13 | Hiz Grbs hatasi enum 16 0...2 - Hata
19.14 | Tahmini denetim hizi| REAL 32 0...30000 rpm 200 rpm
19.15 | Enk denetim hizi REAL 32 0...30000 rom 15,0 rpm
19.16 |Hiz b filt zm REAL 32 0...10000 ms 15,000 ms
20 Limitler
20.01 | Maksimum hiz REAL 32 -30000...30000 rpm 1500 rpm
20.02 | Minimum hiz REAL 32 -30000...30000 rpm -1500 rpm
20.03 | Pozitif hiz aktv Bit pointer 32 - - C.DOGRU
20.04 | Negatif hiz aktv Bit pointer 32 - - C.DOGRU
20.05 | Maksimum akim REAL 32 0...30000 A 2.2 x[99.06]
20.06 | Tork lim s¢m Bit pointer 32 - - C.YANLIS
20.07 | Maksimum tork 1 REAL 16 0...1600 % 300,0%
20.08 | Minimum tork 1 REAL 16 -1600...0 % -300,0%
20.09 | Maksimum tork 2 REAL 16 - - Maks tork1
20.10 | Minimum tork 2 REAL 16 - - Min tork1
20.12 | P motor lim REAL 16 0...1600 % 300,0%
20.13 | P generatér lim REAL 16 0...1600 % 300,0%
21 Hiz ref
21.01 |Hiz ref1 sgm Deger isareti 32 - - Al1 skala
21.02 |Hiz ref2 sgm Deger isareti 32 - - Sifir
21.03 | Hiz ref1 fonk enum 16 0...5 - Ref1
21.04 | Hiz ref1/2 fonk Bit pointer 32 - - C.YANLIS
21.05 |Hiz paylasimi REAL 16 -8...8 - 1,000
21.07 |Hz ref jog1 REAL 16 -30000...30000 rom 0 rpm
21.08 |Hz ref jog2 REAL 16 -30000...30000 rom 0 rpm
21.09 | Hiz ref mtlk min REAL 16 0...30000 rpm 0 rpm
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21.10 | Mot pot fonk enum 16 0...1 - Reset
21.11 | Mot pot yukari Bit pointer 32 - - DI5
21.12 | Mot pot asagi Bit pointer 32 - - DI6
22 Hiz ref rampasi
22.01 |Kalks/durug se¢ Bit pointer 32 - - C.YANLIS
22.02 |Kalkig zm 1 REAL 32 0...1800 s 20,000 s
22.03 |Durug zm 1 REAL 32 0...1800 s 20,000 s
22.04 | Kalkig zm 2 REAL 32 0...1800 s 60,000 s
22.05 |Durug zm 2 REAL 32 0...1800 s 60,000 s
22.06 | S ramp kalkig 1 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.07 | S ramp kalkig 2 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.08 | S ramp durus 1 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.09 | S ramp durus 2 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.10 |Jog kalkis zm REAL 32 0...1800 s 0,000 s
22.11 |Jog durug zm REAL 32 0...1800 s 0,000 s
22.12 | Acil stop zm REAL 32 0...1800 s 3,000 s
23 Hiz kontrol
23.01 | Oransal kazang P REAL 16 0...200 - 10,00
23.02 | Integral siire REAL 32 0...600 s 0.500 s
23.03 | Tiirev siiresi REAL 16 0...10 s 0,000 s
23.04 | D filtre zm REAL 16 0...1000 ms 8,0 ms
23.05 | Kalkis komp D REAL 32 0...600 s 0,00s
23.06 | Kalkis komp F zm REAL 16 0...1000 ms 8,0 ms
23.07 |Hiz hata filt zm REAL 16 0...1000 ms 0,0 ms
23.08 | Hiz ekleme Deger isareti 32 - - Sifir
23.09 | Maks tork hiz kn REAL 16 -1600...1600 % 300,0%
23.10 | Min tork hiz knt REAL 16 -1600...1600 % -300,0%
23.11 |Hiz hata pencere enum 16 0...2 - Pasif
23.12 | Hiz hata pen yiik REAL 16 0...3000 rpm 0 rpm
23.13 |Hiz hata pen aga REAL 16 0...3000 rpm 0 rpm
23.14 | Disme orani REAL 16 0...100 % 0,00%
23.15 | Pl adapt max hiz REAL 16 0...30000 rpm 0 rpm
23.16 | Pl adapt min hiz REAL 16 0...30000 rpm 0 rpm
23.17 | P (min hizda) REAL 16 0...10 - 1,000
23.18 | I (min hizda) REAL 16 0...10 - 1,000
23.20 | Pl ayar modu enum 16 0...4 - Tamam
23.21 | Ayar bant gens REAL 16 0...2000 Hz 100,00 Hz
23.22 | Ayar degeri REAL 16 0...200 - 1.5
24 Moment referansi
24.01 | Tork ref1 sgm Deger isareti 32 - - Al2 skala
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24.02 | Tork ref ek sgm Deger isareti 32 - - Sifir
24.03 | Maksimum tork rf REAL 16 0...1000 % 300,0%
24.04 | Minimum tork ref REAL 16 -1000...0 % -300,0%
24.05 | Yiik paylasimi REAL 16 -8...8 - 1,000
24.06 | Tork rampa yuk UINT32 32 0...60 s 0,000 s
24.07 | Tork rampa asagi UINT32 32 0...60 s 0,000 s
25 Kritik hizlar
25.01 | Kritik hiz segim enum 16 0...1 - Pasif
25.02 | Kritik hiz1 dsk REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
25.03 | Kritik hiz1 ylik REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
25.04 | Kritik hiz2 dsk REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
25.05 | Kritik hiz2 yiik REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
25.06 | Kritik hiz3 dsk REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
25.07 | Kritik hiz3 ylik REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26 Sabit hizlar
26.01 | Sabit hz fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b11
26.02 | Sabit hz sgm1 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
26.03 | Sabit hz sgm2 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
26.04 | Sabit hz sgm3 Bit pointer 32 - - C.YANLIS
26.06 | Sabit hz1 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.07 | Sabit hz2 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.08 | Sabit hz3 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.09 | Sabit hz4 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.10 | Sabit hz5 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.11 | Sabit hz6 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
26.12 | Sabit hz7 REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
27 Proses PID
27.01 | PID Set sec¢imi Deger isareti 32 - - Al1 skala
27.02 | PID gr besl fonk enum 16 0...8 - Gergek1
27.03 | PID grbls 1 kayn Deger isareti 32 - - Al2 skala
27.04 | PID grbls 2 kayn Deger isareti 32 - - Al2 skala
27.05 | PID Grbs1 maks REAL 32 -32768...32768 - 100,00
27.06 | PID Gbrs1 min REAL 32 -32768...32768 - -100,00
27.07 | PID grbs2 maks REAL 32 -32768...32768 - 100,00
27.08 | PID grbs2 min REAL 32 -32768...32768 - -100,00
27.09 | PID Gbrs kazanci REAL 16 -32,768 ... 32,767 - 1,000
27.10 | PID Gbrs Filt z REAL 16 0...30 s 0,040 s
27.12 | PID kazanci REAL 16 0...100 - 1,00
27.13 |PID | zm REAL 16 0...320 s 60,00 s
27.14 |PID D zm REAL 16 0...10 s 0,00 s
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27.15 | PID D filt REAL 16 0...10 s 1,00 s
27.16 | PID hata tersle Bit pointer 32 - - C.YANLIS
27.17 | PID modu enum 16 0...2 - Direk
27.18 | PID maks REAL 32 -32768...32768 - 100,0
27.19 | PID min REAL 32 -32768...32768 - -100,0
27.20 | PID bal aktif Bit pointer 32 - - C.YANLIS
27.21 | PID bal ref REAL 32 -32768...32768 - 0,0
27.22 | Uyku modu enum 16 0...2 - Hayir
27.23 | Uyku seviyesi REAL 32 -32768...32768 rpm 0,0 rpm
27.24 | Uyku gecikmesi UINT32 32 0...360 s 00s
27.25 | Uyanma seviyesi REAL 32 0...32768 - 0,0
27.26 |Uyanma gecikmesi | UINT32 32 0...360 s 00s
27.27 | Uyku aktif Bit pointer 32 - - C.YANLIS
27.30 | PID aktif Bit pointer 32 - - Calistyor
30 Hata fonksiyonlari
30.01 | Dis hata Bit pointer 32 - - C.DOGRU
30.02 | Guvenli hiz ref REAL 16 -30000...30000 rpm 0 rpm
30.03 | Lokal knt kaybi enum 16 0...3 - Hata
30.04 | Mot faz kaybi enum 16 0...1 - Hata
30.05 | Toprak hatasi enum 16 0...2 - Hata
30.06 | Besleme hatasi enum 16 0...1 - Hata
30.07 | STO durumu enum 16 1..4 - Hata
30.08 | Kablolama veya enum 16 0...1 - Hata

topraklama
30.09 | Stkisma fonk Pb 16 0b000...0b111 - 0b111
30.10 | Stkisma akim Imt REAL 16 0...1600 % 200,0%
30.11 | Stkisma frekansi REAL 16 0.5 ... 1000 Hz 15,0 Hz
30.12 | Stkisma zamani UINT32 16 0...3600 s 20s
31 Motor termik korum
31.01 Mot 1s1 1 koruma enum 16 0...2 - Hayir
31.02 | Mot 1s11 kaynagi enum 16 0...12 - Tahmini
31.03 | Mot 1s11 alm Imt INT32 16 0...10000 °C 90 °C
31.04 | Mot 1s11 hata Im INT32 16 0...10000 °C 110 °C
31.05 | Mot 1s1 2 koruma enum 16 0...2 - Hayir
31.06 | Mot 1s12 kaynagi enum 16 0...12 - Tahmini
31.07 | Mot 1s12 alm Imt INT32 16 0...10000 °C 90 °C
31.08 | Mot 1s12 hata Im INT32 16 0...10000 °C 110 °C
31.09 | Mot ortam 1sisi INT32 16 -60...100 °C 20°C
31.10 | Mot yiik egrisi INT32 16 50...150 % 100%
31.11 | Sifir hiz yiikii INT32 16 50...150 % 100%
31.12 | Kirlma noktasi INT32 16 0.01...500 Hz 45,00 Hz
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31.13 | Mot nom is1 yiik INT32 16 0...300 °C 80 °C
31.14 | Mot term zm INT32 16 100...10000 s 256 s
32 Otomatik reset
32.01 | Oto reset seg Pb 16 0b000000...0b111111 - 0b000000
32.02 | Hata sayisi UINT32 16 0...5 - 0
32.03 | Hata zamani UINT32 16 1...600 s 30,0s
32.04 | Gecikme zamani UINT32 16 0...120 s 00s
33 Denetim
33.01 | Denetim1 fonk enum 16 0..4 - Pasif
33.02 | Denetim1 gercek | Deger isareti 32 - - Hiz rom
33.03 | Denetim1 yiik REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.04 | Denetim1 alg REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.05 | Denetim?2 fonk enum 16 0..4 - Pasif
33.06 | Denetim2 gergek | Deger isareti 32 - - Akim
33.07 | Denetim?2 yiik REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.08 | Denetim?2 alg REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.09 | Denetim3 fonk enum 16 0..4 - Pasif
33.10 | Denetim3 gercek | Deger isareti 32 - - Moment
33.11 | Denetim3 yiik REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.12 | Denetim3 alg REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.17 | Bit0 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - DI
33.18 | Bit1 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - DI2
33.19 | Bit2 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - DI3
33.20 | Bit3 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - Dl4
33.21 | Bit4 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - DI5
33.22 | Bit5 ¢vrme kyngi Bit pointer 32 - - Dl6
34 Kull. Yiik egrisi
34.01 | Asini ylik fonk Pb 16 0b000000...0b111111 - 0b000000
34.02 | Diistik yiik fonk Pb 16 0b0000...0b1111 - 0b0000
34.03 | Yiik frekansi 1 REAL 16 1...500 Hz 5Hz
34.04 | Yiik frekansi 2 REAL 16 1...500 Hz 25 Hz
34.05 | Yiik frekansi 3 REAL 16 1...500 Hz 43 Hz
34.06 | Yiik frekansi 4 REAL 16 1...500 Hz 50 Hz
34.07 | Yiik frekansi 5 REAL 16 1...500 Hz 500 Hz
34.08 | Distik yiik lim1 REAL 16 0...1600 % 10%
34.09 | Diisiik yiik lim2 REAL 16 0...1600 % 15%
34.10 | Diisiik yiik lim3 REAL 16 0...1600 % 25%
34.11 | Disiik yiik lim4 REAL 16 0...1600 % 30%
34.12 | Disiik yiik lim5 REAL 16 0...1600 % 30%
34.13 | Yiiksek yiik lim1 REAL 16 0...1600 % 300%
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34.14 | Yiksek yiik lim2 REAL 16 0...1600 % 300%
34.15 | Yiiksek yiik lim3 REAL 16 0...1600 % 300%
34.16 | Yiksek yiik lim4 REAL 16 0...1600 % 300%
34.17 | Yiksek yiik lim5 REAL 16 0...1600 % 300%
34.18 | Yiik integeral zm UINT32 16 0...10000 s 100 s
34.19 | Yiik soguma zm UINT32 16 0...10000 s 20s
34.20 | Disgtik yiik zm UINT32 16 0...10000 s 10s
35 Proses degiskeni
35.01 | Sinyal1 param Deger isareti 32 - - Hiz %
35.02 | Sinyal1 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.03 | Sinyal1 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.04 | Proses deg1 sk enum 16 0...5 - 3
35.05 | Proses deg1 birm enum 16 0...98 - 4
35.06 | Proses deg1 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.07 | Proses deg1 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.08 | Sinyal2 param Deger isareti 32 - - Akim %
35.09 | Sinyal2 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.10 | Sinyal2 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.11 | Proses deg2 sk enum 16 0...5 - 3
35.12 | Proses deg?2 birm enum 16 0...98 - 4
35.13 | Proses deg2 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.14 | Proses deg2 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.15 | Sinyal3 param Deger isareti 32 - - Moment
35.16 | Sinyal3 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.17 | Sinyal3 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.18 | Proses ded3 sk enum 16 0...5 - 3
35.19 | Proses deg3 birm enum 16 0...98 - 4
35.20 | Proses deg3 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.21 | Proses deg3 min REAL 32 -32768...32768 - -300,000
36 Zaman fonksiyonu
36.01 | Zamanlama devrede | Bit pointer 32 - - C.YANLIS
36.02 | Zaman modu Pb 16 0b0000...0b1111 - 0b0000
36.03 | Start zm1 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.04 | Stop zm1 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.05 | Start giin1 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.06 | Stop giin1 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.07 | Start zm 2 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.08 | Stop zm 2 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.09 | Start giin 2 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.10 | Stop giin 2 enum 16 1.7 - Pazartesi
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36.11 | Start zm 3 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.12 | Stop zm 3 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.13 | Start giin 3 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.14 | Stop giin 3 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.15 | Start zm 4 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.16 | Stop zm 4 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.17 | Start giin 4 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.18 | Stop giin 4 enum 16 1.7 - Pazartesi
36.19 | Ek stire sinyali Bit pointer 32 - - C.YANLIS
36.20 | Ek stire UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.21 | Zaman fonk1 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.22 | Zaman fonk2 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.23 | Zaman fonk3 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.24 | Zaman fonk4 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
38 Aki referansi
38.01 | Aki ref REAL 16 0...200 % 100%
38.03 | U/f egri fonk enum 16 0...2 - Lineer
38.04 | Uff egri fre1 REAL 16 1...500 % 10%
38.05 | Uff egri fre2 REAL 16 1...500 % 30%
38.06 | Uff egri fre3 REAL 16 1...500 % 50%
38.07 | Uff egri fre4 REAL 16 1...500 % 70%
38.08 | Uff egri fre5 REAL 16 1...500 % 90%
38.09 | Uff egri volt1 REAL 16 0...200 % 20%
38.10 | U/f egri volt2 REAL 16 0...200 % 40%
38.11 | U/f egri volt3 REAL 16 0...200 % 60%
38.12 | Uff egri volt4 REAL 16 0...200 % 80%
38.13 | U/f egri volts REAL 16 0...200 % 100%
38.16 | Aki ref igareti Deger isareti 32 - - P.38,01
40 Motor kontrolii
40.01 | Motor sesi enum 16 0...3 - Varsayilan
40.02 | Anahtarlama fre REAL24 32 1,0...8,0 kHz 3 kHz
40.03 | Kayma kazanci REAL24 32 0...200 % 100%
40.04 | Gerilim tahsisi REAL24 32 -4...50 % -4%
40.06 | Zorla agik cev enum 16 0...1 - Yanhs
40.07 | IR-kompanzasyon REAL24 32 0...50 % 0,00%
40.08 | Ex talebi enum 16 0..1 - Pasif
40.10 | Aki frenleme enum 16 0...2 - Pasif
40.11 | Mmodel t uyarlama enum 16 0...1 - Pasif
40.14 | Rotor zm sabiti REAL24 32 20...500 % %100
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42 Mekanik fren kont.
42.01 | Fren kontrol enum 16 0... - Hayir
42.02 | Fren sensorii Bit pointer 32 - - C.YANLIS
42.03 | Acma gecikmesi UINT32 16 0...5 s 0,00s
42.04 | Kapama gecikmesi | UINT32 16 0...60 s 0,00s
42.05 | Kapama hizi REAL 16 0...1000 rpm 100,0 rpm
42.06 | Kapa komut gecik UINT32 16 0...10 s 0,00s
42.07 | Tekrar agma gec UINT32 16 0...10 s 0,00s
42.08 | Fren agma torku REAL 16 -1000...1000 % 0,0%
42.09 | Fren ag tork kay Deger isareti 32 - - P.42.08
42.10 | Fren kapa istegi Bit pointer 32 - - C.YANLIS
42.11 | Fren ag¢ kmt tut Bit pointer 32 - - C.YANLIS
42.12 | Fren hata fonk enum 16 0...2 - Hata
42.13 | Kapa hata gec UINT32 16 0...600 s 0,00 s
42.14 | llave ¢alisma zm UINT32 16 0...3600 s 0,00 s
44 Bakim
44.01 | Agiksire1 fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.02 | Aciksire1 kay Bit pointer 32 - - Calistyor
44.03 | Acikstire1 limit UINT32 32 0...2147483647 s 36000000 s
44.04 | Acgiksiire1 alr s¢ enum 16 0...5 - Mot rulmani
44.05 | Agiksiire2 fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.06 | Aciksire2 kay Bit pointer 32 - - Sarjl
44.07 | Acikstire2 limit UINT32 32 0...2147483647 s 15768000 s
44.08 | Agikstire2 alr s¢ enum 16 0...5 - Inv temizle
44.09 | Yiik knr say1 fon Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.10 | Yik knr say1 kay Bit pointer 32 - - Sarjl
44.11 | Yiik knr say1 lim UINT32 32 0...2147483647 - 5000
44.12 | Yiik knr say1 bol UINT32 32 0...2147483647 - 1
44.13 | Yik knr say1 al enum 16 0...5 - Dc sarj
44.14 | Yiik knr say2 fon Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.15 | Yiik knr say2 kay Bit pointer 32 - - RO1
44.16 | Yik knr say2 lim UINT32 32 0...2147483647 - 10000
44.17 | Yik knr say2 bol UINT32 32 0...2147483647 - 1
44.18 | Yiik knr say2 al enum 16 0...5 - Cikig rélesi
44.19 | Deg say1 fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.20 | Deg say1 kay Deger isareti 32 - - Hiz rom
44.21 | Deg say1 lim UINT32 32 0...2147483647 - 13140000
44.22 | Deg say1 bolen UINT32 32 0...2147483647 - 6000
44.23 | Deg say1 alm se¢ enum 16 0...1 - Mot rulmani
44.24 | Deg say2 fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
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44.25 | Deg say2 kay Deger isareti 32 - - Hiz rom
44.26 | Deg say2 lim UINT32 32 0...2147483647 - 6570000
44.27 | Deg say2 bélen UINT32 32 0...2147483647 - 6000
44.28 | Deg say2 alm se¢ enum 16 0...1 - Deger2
44.29 |Fan on zm Imt UINT32 32 0...35791394.1 h 0,00 h
44.30 | Calisma zm Imt UINT32 32 0...35791394.1 h 0,00 h
44.31 | Calism alarm se¢ enum 16 1...5 - Inv temizle
44.32 | kWh hiz kntr lim UINT32 32 0...2147483647 kWh 0 kWh
44.33 | kWh hiz kntr alm enum 16 1...5 - Inv temizle
44.34 | Sayac reset Bit pointer 32 - - C.YANLIS
45 Enerji verimliligi
45.01 | Enerji opt enum 16 0...1 - Pasif
45.02 | Enerji ticreti UINT32 32 0...21474836.47 - 0.65
45.06 | Para birimi enum 16 0...2 - 0
45.07 | CO2 gevrim sbt REAL 16 0...10 - 0.5
45.08 | Referans giicii REAL 16 0...1000 % 100,0%
45.09 | Enerji reset enum 16 0...1 - Tamam
47 Gerilim kontrolii
47.01 | Yiiksek ger kntr enum 16 0...1 - Devrede
47.02 | Disiik ger kntr enum 16 0...1 - Devrede
47.03 | Besl ger oto tan enum 16 0...1 - Devrede
47.04 | Besleme ger REAL 16 0...1000 \% 400,0 V
48 Fren kiyici
48.01 | Bc devrede enum 16 0...2 - Pasif
48.02 | Bc galis zm Bit pointer 32 - - Calisiyor
48.03 | BC ter zm sbt REAL24 32 0...10000 s Os
48.04 | BC maks kntr REAL24 32 0.0...10000 kW 0,0 kw
48.05 |R br REAL24 32 0.0...1000 ohm 0,0 Ohm
48.06 | Br isi1 hata Imt REAL24 16 0...150 % 105%
48.07 | Br st alarm Imt REAL24 16 0...150 % 95%
49 Veri depolama
49.01 | Veri depo1 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.02 | Veri depo2 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.03 | Veri depo3 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.04 | Veri depo4 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.05 | Veri depo5 UINT32 32 -2147483647 ... - 0
2147483647

49.06 | Veri depo6 UINT32 32 -2147483647 ... - 0
2147483647

49.07 | Veri depo7 UINT32 32 -2147483647 ... - 0
2147483647
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49.08 | Veri depo8 UINT32 32 -2147483647 ... - 0
2147483647

50 Fieldbus
50.01 | Fba devrede enum 16 0...1 - Pasif
50.02 | Hab kayip fonk enum 16 0...3 - Hayir
50.03 | Hab kayip zamani UINT32 16 0.3...6553.5 s 03s
50.04 | FBA ref1 modu enum 16 0...2 - Hiz
50.05 | FBA ref2 modu enum 16 0...2 - Moment
50.06 | FBA ger¢1 kay Deger isareti 32 - - P,01,01
50.07 | FBA gerg2 kay Deger isareti 32 - - P,01,06
50.08 | Fb sw b12 kay Bit pointer 32 - - C.YANLIS
50.09 | Fb sw b13 kay Bit pointer 32 - - C.YANLIS
50.10 | Fb sw b14 kay Bit pointer 32 - - C.YANLIS
50.11 | Fb sw b15 kay Bit pointer 32 - - C.YANLIS
50.12 | FB hab hizi enum 16 0...2 - Normal
50.15 | FB kullanilan cw Deger isareti 32 - - P,02.22
50.20 | FB main sw fonk Pb 16 0b00...0b11 - 0b11
51 FBA ayarlari
51.01 | FBA tipi UINT32 16 0...65535 -
51.02 | FBA par2 UINT32 16 0...65535 -
51.26 | FBA par26 UINT32 16 0...65535 - 0
51.27 | FBA par tazele enum 16 0...1 - Tamam
51.28 | Par tablo ver UINT32 16 0x0000...0xFFFF - -
51.29 | Sr tip kodu UINT32 16 0...65535 - -
51.30 | Adres strimi UINT32 16 0...65535 - -
51.31 | D2FBA hab durumu enum 16 0...6 - Bos
51.32 | FBA hab sw stir UINT32 16 0x0000...0xFFFF - -
51.33 | FBA uyg sw siir UINT32 16 0x0000...0xFFFF - -
52 FBA data giris
52.01 | FBA data in1 UINT32 16 0...9999 - 0
52.12 | FBA data in12 UINT32 16 0...9999 - 0
53 FBA data ¢ikis
53.01 | FBA data out1 UINT32 16 0...9999 - 0
53.12 | FBA data out12 UINT32 16 0...9999 - 0
56 Panel gésterimi
56.01 | Sinyal1 param Deger isareti 32 - - P,01.40
56.02 | Sinyal2 param Deger isareti 32 - _ P.01,04
56.03 | Sinyal3 param Deger isareti 32 - _ P.01.41
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56.04 | Sinyal1 modu INT32 -1...3 - Normal
56.05 | Sinyal2 modu INT32 -1...3 - Normal
56.06 | Sinyal3 modu INT32 -1...3 - Normal
56.07 |Lokal ref birimi UINT32 0...1 - rpm
56.08 | Hiz filt zamani REAL 32 0...10000 ms 250 ms
56.09 | Moment filt zamani REAL 32 0...10000 ms 100 ms
56.12 | Panel ref kpys enum 16 0...1 - Pasif
57 D2D haberlesme
57.01 | Baglanti modu enum 16 0...2 - Pasif
57.02 | Hab kayip fonk enum 16 0...2 - Alarm
57.03 | Nod adresi UINT32 16 1...62 - 1
57.04 | Follower maske 1 UINT32 32 0h00000000 ... - 0h00000000

Oh7FFFFFFF
57.05 | Follower maske 2 UINT32 32 0h00000000 ... - 0h00000000

Oh7FFFFFFF
57.06 | Ref 1 kaynagi Deger isareti 32 - - P,03,05
57.07 | Ref 2 kaynagi Deger isareti 32 - - P,03.13
57.08 | Follower cw kay Deger isareti 32 - - P,02.31
57.11 | Ref1 msg tipi enum 16 0...1 - Yayin
57.12 | Ref1 me grup UINT32 16 0...62 - 0
57.13 | Sonraki ref1 mc UINT32 16 0...62 - 0
57.14 | ref1 mc grp sayi UINT32 16 1...62 - 1
57.15 |D2D hab. Portu enum 16 0...3 - on-board
58 Gémiilii Modbus
58.01 | Protokol segimi UINT32 32 0...1 - Modbus RTU
58.03 | Nod adresi UINT32 32 0...247 - 1
58.04 | Haberlesme hizi UINT32 32 0...6 - 9600
58.05 | Parite UINT32 32 0...3 - 8tek 1
58.06 | Kontrol profili UINT32 32 0...3 - ABB ileri
58.07 |Hab kayip zamani UINT32 32 0...60000 ms 600
58.08 | Hab kayip aks UINT32 32 0...2 - Yok
58.09 | Hab kayip modu UINT32 32 0...3 - Yok
58.10 | Ayarlari tazele UINT32 32 0...1 - Tamam
58.11 | Referans skala Pb 16 1...65535 - 100
58.12 | EFB comm speed enum 16 0...1 - Distlik
58.15 | Hab teshisi Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.16 | Alinan paket UINT32 32 0...65535 - 0
58.17 | Gonderilen paket UINT32 32 0...65535 - 0
58.18 | Tiim paketler UINT16 16 0...65535 - 0
58.19 | UART hatalar UINT16 16 0...65535 - 0
58.20 | CRC hatalar UINT16 16 0...65535 - 0
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58.21 |Raw CW LSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.22 |Raw CW MSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.23 |Raw SW LSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.24 | Raw SW MSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.25 |Raw Ref 1 LSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.26 |Raw Ref 1 MSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.27 |Raw Ref 2 LSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.28 | Raw Ref 2 MSB Pb 16 0x0000...0xFFFF - 0x0000
58.30 | Génderim gecikme UINT16 16 0...65535 ms 0
58.31 | Ret uyg hatasi UINT16 16 0...1 - Evet
58.32 | Word sirasi UINT32 32 0...1 - LSW MSW
58.35 | Data I/O 1 UINT16 16 0...9999 - 0
58.36 | Data I/O 2 UINT16 16 0...9999 - 0
58.58 | Data I/O 24 UINT16 16 0...9999 - 0
64 Yiik analizorii
64.01 | PVL sinyali Deger isareti 32 - - Inv giicii
64.02 | PVL filtre zm REAL 16 0...120 s 2,00s
64.03 |Logger reset Bit pointer 32 - - C.YANLIS
64.04 | AL sinyali Deger isareti 32 - - Motor gticii
64.05 | AL sinyal temeli REAL 32 0...32768 - 100,00
64.06 | PVL pik degeri REAL 32 -32768...32768 - -
64.07 | Pik giinii UINT32 32 01.01.80... d -
64.08 | Pik zamani UINT32 32 00:00:00...23:59:59 s -
64.09 | Pik aninda akim REAL 32 -32768...32768 A -
64.10 | Pik aninda DC V REAL 32 0...2000 \Y -
64.11 | Pik aninda hizi REAL 32 -32768...32768 rpm -
64.12 | Gun reseti UINT32 32 01.01.80... d -
64.13 | Zaman reseti UINT32 32 00:00:00...23:59:59 s -
64.14 |AL10-- 10% REAL 16 0...100 % -
64.15 |AL1 10 -- 20% REAL 16 0...100 % -
64.16 |AL1 20 -- 30% REAL 16 0...100 % -
64.17 |AL1 30 -- 40% REAL 16 0...100 % -
64.18 | AL1 40 -- 50% REAL 16 0...100 % -
64.19 |AL1 50 -- 60% REAL 16 0...100 % -
64.20 |AL1 60 -- 70% REAL 16 0...100 % -
64.21 |AL1 70 -- 80% REAL 16 0...100 % -
64.22 |AL1 80 -- 90% REAL 16 0...100 % -
64.23 | AL1 90% lizeri REAL 16 0...100 % -
64.24 |AL20-- 10% REAL 16 0...100 % -
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64.25 |AL2 10 -- 20% REAL 16 0...100 % -
64.26 |AL2 20 -- 30% REAL 16 0...100 % -
64.27 |AL2 30 - 40% REAL 16 0...100 % -
64.28 |AL2 40 -- 50% REAL 16 0...100 % -
64.29 |AL2 50 -- 60% REAL 16 0...100 % -
64.30 |AL2 60 - 70% REAL 16 0...100 % -
64.31 |AL2 70 -- 80% REAL 16 0...100 % -
64.32 |AL2 80 -- 90% REAL 16 0...100 % -
64.33 | AL2 90% lizeri REAL 16 0...100 % -

74 Uygulama programi

74.01 |Hiz ref ramp grs Deger isareti 32 - - P,03,03
74.02 | Hiz ref nkontrol Deger isareti 32 - - P,03,05
74.03 |Hiz grb nknt Deger isareti 32 - - P,01,01
74.04 | Hiz hatasi nknt Deger isareti 32 - - P,03,07
74.05 | Kalkis komp kay Deger isareti 32 - - P,03,08
74.06 | Tork ref hiz kay Deger isareti 32 - - P,03,09
74.07 | Tork ref tork ky Deger isareti 32 - - P,03.12
74.09 | kull D2D cw Deger isareti 32 - - P,02.30
74.10 | PID grb kay Deg pointer 32 - - P,04,03
90 Enc modiil se¢imi

90.01 | Enc1 segimi enum 16 0...7 - Yok
90.02 | Enc2 segimi enum 16 0...7 - Yok
90.04 | TTL eko se¢ enum 16 0...5 - Pasif
90.05 | Enc kablo hatasi enum 16 0...2 - Hata
90.10 | Enc par yenileme enum 16 0...1 - Tamam
91 Mutlak enc konfig

91.01 | Sin cos sayisi UINT32 16 0...65535 - 0
91.02 | Abs enk tipi enum 16 0...5 - Yok
91.03 | Tur sayisi (bit) UINT32 16 0...32 - 0
91.04 | Poz bilgisi (bit) UINT32 16 0...32 - 0
91.05 | Z fazi devrede enum 16 0...1 - Yanlis
91.06 | Abs pos tracking UINT32 16 0...1 - Pasif
91.10 | Hiperface parite enum 16 0...1 - Tek
91.11 |Hiperf hab hizi enum 16 0...3 - 9600
91.12 | Hiperf nod adres UINT32 16 0...255 - 64
91.20 | SSI saat darbesi UINT32 16 2..127 - 2
91.21 | SSI pozisyon msb UINT32 16 1...126 - 1
91.22 | SSI tur msb UINT32 16 1...126 - 1
91.23 | SSI veri formati enum 16 0...1 - binary
91.24 | SSI hab hizi enum 16 0...5 - 100 kbit/s
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91.25 | SSI modu enum 16 0...1 - Basgl.poz
91.26 | SSI iletim zm enum 16 0...5 - 100 us
91.27 | SSI sifir fazi enum 16 0...3 - 315-45 der
91.30 | Endat modu enum 16 0...1 - Basl.poz
91.31 | Endat maks hes enum 16 0...3 - 50 ms
92 Resolver konfg
92.01 | Resol kutup sayi UINT32 16 1...32 - 1
92.02 | Resol gerilimi UINT32 16 4..12 Vrms 4,0 Vrms
92.03 | Resol frekansi UINT32 16 1...20 kHz 1 kHz
93 Pulse enc konfig
93.01 |Enc1 pulse say UINT32 16 0...65535 - 0
93.02 | Enc1 tipi enum 16 0...1 - Cok faz
93.03 | Enc1 sayim sekli enum 16 0...5 - Oto yiikselen
93.11 |Enc2 pulse say UINT32 16 0...65535 - 0
93.12 | Enc2 tipi enum 16 0...1 - Cok faz
93.13 | Enc2 sayim sekli enum 16 0...5 - Oto yiikselen
94 Harici I-O konfig
94.01 |Har 101 se¢ UINT32 16 .3 - Yok
94.02 |Har 102 se¢ UINT32 16 .3 - Yok
95 Donanim konfig
95.01 | Cntr bord kay enum 16 0...1 - Dabhili 24V
95.03 | Ortam 1sisi INT32 16 0...55 °C 40°C
97 Kull motor par
97.01 | Kull motor par enum 16 0...3 - Kul par pasif
97.02 | Rs kull REAL24 32 0...0.5 p.u. 0,00000 p.u.
97.03 | Rr kull REAL24 32 0...0.5 p.u. 0,00000 p.u.
97.04 | Lm kull REAL24 32 0...10 p.u. 0,00000 p.u.
97.05 | Sigmal kull REAL24 32 0...1 p.u. 0,00000 p.u.
97.06 | Ld kull REAL24 32 0...10 p.u. 0,00000 p.u.
97.07 | Lq kull REAL24 32 0...10 p.u. 0,00000 p.u.
97.08 | Pm flux kull REAL24 32 0...2 p.u. 0,00000 p.u.
97.09 |Rs kull SI REAL24 32 0...100 ohm 0,00000 Ohm
97.10 |Rr kull SI REAL24 32 0...100 ohm 0,00000 Ohm
97.11 |Lm kull SI REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.12 | SigL kull SI REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.13 | Ld kull SI REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.14 |Lq kull SI REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.18 | Sinyal enjeksiyonu UINT32 16 0...4 - Pasif
97.20 | PM agi ofseti REAL 32 0...360 °(el) 0°
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99 Start up data
99.01 | Dil enum 16 - - English
99.04 | Motor tipi enum 16 0...2 - AM
99.05 | Motor kontl modu enum 16 0...1 - DTC
99.06 | Mot nom akimi REAL 32 0...6400 A 0,0A
99.07 | Mot nom gerilimi REAL 32 1/6 ... 2 x Uy \Y 0,0V
99.08 | Mot nom frekansi REAL 32 5...500 Hz 0,0 Hz
99.09 | Mot nom hizi REAL 32 0...30000 rom 0 rpm
99.10 | Mot nom giicii REAL 32 0...10000 kW veya 0,00 kW

hp

99.11 | Mot nom cosf REAL24 32 0...1 - 0,00
99.12 | Mot nom tork INT32 32 0...2147483.647 Nm 0,000 Nm
99.13 | IDrun modu enum 16 0...7 - Hayir
99.16 | Phase inversion UINT32 32 0...1 - Hayir
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Hata izleme

Bu boliimiin igindekiler
Bu bolim olasi sebep ve ¢dzim yollariyla birlikte alarm (uyari) ve hata mesajlarini
icerir.

Alarm/hata kodu, hem suriiciiniin kontrol panelinde hem de DriveStudio bilgisayar
aracinda gorintilenir. Alarm ya da hata mesaji normal olmayan siiriicii durumunu
gOsterir. Birgok alarm ve hatanin nedeni bu bélimdeki bilgiler yardimiyla tanimlanip
dizeltilebilir. Eger dlzeltilemiyorsa bir ABB temsilcisi ile temasa gecilmelidir.

Bu bélimde, alarmlar ve hatalar dort haneli kodlarina gére siralanmistir. Alarm/Hata
mesajindan sonra gelen ayraglar igindeki onaltili kod fieldbus iletisimi igindir.

Gilivenlik

yapilmalidir. Uygun Donanim Kilavuzu'nun ilk sayfasinda yer alan Giivenlik

c UYARI! Sirictnin bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan
Talimatlari, surtcuyle calismaya baglanmadan 6nce okunmalidir.

Resetleme nasil yapilir

Siricu, ya kontrol panelindeki veya PC aracindaki RESET tusuna basilarak ya da
besleme gerilimini bir stire keserek resetlenebilir. Hata giderildiginde motor yeniden
start edilebilir.

Ayrica hata, 710.10 Hata reset s¢m parametresi tarafindan segilen harici kaynaktan
resetlenebilir.
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Hata tarihgesi

Algilanan hata bir zaman etiketi ile hata kayit icinde saklanir. Hata tarihgesi
surtclideki son 16 hata hakkindaki bilgileri saklar. Gl¢ kapatma baslangicinda en
son Ug¢ hata saklanir.

08.01 Aktif hata ve 08.02 Son hata parametreleri, en son hatalarin hata kodlarini
saklar.

Alarmlar, 08.05 Alarm giinliigii1 ... 08.18 Alarm word4 alarm sézciikleri ile izlenebilir.
Alarm bilgileri, glic kapatma veya hata resetleme durumunda kaybedilir.
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Suriicu tarafindan olusturulan alarm mesajlari

Kod G;Z{trll:)us kodu) Neden Yapilmasi gerekenler

2000 | FREN START TORKU | Mekanik fren alarmi. Gerekli Fren agma momenti ayarini kontrol edin,
(0x7185) motor start momentinin (42.08 | 42.08 parametresi.

Programlanabilir hata: | Fren agma torku) elde Siiriicii moment ve akim sinirlarini
42.12 Fren hata fonk | edilememesi durumunda alarm | kontrol edin. Bkz. 20 Limitler parametre
etkinlestirilir. grubu.

2001 | FREN KAPAMADI Mekanik fren kontrolii alarmi Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7186) Fren kapatma sirasinda fren 42 Mekanik fren kont. parametre
Programlanabilir hata: | onayinin beklenen sekilde grubundaki mekanik fren ayarlarini
42.12 Fren hata fonk | olmamasi durumunda alarm | kontrol edin.

etkinlestirilir. Problemin onay sinyalinde veya frende
oldugunu belirlemek igin; Frenin agik
veya kapali olup olmadigini kontrol edin.

2002 | FREN ACMADI Mekanik fren kontroll alarmi Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7187) Fren agma sirasinda fren 42 Mekanik fren kont. parametre
Programlanabilir hata: | onayinin beklenen sekilde grubundaki mekanik fren ayarlarini
42.12 Fren hata fonk | olmamasi durumunda alarm kontrol edin.

etkinlestirilir. Problemin onay sinyalinde veya frende
oldugunu belirlemek icin; Frenin acik
veya kapali olup olmadigini kontrol edin.

2003 | STO AKTIF STO AKTIF islevi etkin, yani Givenlik devresi baglantilarini kontrol
(OXFF7A) XSTO konektériine bagh edin. Daha fazla bilgi igin bkz. ilgili
Programlanabilir hata: | givenlik devresi sinyalleri sUrtictiniin Donanim Kilavuzu, 30.07
30.07 STO durumu kaybedilmis. parametresinin tanimi (sayfa 207) ve

Uygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850
ve ACQ810 siirticiiler igin STO AKTIF
islevi (3AFE68929814 [ingilizce]).

2005 | MOTORIISISI Tahmini motor sicakligi (motor | Motor nominal de@erlerini ve yiiki kontrol
(0x4310) termik modeline gére) 31.03 edin.

Programlanabilir hata: | Mot 1si1 alm Imt parametresi | Motoru sogumaya birakin. Motor
31.01 Mot 1s1 1 tarafindan tanimlanan alarm sogutmanin diizgiin oldugundan emin
koruma limitini agmis. olun: Sogutma fani, sogutma
yuzeylerinin temizlidi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.
Motor termik modeli ayarlarini kontrol
edin (31.09...31.14 parametreleri).
Olgiilen motor sicakhigi, 31.03 | Sensor gergek sayisinin 31.02 Mot isi1
Mot 1s11 alm Imt parametresi kaynagi parametresi tarafindan
tarafindan tanimlanan alarm ayarlanan degerle ayni olup olmadigini
limitini agsmis. kontrol edin.
Motor nominal degerlerini ve yiiki kontrol
edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin diizgln oldugundan emin
olun: Sogutma fani, sogutma
yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.

2006 | ACIL DUR SNYLI Siricu acil OFF2 komutu aldi. | Siriiclyl yeniden start etmek igin
GELDI calisma izini sinyalini etkinlestirin
(OxF083) (kaynak 10.11 Calisma izni parametresi

tarafindan segilir) ve sirliciyl start edin.

2007 | CALISMA IZIN SNYLI | Caligma izni sinyali 10.11 Calisma izni parametresinin

YOK
(OxFF54)

alinmamistir.

ayarini kontrol edin. Sinyali agin (6rn
fieldbus Kontrol Word'linde) veya segilen
kaynagin kablolarini kontrol edin.
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Kod aiI:Ir:I‘aus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler
2008 |ID-RUN Motor tanima galistirmasi agik. | Bu alarm normal devreye alma islemlerine
(OxFF84) aittir. Strdct motor tanimanin
tamamlandigini gosterene kadar bekleyin.
Motor tanimlama Bu alarm normal devreye alma
gerekmektedir. islemlerine aittir.
Motor tanitma igleminin nasil
gergeklestirilecegini segin, 99.13 IDrun
modu parametresi.
Start tuguna basarak tanitma
proseduriini baslatin.
2009 | ACIL STOP ALM Siirtict acil durma komutu aldi | Calismaya devam etmenin glvenli olup

(0xF081) (OFF3). olmadigini kontrol edin.

Acil durdurma butonunu tekrar normal
pozisyonuna getirin (veya fieldbus Kontrol
Word'lnu uygun sekilde ayarlayin).
Sirlcuyl yeniden start edin.

2011 | FREN DIRENC ASIRI | Fren direnci sicakligi, 48.07 Br | Siiriicliy(i stop edin. Direncin sogumasini

ISI 1s1 alarm Imt parametresi bekleyin.

(0x7112) tarafindan tanimlanan alarm Direng asiri yiik koruma islevi ayarlarini

limitini agmis. kontrol edin (48.01...48.05 parametreleri).
Alarm limiti ayarini kontrol edin, 48.07 Br
1s1 alarm Imt parametresi.
Fren doéngusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.
2012 | FRENKIYICI ASIRI Fren kiyici IGBT sicakhgi dahili | Kiyiclyr sogumaya birakin.

ISI alarm sinirini agsmis. Ortam sicakhiginin asiri olup olmadigini

(0x7181) kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
Direng asiri yuk koruma iglevi ayarlarini
kontrol edin (48.01...48.05 parametreleri).
Fren doéngusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.
Stirtict besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

2013 | CIHAZ ASIRIISI Olgiilen siiriici sicakligi dahili | Ortam kosullarini kontrol edin.

(0x4210) alarm sinirini agmis. Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor gliclinu surtct glclyle karsilagtirin.

2014 | DAHILI KART ASIRI Arayliz karti (gl¢ Unitesi ile Suriiclyl sogutun.
ISI kontrol dnitesi arasinda) Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
(0x7182) sicakhgi dahili alarm sinirini kontrol edin.
asmis. Sogutma fani arizasi olup olmadigini

kontrol edin.
Hava akiginda engel olup olmadigini
kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
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Alarm

Kod (fieldbus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler
2015 | FRN KIY MOD ASIRI | Giris koprisi veya fren kiyici | Strlicliyt sogutun.
ISI sicakligi dahili alarm sinirini Ortam sicakliginin agiri olup olmadigini
(0x7183) asmis. kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

2017 | FIELDBUS HAB Sdrict ile fieldbus adaptor Fieldbus haberlesme durumunu kontrol
ALRM modulu veya PLC ile fieldbus | edin. Fieldbus adaptér modulindn ilgili
(0x7510) adaptér modili arasindaki Kullanim Kilavuzuna bakin.
Programlanabilir hata: | dongusel iletisim kaybedilmis. | 50 Fieldbus parametre grubu ayarlarini
50.02 Hab kayip fonk kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

2018 | LOKAL KONTR Siriict igin aktif kontrol PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
KAYBI ALM konumu olarak segilmis bir kontrol edin.

(0x5300) kontrol paneli veya PC araci | Kontrol panel konektoriinii kontrol edin.
Programlanabilir hata: | iletisimi kesmis. Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
30.03 Lokal knt kaybi

2019 | Al DENETIM ALM Bir analog giris, 73.33 Al Analog giris kaynagdini ve baglantilarini
(0x8110) denetim cw parametresi kontrol edin.

Programlanabilir hata: | tarafindan tanimlanan limite Analog giris minimum ve maksimum limit
13.32 Al denetim fonk | ulasti. ayarlarini kontrol edin.

2020 | FB PAR KONF Siirlict, PLC tarafindan istenen bir PLC programlamay! kontrol edin.
(0x6320) islevselige sahip degil veya istenen | 50 Fieldbus parametre grubu ayarlarini

islevsellik etkinlestirilmemis. kontrol edin.

2021 | MOTOR DATASI YOK | Grup 99 parametreleri Gerekli tum grup 99 parametreleri
(0x6381) ayarlanmamis. ayarlanmig olup olmadigini kontrol edin.

Not: Bu alarmin, motor verileri girilene
kadar baslangigta gérinmesi normaldir.

2022 | ENC 1 HATA Enkoder 1 parametre 90.01 Enc1 se¢imi parametre ayarinin,
(0x7301) tarafindan etkinlestirilmis suriiciide Yuva 1/2'ye monte edilen

ancak enkoder arabirimi (FEN- | gercek enkoder arabirimi 1'e (FEN-xx)

xx) bulunamiyor. karsilik gelip gelmedigini kontrol edin
(09.20 Opsiyon yuvasi1/ 09.21 Opsiyon
yuvasi2 parametresi).
Not: Yeni ayar, 90.70 Enc par yenileme
parametresi kullanildiktan veya JCU
Kumanda Unitesinin bir sonraki
acilmasindan sonra gegerli olur.

2023 | ENC 2 HATA Enkoder 2 parametre 90.02 Enc2 segimi parametre ayarinin,
(0x7381) tarafindan etkinlestirilmis surticiide Yuva 1/2'ye monte edilen

ancak enkoder arabirimi (FEN-
xx) bulunamiyor.

gercek enkoder arabirimi 1'e (FEN-xx)
karsilik gelip gelmedigini kontrol edin
(09.20 Opsiyon yuvasi1/ 09.21 Opsiyon
yuvasi2 parametresi).

Not: Yeni ayar, 90.70 Enc par yenileme
parametresi kullanildiktan veya JCU
Kumanda Unitesinin bir sonraki
acilmasindan sonra gegerli olur.
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Kod

Alarm
(fieldbus kodu)

Neden

Yapilmasi gerekenler

2027

FEN KARTI ISI
HATASI
(0x7385)

FEN-xx enkoder arabirimine
bagh sicaklik sensoéru (KTY
veya PTC) kullanilirken
sicaklik 6lgimiinde hata.

31.02 Mot 1s11 kaynagi | 31.06 Mot i1s12
kaynadi parametre ayarinin gergek
enkoder arabirim kurulumuna (09.20
Opsiyon yuvasi1/ 09.21 Opsiyon
yuvasi2) karsilik gelip gelmedigini kontrol
edin:

Eger bir FEN-xx moduld kullaniliyorsa:

- 31.02 Mot 1s11 kaynagi | 31.06 Mot 1s12
kaynagi parametresi KTY 1. FEN veya
PTC 1. FEN olarak ayarlanmalidir. FEN-
xx modili Yuva 1 veya Yuva 2'de olabilir.

Eger iki FEN-xx moduliu kullanihyorsa:

- 31.02 Mot is11 kaynagi | 31.06 Mot 1s12
kaynagi parametresi KTY 1. FEN veya
PTC 1. FEN olarak ayarlandiginda,
slrlclde Yuva 1'e monte edilen enkoder
kullanilir.

- 31.02 Mot is11 kaynagi | 31.06 Mot 1s12
kaynagi parametresi KTY 2. FEN veya
PTC 2. FEN olarak ayarlandiginda,
sirlclide Yuva 2'e monte edilen enkoder
kullanilir.

FEN-01 enkoder arabirimine
bagh KTY sensori
kullanilirken sicaklik
olgiimlnde hata.

FEN-01, KTY sensord ile sicaklik
6lgimini desteklemiyor. PTC sensori
ya da bir baska enkoder arabirimi modulu
kullanin.

2030

RESOLVR OTO TUNE
ALM
(0x7388)

Resolver girisi ilk kez
etkinlestirildiginde otomatik
olarak baslatilan resolver
otomatik ayarlama prosedurleri
basarisiz oldu.

Resolver ile resolver arabirim modild
(FEN-21) arasindaki kablolari ve
kablonun her iki ucundaki konektor sinyal
tellerinin sirasini kontrol edin.

Resolver parametre ayarlarini kontrol edin.
Coziicl parametreleri ve bilgi icin bkz. 92
Resolver konfg parametre grubu.

Not: Resolver otomatik ayarlama iglemleri
her zaman resolver kablosu degistirildikten
sonra gergeklestiriimelidir. Otomatik ayarlama
rutin islemleri, 92.02 Resol gerilimi veya 92.03
Resol frekansi parametresi ayarlanarak ve
ardindan 90.10 Enc par yenileme parametresi
Konlfig olarak ayarlanarak etkinlestirilebilir.

2031

ENC 1 KABLO ALM
(0x7389)

Enkoder 1 kablo hatasi
algilandi.

FEN-xx arabirimi ile enkoder 1 arasindaki
kablolari kontrol edin. Kablolardaki
herhangi bir degisikligin ardindan
surlclyu kapatip agarak veya 90.70 Enc
par yenileme parametresini etkinlestirerek
arabirimi tekrar konfigire edin.

2032

ENC 2 KABLO ALM
(0x738A)

Enkoder 2 kablo hatasi
algilandi.

FEN-xx arabirimi ile enkoder 2 arasindaki
kablolari kontrol edin. Kablolardaki
herhangi bir degisikligin ardindan
surticlyl kapatip agarak veya 90.70 Enc
par yenileme parametresini
etkinlestirerek arabirimi tekrar konfiglre
edin.
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Alarm

Kod (fieldbus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler

2033 | D2D HABERLESME Master sirlicide: Surticl, ardi | Slriici-surlcl bagdlantisinda yoklanan tim
ALM ardina bes yoklama ¢evrimi sUructlerde (57.04 Follower maske 1 ve
(0x7520) boyunca etkinlestirilmis bir 57.05 Follower maske 2parametreleri) giic
Programlanabilir hata: | follower tarafindan bulunup bulunmadigini, baglantiya uygun
57.02 Hab kayip fonk | yanitlanmadi. sekilde baglanmig ve dogru node adresine

sahip olup olmadiklarini kontrol edin.
Sriici-sirlicli baglanti kablolarini kontrol edin.
Follower sirticlide: Siric, Master sirliclideki 57.06 Ref 1 kaynagi
ardi ardina bes referans ve 57.07 Ref 2 kaynagi parametrelerinin
yonetim donglsi boyunca yeni | ayarlarini kontrol edin.
referans 1 ve/veya 2 almamis. | Siiriici-siriicti baglanti kablolarini kontrol edin.

2034 | D2D BUFFER TASTI | Mesaj arabellegi asir akisl Sirtcu-siricli baglanti kablolarini ve
ALM nedeniyle strici-siricu parametrelerini kontrol edin. Sorun
(0x7520) referanslarinin aktarimi devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
Programlanabilir hata: | basarisiz. iletisime gegin.

57.02 Hab kayip fonk

2035 | PS HABERLESME JCU Kumanda Unitesi ile JCU Kumanda Unitesi ile giig lnitesi
ALM slrlict gug Unitesi arasinda arasindaki baglantilari kontrol edin.
(0x5480) iletisim hatalari algilandi.

2036 | GERI YUKLEME Yedeklenmis parametrelerin Geri ylkleme prosedurinu tekrarlayin.
HATASI geri yiklenmesi basarisiz. Baska bir yedekleme dosyasi kullanin.
(0x6300) Sorun devam ediyorsa, yerel ABB

temsilcisi ile iletisime gegin.

2037 | AKIM KALIBRESI Akim 6lgim kalibrasyonu bir Bilgilendirici alarm.

YAPILACAK sonraki start sonrasinda
(0x2280) gergeklestirilecektir.

2038 | OTOFAZ YAPILACAK | Otomatik fazlama bir sonraki start | Bilgilendirici alarm.
(0x3187) sonrasinda gergeklestirilecektir.

2039 | TOPRAKLAMA Sirict muhtemelen motor Motor kablosunda gug¢ faktor diizeltme
HATASI veya motor kablosunda kondansatorii veya dalga emici
(0x2330) topraklama hatasina bagli bulunmadigindan emin olun.
Programlanabilir hata: | olarak yiik dengesizligi tespit | Motor ve motor kablolarinin yalitim
30.05 Toprak hatasi etti. direncini dlgerek, motorda ve motor

kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

Eger topraklama hatasi belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

2040 |[OTO RESET Hatanin otomatik resetlenmesi | Bilgilendirici alarm. Bkz. 32 Otomatik
(0x6080) gerekiyor. reset parametre grubu.

2041 | MOT NOM DEGERI Motor konfiglirasyon Grup 99'daki motor konfigiirasyon
(0x6383) parametreleri yanhs parametreleri ayarlarini kontrol edin.

ayarlanmis.

Siirticu dogru sekilde Sdirticiiniin, motor igin dogru sekilde

boyutlandiriimamis. boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol
edin.

2042 | D2D KONFIG Siriicu-sirtcli baglanti 57 D2D haberlesme grubundaki
(0x7583) konfiglrasyon parametrelerinin | parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

(grup 57) ayarlari uyumsuz.

2043 | SIKISMA Motor, érnegdin asiri yik veya Motor yiikiinli ve siriiclinin nominal

(0x7121) yetersiz motor giicl sebebiyle | degerlerini kontrol edin.

Programlanabilir hata:
30.09 Sikisma fonk

sikisma bdélgesinde galigiyor.

Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
edin.
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Kod aiI:Ir:I‘aus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler

2044 | YUK EGRISI Asiri yik veya digik yik limiti | 34 Kull. Yiik egrisi grubundaki
(0x2312) asildi. parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:

34.01 Agirt yiik fonk [
34.02 Duistik ytik fonk

2045 | YUK EGRI PAR Yuk egrisi yanlis veya tutarsiz | 34 Kull. Yiik egrisi grubundaki
(0x6320) sekilde tanimlanmis. parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

2046 | AKI REF PAR U/f (gerilim/frekans) egrisi 38 Aki referansi grubundaki
(0x6320) yanlig veya tutarsiz sekilde parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

tanimlanmis.

2047 | HIZ GERIBESLEMESI | Hiz geri beslemesi alinmiyor. 19 Hiz hesaplama grubundaki
(0x8480) parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

Enkoder kurulumunu kontrol edin. Daha
fazla bilgi igin bkz. 0039 hatasinin
agliklamasi.

2048 | OPS HAB HATASI Sirlcu ile segenek moduliu Secenek modiillerinin Yuva 1 ve (veya)
(0x7000) arasindaki iletisim (FEN-xx ve/ | Yuva 2'ye uygun sekilde baglanmis olup

veya FIO-xx) kaybedildi. olmadigini kontrol edin.
Segenek moddllerinin veya Yuva 1/2
konektorlerinin hasar gérmemis
oldugundan emin olun. Modiil veya
konektorun hasar gérmus olup
olmadigini belirlemek igin: Her modulu
Yuva 1 ve Yuva 2'de test edin.

2049 | MOTORIISI2 Tahmini motor sicakligi (motor | Motor nominal degerlerini ve yiki kontrol edin.
(0x4313) termik modeline goére) 31.07 Motoru sogumaya birakin. Motor
Programlanabilir hata: | Mot 1s12 alm Imt parametresi sogutmanin diizgln oldugundan emin
31.05 Mot 1s1 2 tarafindan tanimlanan alarm olun: Sogutma fani, sogutma
koruma limitini agsmis. yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

Alarm seviyesinin deg@erini kontrol edin.
Motor termik modeli ayarlarini kontrol
edin (31.09...31.14 parametreleri).
Olgiilen motor sicakhigi, 31.07 | Sensér gergek sayisinin 31.06 Mot 1s12
Mot 1s12 alm Imt parametresi kaynagi parametresi tarafindan ayarlanan
tarafindan tanimlanan alarm degerle ayni olup olmadigini kontrol edin.
limitini agmis. Motor nominal degerlerini ve yiikil kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin dizgln oldugundan emin
olun: Sogutma fani, sogutma
yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.

2050 | IGBTOLALARM IGBT kutuya baglanti asiri Motor kablosunu kontrol edin.
(0x5482) sicakhgi. Bu alarm IGBT'leri

korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

2051 | IGBTTEMPALARM Sdrtict agin sicakhg. Ortam kosullarini kontrol edin.

(0x4210) Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadidini kontrol edin.

Motor giictinii stiriict glictiyle kargilastirin.
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Alarm

Kod (fieldbus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler
2052 | SOGUMA Sirtict modulli agirt sicaklidi. | Ortam sicakhigini kontrol edin. 40 °C'yi
(0x4290) (104 °F) asarsa, yuk akiminin stirlicinin
disurilmis yuk kapasitesini asmadigindan
emin olun. Bkz. ilgili Donanim Kilavuzu.
95.03 Ortam 1s1s1 parametresinin
degerini kontrol edin.
Sirdcu modili sogutma hava akisini ve
fan galismasini kontrol edin.
Sirtict modulli panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.
2053 | MENU SIFRE ISTEGI | Bir parametre listesi yilklemek | Sifreyi 16.03 Sifre kodu parametresine
(0x6F81) icin sifre gerekir. girin.
2054 | MENU DEGISTI Farkli bir parametre listesi Bilgilendirici alarm.
(0x6F82) ylkleniyor.
2055 |INV TEMIZLE Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5080)
2056 | SOGUMA FANI Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5081)
2057 | ILAVE SOGUMA Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5082)
2058 | PANEL FANI Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5083)
2059 | DC KAPASITE Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5084)
2060 | MOTOR RULMANI Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x738C)
2061 | ANA KONTAKTOR Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x548D)
2062 | ROLE CIKIS SW Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x548E)
2063 | MOTOR START Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
SAYICI
(0x6180)
2064 | ENERJILENME Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
SAYICI
(0x6181)
2065 | DC SARJ SAYICI Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x6182)
2066 | ACIK SURE1 ALARM | Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5280)
2067 | ACIK SURE2 ALARM | Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5281)
2068 | YUKSELEN KNR1 Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
ALARM
(0x5282)
2069 | YUKSELEN KNR2 Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
ALARM
(0x5283)
2070 | DEGER1 ALARM Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.

(0x5284)
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Kod aiI:Ir:I‘Jus kodu) Neden Yapilmasi gerekenler

2071 | DEGER2 ALARM Bakim sayaci alarmi. Bkz. 44 Bakim parametre grubu.
(0x5285)

2072 | DC SARJ OLMADI Ara DC devresinin gerilimi DC geriliminin ylkselmesini bekleyin.
(0x3250) henliz galisma seviyesine

ylkselmemistir.

2073 | HIZ KNTRL AYAR Hiz kontrolorii otomatik ayar Bkz. 23.20 Pl ayar modu parametresi.
HATASI rutini basariyla tamamlanmadi.

(0x8481)

2074 | START YASAGI Start kilidi sinyali alinmadi. DIIL girisine bagli devreyi kontrol edin.
(0xF082)

2076 | I1SI OLCUM HATASI Sirlcunin dahili sicakhk Ug cikis fazi sicaklik dlglimiinden
(0x4211) Olgimuyle ilgili sorun. hangisinin basarisiz oldugunu bulmak

icin 01.32, 01.33 and 01.34 sinyallerini
kontrol edin.

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

2077 | EFB COMM LOSS Dahili fieldbus aray(zi Asagidakileri kontrol et:

(0x060E) kullanilmistir ve siirlicli ile ana |« EFB haberlesmesini etkinlestiren/
istasyon arasinda iletisim devre disi birakan parametrenin
kesintisi mevcuttur. segimi (58.01 Protokol segimi)

» JCU kontrol Ginitesindeki XD2D
terminalindeki EFB baglantisi

« fieldbus master'in durumu (gevrimigci/
cevrimdigl)

+ iletisim denetleme fonksiyonu ayarlari
(568.09 Hab kayip modu parametresi).

2078 | TEMP DIFFERENCE | Farkl fazlardaki IGBT'ler Sogutmayi ve fani kontrol edin.
(0x4212) arasindaki yliksek sicaklik farki.

2079 |ENC 1 PULS Enkoder 1 asir yiiksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin. Herhangi
FREKANSI akisi aliyor (puls frekansi). bir degisikligin ardindan, 90.710 Enc par
(0x738E) yenileme parametresini etkinlestirerek

araylizii yeniden yapilandirin.

2080 |ENC 2 PULS Enkoder 2 asir yiiksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin. Herhangi
FREKANSI akisi aliyor (puls frekansi). bir degisikligin ardindan, 90.710 Enc par
(0x738F) yenileme parametresini etkinlestirerek

araylizi yeniden yapilandirin.

2081 | AO CALIBRATION Analog ¢ikis kalibrasyonu Kalibre edilecek analog ¢ikisin ilgili
(0x7380) basarisiz oldu. analog girisine baglanip baglanmadigini

kontrol edin (AO1 - Al1, AO2 - Al2).
15.30 AO kalibrasyonu parametresinin
aciklamasina bakin.

Analog girisin kontrol birimi Gzerindeki
jumper kullanilarak akima ayarlandigini
dogrulayin. Ayarlar igin strtcinin
Donanim kilavuzuna bakin.

Analog ¢ikis ve girisin ¢aligip
calismadigini kontrol edin.

2082 | BR DATA Fren kiyici yanlig 48 Fren kiyici parametre grubundaki fren
(0x7113) yapilandirildi. kiyici yapilandirmasini kontrol edin.

2400 | cOZUM ALARMI Ozel uygulama programi Ozel uygulama programini kontrol edin.
(0x6F80) tarafindan olusturulan alarm.
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Suriicu tarafindan olusturulan hata mesajlari

(0x3220)

veya dogrultucu kdpristindeki
dahili hata sebebiyle ara devredeki
DC gerilimi yetersiz.

Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0001 | ASIRI AKIM Cikig akimi, dahili hata Motor yikinl kontrol edin.

(0x2310) seviyesini agmis. 22 Hiz ref rampasi parametre grubundaki
hizlanma surelerini kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
delta/star baglantisi dahil) kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangig verilerinin
motor gli¢ plakasindakiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.
Motor kablosunda gii¢ faktori diizeltme
kondansatérli veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.
Enkoder kablosunu (fazlama da dahil
olmak Ulzere) kontrol edin.

0002 | DC YUKSEK Ara devrede asiri DC gerilimi Asiri gerilim kontrol cihazinin agik
GERILIM oldugundan emin olun, 47.01 Yiiksek ger
(0x3210) kntr parametresi.

Besleme (giris gli¢) geriliminin suriici nominal
giris gerilimine uydugunu kontrol edin.

Statik veya gegici ylksek gerilim olup
olmadigina bakmak igin sebekeyi kontrol edin.
Fren kiyici ve direncini (eger
kullaniliyorsa) kontrol edin.

Yavaglama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (eger
uygulanabiliyorsa) kullanin.

Frekans doénusturiciyd fren kiyici ve
fren direnci kullanarak tekrar ¢alistirin.

0004 | KISA DEVRE Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
(0x2340) motorda kisa devre Motor kablosunda giic faktér diizeltme

kondansatorii veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.
Hata kayit iginde hatali uzatma kodu olup
olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
asagida verilmis olan uygun islemlere bakin.
Uzanti: 1 U-fazinin Ust transistérinde Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
kisa devre.
Uzanti: 2 U-fazinin alt transistoriinde
kisa devre.
Uzanti: 4 V-fazinin Ust transistoriinde
kisa devre.
Uzanti: 8 V-fazinin alt transistérinde
kisa devre.
Uzanti: 16 W-fazinin Ust transistoériinde
kisa devre.
Uzanti: 32 W-fazinin alt transistoériinde
kisa devre.
0005 | DC DUSUK GERILIM | Eksik sebeke fazi, sigorta atmasi | Sebeke gerilimini ve sigortalari kontrol

edin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0006 | TOPRAKLAMA Sdirtici muhtemelen motor Motor kablosunda gli¢ faktér diizeltme
HATASI veya motor kablosunda kondansatéri veya dalga emici
(0x2330) topraklama hatasina bagh bulunmadigindan emin olun.
Programlanabilir hata: | olarak ylk dengesizligi tespit | Motor veya motor kablolarinda topraklama
30.05 Toprak hatasi etti. hatas! olup olmadi§ini kontrol edin:

- motor ve motor kablosunun yalitim
direncini 6lgln.

Eger topraklama hatasi belirlenemedi ise
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

0007 | FAN HATASI Fan serbestce donemiyor ya Fan ¢alismasini ve baglantisini kontrol
(OxFF83) da fan baglantisi kesilmis. Fan | edin.

calismasi, fan akiminin
Olglilmesi ile izlenir.
0008 |IGBT ASIRI ISI Termik modele gore surlict Ortam kosullarini kontrol edin.
(0x7184) sicakhgi dahili hata sinirini Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
asmis. Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor glictini suriict giiclyle
karsilastirin.

0009 | FREN DRNG KABLO | Fren direncinde kisa devre Fren kiyici ve fren direnci baglantisini
HATA veya fren kiyici kontrol hatasi | kontrol edin.

(0x7111) Fren direncinin hasarsiz oldugundan emin olun.

0010 | FRN KIYICI KISA Fren kiyici IGBT'de kisa devre. | Fren kiyiciy degistirin.

DEVRE Fren direncinin bagli ve hasarsiz
(0x7113) oldugundan emin olun.
0011 | FREN KIYICI ASIRI Fren kiyici IGBT sicakhgi dahili | Kiyicly1 sogumaya birakin.
ISI hata sininni agsmis. Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
(0x7181) kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
Direng asiri ylk koruma iglevi ayarlarini
kontrol edin (48.01...48.05 parametreleri).
Fren déngusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.
Stirtict besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

0012 | FREN DIRENC ASIRI | Fren direnci sicakli§i, 48.06 Br | Siiriiciiy(i stop edin. Direncin sogumasini

ISI 1sI hata Imt parametresi bekleyin.
(0x7112) tarafindan tanimlanan hata Direng agiri yiik koruma islevi ayarlarini
limitini agmig. kontrol edin (48.01...48.05 parametreleri).
Hata limiti ayarini kontrol edin, 48.06 Br
1s1 hata Imt parametresi.
Fren dongusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.

0013 | U2-W2 AKIM FARKI Cikis fazi U2 ve W2 akim Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

(0x3183) 6lgim kazanimi arasindaki
fark ¢ok fazla.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

(fieldbus kodu)

0014 | KABLOLAMA VEYA Hatali giris glici ve motor Girig glicu ve motor kablo baglantilarini

TOPRAKLAMA kablo baglantisi ya da motor kontrol edin.

HATASI kablosu veya motorda Motor ve motor kablosunun yalitim

(0x3181) topraklama hatasi. direncini kontrol edin.

Programlanabilir hata:

30.08 Kablolama veya

topraklama

0015 | GIRIS BESLEME Ara devre DC gerilimi, eksik Giris besleme hatti sigortalarini kontrol

HATASI giris besleme hatti fazi veya edin.

(0x3130) yanmis sigorta nedeniyle Giris besleme kaynagi dengesizligini

Programlanabilir hata: | salinim yapmakta. kontrol edin.

30.06 Besleme hatasi

0016 | MOTOR KABLAJ Eksik motor baglantisi Motor kablosu baglantilarini kontrol edin

HATASI nedeniyle motor devresi hatasi | ve motor kablosu terminallerini sikistirin

(0x3182) (her Gg asama da bagh

Programlanabilir hata: | degildir).

30.04 Mot faz kaybi

0017 | ID-RUN HATASI Motor ID run iglemi basariyla 99 Start up data grubundaki motor
(OxFF84) tamamlanamadi. parametrelerinin motor plakasinda
goriintilenen degerlerle eslesip eslesmedigini
kontrol edin.
Hata kayd! iginde hatali uzatma kodu olup
olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
asagida verilmis olan uygun islemlere bakin.

Uzanti: 1 Sirtcunin maksimum akim 99.06 Mot nom akimi ve 20.05
ayari ve/veya dahili akim limiti | Maksimum akim parametrelerinin
cok disik oldugundan ayarlarini kontrol edin. 20.05 Maksimum
tanimlama galismasi akim > 99.06 Mot nom akimi oldugundan
tamamlanamiyor. emin olun.

Siriiciniin, motora gére dogru sekilde
boyutlandiriimig olup olmadigini kontrol edin.

Uzanti: 2 Maksimum hiz ayari ve/veya 99.07 Mot nom gerilimi, 99.08 Mot nom
hesaplanan alan zayiflama frekansi, 99.09 Mot nom hizi, 20.01
noktasi ¢ok distk oldugundan | Maksimum hiz ve 20.02 Minimum hiz
tanimlama caligsmasi parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
tamamlanamiyor. Asagidakilerden emin olun:

* 20.01 Maksimum hiz > (0,55 x 99.09 Mot
nom hizi) > (0,50 x senkronize hiz),

* 20.02 Minimum hiz < 0 ve

« besleme gerilimi > (0,66 x 99.07 Mot
nom gerilimi)

Uzanti: 3 Maksimum moment ayari cok | 99.72 Mot nom tork parametresinin
dustlik oldugundan tanimlama | ayarlarini ve 20 Limitler parametre
galismasi tamamlanamiyor. grubunda tanimlanan moment limitlerini

kontrol edin. Etkin maksimum momentin
(20.06 Tork lim s¢m ile segilen) > %100
oldugundan emin olun.

Uzanti: 4 Gegerli 6lglim kalibrasyonu makul bir | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sire iginde tamamlanmadi.

Uzanti: 5...7 Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.

Uzanti: 8 Dahili sinir. Ornegin: Moment/ | Motor baglantisini ve yiikiinii kontrol
akim edin.

Uzanti: 9 Yalnizca asenkron motorlar: Motor yiikiint kontrol edin. Sorun devam

Hizlanma makul bir suire iginde
tamamlanmadi.

ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
gegin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler

(fieldbus kodu)

Uzanti: 10 Yalnizca asenkron motorlar: Motor yiikiinii kontrol edin. Sorun devam
Yavaglama makul bir sire ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
icinde tamamlanmadi. gegin.

Uzanti: 11 Yalnizca asenkron motorlar: Motor yikinU kontrol edin. Sorun devam
Tanimlama galismasi sirasinda | ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
hiz sifira dista. gegin.

Uzanti: 12 Yalnizca sabit miknatisli Motor yiikiini kontrol edin. Sorun devam
motorlar: Ik hizlanma makul ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
bir siire iginde tamamlanmadi. | gegin.

Uzanti: 13 Yalnizca §abit miknatislh Motor yiiklinl kontrol edin. Sorun devam
motorlar: Ikinci hizlanma makul | ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
bir stire iginde tamamlanmadi. | gegin.

Uzanti: 14...16 Dahili hata. Motor yiikinU kontrol edin. Sorun devam
ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile iletisime
gegin.

Uzanti: 17 Sadece senkron reliktans Mekanik frenin agik olup olmadigini ve
motorlar: Motor safti motor yikin{ kontrol edin.
dondurilemedi.

0018 | U2 CIKIS ASIRI AKIM | U2 ¢ikis fazi akim dlgiminiin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

(0x3184) dlgtilen ofset hatasi gok yliksek.

(Ofset degeri akim kalibrasyonu
sirasinda giincellenir.)
0019 | V2 CIKIS ASIRI AKIM | V2 cikis fazi akim 6lglimiiniin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

(0x3185) dlgiilen ofset hatasi ¢ok ylksek.

(Ofset degeri akim kalibrasyonu
sirasinda giincellenir.)
0020 | W2 CIKIS ASIRI AKIM | W2 ¢ikis fazi akim SlglimUniin Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

(0x3186) dlgtilen ofset hatasi gok yliksek.

(Ofset degeri akim kalibrasyonu
sirasinda giincellenir.)
0021 | STO 1 GIRIS HATASI | STO AKTIF iglevi etkin, yani Guvenlik devresi bagdlantilarini kontrol

(0x8182) XSTO:1 ve XSTO:3 arasina edin. Daha fazla bilgi igin bkz. ilgili
bagh glvenlik devresi sinyali 1 | strliciinin Donanim Kilavuzu, 30.07
kaybedilmis. parametresinin tanimi (sayfa 207) ve

0022 | STO 2 GIRIS HATASI | STO AKTIF islevi etkin, yani XsTo:2 | Wygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850
. SN ve ACQ810 siirticiiler igin STO AKTIF

(0x8183) ve XSTO:4 arasina bagh giivenlik islovi (3AFE68929814 finaili

devresi sinyali 2 kaybedilmis. Islevi ( [Ingilizce).
0024 | DAHILI KART ASIRI Arayiz karti (gug¢ Unitesi ile Siricuyld sodutun.

ISI kontrol Unitesi arasinda) Ortam sicakhiginin asir olup olmadigini

(0x7182) sicakhdi dahili hata sinirini kontrol edin.
asmis. Sogutma fani arizasi olup olmadigini

kontrol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0025 | FRN KIY MOD ASIRI | Girig koprisi veya fren kiyici | Strlicliyd sogutun.

ISI sicakligi dahili hata sinirini Ortam sicakliginin agiri olup olmadigini
(0x7183) asmis. kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

0026 | OTOFAZ YAPILACAK | Otomatik fazlama rutin Varsa, bagka otomatik fazlama modlar

(0x3187) islemleri (bkz. bélim Otomatik | (bkz. 11.07 Otofaz modu parametresi)
fazlama, sayfa 68) basarisiz. deneyin.
Enkoderle motor safti arasinda kayma
meydana gelmediginden emin olun.

0027 | KONT UNITESIBGL | JCU Kumanda Unitesi ile 95.01 Cntr bord kay parametresinin
HATA surlici gug Unitesi arasindaki | ayarini kontrol edin.

(0x5400) baglanti kayip. JCU Kumanda Unitesi ile giig {nitesi
arasindaki baglantilari kontrol edin.

0028 | PS HABERLESME JCU Kumanda Unitesi ile JCU Kumanda Unitesi ile giig tnitesi
ALM surlict gug Unitesi arasinda arasindaki baglantilari kontrol edin.
(0x5480) iletisim hatalar algiland.

0030 |DIS HATA Harici cihazda hata. (Bu bilgi Harici cihazlarda hata olup olmadigini
(0x9000) programlanabilir dijital kontrol edin.

giriglerden biri kullanilarak 30.01 Dis hata parametresi ayarini
konfiglre edilebilir.) kontrol edin.

0031 | STO AKTIF STO AKTIF iglevi etkin, yani Glvenlik devresi baglantilarini kontrol
(OXFF7A) start veya calisma sirasinda ya | edin. Daha fazla bilgi icin bkz. ilgili
Programlanabilir hata: | da strlct durdurulmus ve sUrtctniin Donanim Kilavuzu ve
30.07 STO durumu 30.07 STO durumu Uygulama kilavuzu - ACSM1, ACS850

parametresi Hata olarak ve ACQ810 siiriiciiler icin STO AKTIF
ayarlanmigken, XSTO islevi (3AFE68929814 [ingilizce]).
konektoriine bagh guivenlik

devresi sinyalleri kaybedilmis.

0032 | ASIRIHIZ Yanlig ayarlanmig minimum/ Minimum/maksimum hiz ayarlarini

(0x7310) maksimum hizlar, yetersiz fren | kontrol edin, 20.017 Maksimum hiz ve
momenti veya moment 20.02 Minimum hizparametreleri.
referansini kullanirken yukteki | Motor frenleme momenti igin yeterliligi
degisimler sebebiyle motor, kontrol edin.
izin verilen hizdan daha hizli Moment kontroliiniin kullanilirigini kontrol edin.
donmekte. Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
olmadigini kontrol edin.

0033 | FREN START TORKU | Mekanik fren hatasi. Gerekli motor | Fren agma momenti ayarini kontrol edin,
(0x7185) start momentinin (42.08 Fren 42.08 parametresi.

Programlanabilir hata: | agma torku) elde edilememesi Siiriicti moment ve akim sinirlarini kontrol
42.12 Fren hata fonk | durumunda hata etkinlegtirilir. edin. Bkz. 20 Limitler parametre grubu.
0034 | FREN KAPAMADI Mekanik fren kontrolii hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.

(0x7186)
Programlanabilir hata:
42.12 Fren hata fonk

Orn, fren kapatma sirasinda
fren onayinin beklenen sekilde
olmamasi durumunda
etkinlestirilir.

42 Mekanik fren kont. parametre grubundaki
mekanik fren ayarlarini kontrol edin.
Problemin onay sinyalinde veya frende
oldugunu belirlemek icin; Frenin agik
veya kapali olup olmadigini kontrol edin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0035 | FREN ACMADI Mekanik fren kontrolii hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
(0x7187) O, fren agma sirasinda fren | 42 Mekanik fren kont. parametre
Programlanabilir hata: | onayinin beklenen sekilde grubundaki mekanik fren ayarlarini
42.12 Fren hata fonk | olmamasi durumunda kontrol edin.

etkinlestirilir. Problemin onay sinyalinde veya frende
oldugunu belirlemek igin; Frenin agik
veya kapali olup olmadidini kontrol edin.

0036 | LOKAL KNTRL KAYBI | Sdrtcu icin aktif kontrol PC araci ya da kontrol paneli baglantisini
ALM konumu olarak segilmis bir kontrol edin.

(0x5300) kontrol paneli veya PC araci Kontrol panel konektériinii kontrol edin.
Programlanabilir hata: | iletisimi kesmis. Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.
30.03 Lokal knt kaybi
0037 | HAFIZA HATASI Sdirtict dahili hatasi. Hata kayt i¢inde hatali uzatma kodu olup
(0x6320) Not: Bu hata resetlenemez. olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
asagida verilmis olan uygun islemlere bakin.
*Bkz. ACS850 siirliciiler igin uygulama
programlama (3AUA0000078664 [ingilizce]).
Uzanti: 2051 Toplam parametre sayisi *Parametreleri yazilim gruplarindan
(parametreler arasinda uygulama gruplarina tasiyin.
kullaniimayan bosluk dahil) yazilimin | *pgrametre sayisini azaltin.
maksimum degerini agiyor.
Uzanti: Diger Sdrticu dahili hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

0038 | OPSIYON MOD HAB | Neden 1: Siiriicii ile opsiyon Neden 1: Opsiyon modadillerinin yuva 1 ve
HATA modull arasindaki iletisim yuva 2'ye uygun sekilde baglanmis olup
(0x7000) (FEN-xx ve/veya F1O-xx) olmadigini kontrol edin.

kaybedildi. Opsiyon modiillerinin ve yuva 1/2

Neden 2: Hiz geri bildirimi konektorlerinin hasar gérmemis

(19.02 Hiz Grbs segimi) hiz oldugundan emin olun. Modiiller ve

geri bildirimi vermeyen bir konektorlerdeki hasarlari belirlemek igin,

enkoderdan segildi. SSI ve her moduli yuva 1 ve yuva 2'de ayri ayri

EnDat tipi mutlak enkoderler test edin.

Surekli modda (97.25 SSI Neden 2: Tahmini hiz degerini kullanin

modu ve 91.30 Endat modu) | veya baska bir enkoder modu segin

hiz geri bildirimi vermezler. 19.02 Hiz Grbs segimi ve 91.25 SSI
modu / 91.30 Endat modu
parametrelerini kontrol edin.
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Kod

Hata
(fieldbus kodu)

Neden

Yapilmasi gerekenler

0039

ENC 1 HATASI
(0x7301)

Enkoder 1 geri besleme hatasi.

Eger hata enkoder geri beslemesi
kullanilirken ilk baglatma sirasinda
gerceklesirse:

Enkoder ile enkoder arabirim moduli
(FEN-xx) arasindaki kablolari ve
kablonun her iki ucundaki konektor sinyal
tellerinin sirasini kontrol edin.

Eger hata enkoder geri beslemesi
kullanildiktan sonra veya suriicl
calismasi sirasinda gergeklesirse:

- Enkoder baglanti kablolarinin veya
enkoderin hasar gérmus olup olmadigini
kontrol edin.

- Enkoder arabirim modulii (FEN-xx)
baglantisinin veya moduliin hasar
g6rmis olup olmadigini kontrol edin.

- Topraklamalari kontrol edin (enkoder
arabirim modulu ile enkoder arasindaki
iletisimde kesintiler algilandiginda).

Enkoderlerle ilgili daha fazla bilgi igin bkz.
parametre gruplari 90 Enc modil segimi, 92
Resolver konfg ve 93 Pulse enc konfig.

0040

ENC 2 HATASI
(0x7381)

Enkoder 2 geri besleme hatasi.

Bkz. hata 0039.

0045

FIELDBUS HATASI
(0x7510)

Programlanabilir hata:

50.02 Hab kayip fonk

Sirticu ile fieldbus adaptér
modiilu veya PLC ile fieldbus
adaptér moduli arasindaki
dongusel iletisim kaybedilmis.

Fieldbus haberlesme durumunu kontrol
edin. Fieldbus adaptér modilinin ilgili
Kullanim Kilavuzuna bakin.

50 Fieldbus parametre grubu ayarlarini
kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

0046

FB ADRES HATASI
(0x6306)

FB modulu yazilimi sirliict
yazilimiyla uyumsuz.

Sirlcuyl yeniden baglatin.

FB modiill veya slrlcu yazilimini
glincelleyin. Sorun devam ediyorsa, yerel
ABB temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0047 | MOTOR ASIRIISI Tahmini motor sicakligi (motor | Motor nominal degerlerini ve yiikii kontrol edin.
(0x4310) termik modeline gore) 31.04 Motoru sogumaya birakin. Motor
Programlanabilir hata: | Mot 1s11 hata Im parametresi sogutmanin diizgln oldugundan emin
31.01 Mot i1s1 1 tarafindan tanimlanan hata olun: Sogutma fani, sogutma
koruma limitini agsmis. yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

Hata seviyesinin deg@erini kontrol edin.
Motor termik modeli ayarlarini kontrol
edin (31.09...31.14 parametreleri).
Olgiilen motor sicakligi, 37.04 | Sensér gercek sayisinin 31.02 Mot 1si1
Mot 1s11 hata Im parametresi kaynagi parametresi tarafindan ayarlanan
tarafindan tanimlanan hata degerle ayni olup olmadigini kontrol edin.
limitini agmis. Motor nominal degerlerini ve yiikii kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin dizgiin oldugundan emin
olun: Sogutma fani, sogutma
yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Hata seviyesinin deg@erini kontrol edin.
Arizali sicaklik sensorl veya Sensor ve kablolarini kontrol edin.
sensor kablo tesisat.

0049 | Al DENETIM HATASI | Bir analog girig, 13.33 Al Analog giris kaynagini ve baglantilarini
(0x8110) denetim cw parametresi kontrol edin.

Programlanabilir hata: | tarafindan tanimlanan limite Analog giris minimum ve maksimum limit
13.32 Al denetim fonk | ulasti. ayarlarini kontrol edin.

0050 |[ENC 1 KABLO ALM Enkoder 1 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 1 arasindaki
(0x7389) algilandi. kablolari kontrol edin. Kablolardaki
Programlanabilir hata: herhangi bir degisikligin ardindan
90.05 Enc kablo hatasi surlicuy( kapatip acarak veya 90.70 Enc

par yenileme parametresini etkinlestirerek
arabirimi tekrar konfigiire edin.

0051 | ENC 2 KABLO ALM Enkoder 2 kablo hatasi FEN-xx arabirimi ile enkoder 2 arasindaki
(0x738A) algilandi. kablolari kontrol edin. Kablolardaki herhangi
Programlanabilir hata: bir degisikligin ardindan surictyl kapatip
90.05 Enc kablo hatasi acarak veya 90.10 Enc par yenileme

parametresini etkinlestirerek arabirimi tekrar
konfiglire edin.

0052 | D2D KONFIG Suriict-striicti baglantisinin 57 D2D haberlesme grubundaki
(0x7583) konfigiirasyonu, A-2042 alarmi | parametrelerin ayarlarini kontrol edin.

tarafindan gosterilenlerden farkli | Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
bir nedenden dolay! basarisiz; | temsilcisi ile iletisime gegin.
ornegin, start engelleme talep

edilmesi ancak veriimemesi.

0053 | D2D HAB HATASI Master sirliclide: Stricl, ardi | Surlicu-suriict baglantisinda yoklanan tiim
(0x7520) ardina bes yoklama ¢evrimi suriculerde (57.04 Follower maske 1 ve
Programlanabilir hata: | boyunca etkinlestirilmis bir 57.05 Follower maske 2parametreleri) glic
57.02 Hab kayip fonk follower tarafindan bulunup bulunmadigini, baglantiya uygun

yanitlanmadi. sekilde baglanmis ve dogru node adresine
sahip olup olmadiklarini kontrol edin.
Strlici-suriicl baglanti kablolarini kontrol edin.

Follower surtctde: Surucd, Master surtictideki 57.06 Ref 1 kaynagi

ardi ardina bes referans ve 57.07 Ref 2 kaynagi parametrelerinin

yonetim déngusii boyunca yeni | ayarlarini kontrol edin.

referans 1 ve/veya 2 almamis. | Siiriici-siiriicii baglanti kablolarini kontrol edin.

0054 | D2D BUFF TASTI Mesaj arabellegi asir akisi Sirlcu-surtct baglanti kablolarini ve
(0x7520) nedeniyle sirici-surict parametrelerini kontrol edin. Sorun
Programlanabilir hata: referanslarinin aktarimi devam ediyorsa, yerel ABB temsilcisi ile
90.05 Enc kablo hatasi | basarisiz. iletisime gegin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0055 | TECH LIB HATASI Teknoloji kitiphanesi Teknoloji kiitiphanesi belgelerine bakin.
(0x6382) tarafindan olusturulan

resetlenebilir hata.

0056 | TECH LIB KRITIK Teknoloji kiitiphanesi tarafindan | Teknoloji kiitiiphanesi belgelerine bakin.
(0x6382) olusturulan sabit hata.

0057 | ZORLAMALI ARIZA Dahili Siriici lletisim Profili PLC durumunu kontrol edin.

(OxFF90) acma komutu.

0058 | FB PAR HATASI Siirlict, PLC tarafindan istenen bir PLC programlamayi kontrol edin.
(0x6320) islevsellige sahip degil veya istenen | 50 Fieldbus parametre grubu ayarlarini

islevsellik etkinlestiriimemis. kontrol edin.

0059 | SIKISMA Motor, 6rnegin asir yik veya Motor yikin( ve surtclinin nominal
(0x7121) yetersiz motor glicli sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
Programlanabilir hata: | stkisma bélgesinde galigiyor. | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
30.09 Sikisma fonk edin.

0060 | YUK EGRISI Asiri yik veya dustk yuk limiti | 34 Kull. Yiik egrisi grubundaki
(0x2312) asildi. parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:

34.01 Asiri ylik fonk |
34.02 Dustik ytik fonk

0061 | HIZ GERIBESLEMESI | Hiz geri beslemesi alinmiyor. 19 Hiz hesaplama grubundaki

(0x8480) parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
Enkoder kurulumunu kontrol edin. Daha
fazla bilgi igin bkz. hata 0039
(ENCODERT1) agiklamasi.

0062 | D2D YUVA HAB Sirlcu-surica baglantisi, 57.01 ve 57.15 parametreleri ayarlarini

(0x7584) iletisim icin FMBA moduli kontrol edin. 09.20...09.22

kullanmak Uzere ayarlanmis parametrelerini kontrol ederek FMBA

ancak belirtilen yuvada modil | modulinin algilandigindan emin olun.

algilanmadi. FMBA modiili baglantisinin dogru sekilde
yapilip yapiimadigini kontrol edin.
FMBA modiiliinii bagka bir yuvaya monte
etmeyi deneyin. Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

0063 [ MOTORISI2 Tahmini motor sicakhigi (motor | Motor nominal dederlerini ve yiikii kontrol edin.
(0x4313) termik modeline gore) 31.08 Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin

Programlanabilir hata:
31.05 Mot 1s1 2
koruma

Mot 1s12 hata Im parametresi
tarafindan tanimlanan hata
limitini asmis.

dlizgiin oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yiizeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.
Motor termik modeli ayarlarini kontrol
edin (31.09...31.14 parametreleri).

Olgiilen motor sicakligi, 31.08
Mot 1s12 hata Im parametresi
tarafindan tanimlanan hata
limitini asmis.

Sensor gergek sayisinin 31.06 Mot 1s12
kaynagi parametresi tarafindan ayarlanan
degerle ayni olup olmadigini kontrol edin.
Motor nominal degerlerini ve yiki kontrol edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin diizglin oldugundan emin
olun: Sogutma fani, sogutma
ylzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
Alarm seviyesinin degerini kontrol edin.

Arizali sicaklik senséri veya
sensor kablo tesisati.

Sensor ve kablolarini kontrol edin.
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0064 |IGBT ASIRI YUK IGBT kutuya baglanti asir Motor kablosunu kontrol edin.

(0x5482) sicakhigl. Bu hata IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

0065 |IGBT ASIRI ISI Sirlcu asiri sicakligi. Ortam kosullarini kontrol edin.

(0x4210) Hava akimini ve fanin galismasini kontrol

edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guicuinii stirticu guclyle karsgilastirin.

0066 | SOGUMA Sirtict modull asiri sicakh@l. | 95.03 Ortam 1sisi parametresinin ayarini
(0x4290) kontrol edin.

Ortam sicakligini kontrol edin. 40 °C'yi
(104 °F) asarsa, yUk akiminin stricinin
disurilmus yuk kapasitesini
asmadigindan emin olun. Bkz. ilgili
Donanim Kilavuzu.

Siriict modulli sogutma hava akisini ve
fan galigmasini kontrol edin.

Sirict modili panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.

0067 | FPGA HATA1 Siricu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x5401)

0068 | FPGA HATA2 Siricu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x5402)

0069 | ADC HATA Sdirticu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x5403)

0070 |ISI OLCUM HATASI Sirdcunun dahili sicakhk Ug ¢ikis fazi sicaklik élglimiinden
(0x4211) Olgimuyle ilgili sorun. hangisinin basarisiz oldugunu bulmak

icin 01.32, 01.33 and 01.34 sinyallerini
kontrol edin. Sorun devam ediyorsa,
yerel ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

0071 | EFB COMM LOSS Dabhili fieldbus arayiizi Asagidakileri kontrol et:

(0x7540) kullanilmistir ve sirlci ile ana |« EFB haberlesmesini etkinlestiren/
istasyon arasinda iletisim devre disi birakan parametrenin
kesintisi mevcuttur. secimi (58.01 Protokol segimi)

* JCON karti XD2D terminalindeki EFB
baglantisi

« fieldbus master'in durumu (gevrimigi/
cevrimdist)

« iletisim denetleme fonksiyonu ayarlar
(568.09 Hab kayip modu parametresi).

0072 | ISI FARKI Farkli fazlardaki IGBT'ler Sogutmayi ve fani kontrol edin.
(0x4212) ?raksmdaki ok yiiksek sicaklik | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin

arki.

0073 | ENC 1 PULS Enkoder 1 asin yuksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin. Herhangi
FREKANSI akigi aliyor (puls frekansi). bir degisikligin ardindan, 90.70 Enc par
(0x738B) yenileme parametresini etkinlestirerek

araylzu yeniden yapilandirin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0074 | ENC 2 PULS Enkoder 2 asirn yiiksek veri Enkoder ayarlarini kontrol edin. Herhangi
FREKANSI akisi ahyor (puls frekansi). bir degisikligin ardindan, 90.70 Enc par
(0x738C) yenileme parametresini etkinlestirerek

araylizii yeniden yapilandirin.

0075 | MOT ASIRIFREKANS | Inverter ¢ikis (motor) frekansi | Motor dénme hizini azaltin.

(0x7390) 500 Hz frekans sinirini asti.
0201 | T2 ASIRI YUK Yazilim zaman seviyesi 2 asiri | Strdctunun CPU yikind bu
(0x0201) yukleme yontemlerden herhangi birini kullanarak

Not: Bu hata sadece siriicliyi | azaltin:

yeniden baslatarak « fieldbus veri oranini azaltma

resetlenebilir. « dahili fonksiyonlarin zaman

seviyelerini azaltma

« ¢6zim programini optimize etme
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0202 | T3 ASIRI YUK Yazilim zaman seviyesi 3 asiri | Strlicinin CPU yUkini bu
(0x6100) yukleme yontemlerden herhangi birini kullanarak

Not: Bu hata sadece siriicliyii | azaltin:
yeniden baslatarak « fieldbus veri oranini azaltma
resetlenebilir. « dahili fonksiyonlarin zaman
seviyelerini azaltma
« ¢6zim programini optimize etme
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0203 | T4 ASIRI YUK Yazilim zaman seviyesi 4 asirl | Strlicinin CPU yUkinl bu

(0x6100) yukleme yéntemlerden herhangi birini kullanarak
Not: Bu hata sadece siriicliyii | azaltin:
yeniden baslatarak « fieldbus veri oranini azaltma
resetlenebilir. « dabhili fonksiyonlarin zaman
seviyelerini azaltma
¢ ¢6zim programini optimize etme
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0204 | T5ASIRI YUK Yazilim zaman seviyesi 5 asiri | Strdctunun CPU yikana bu

(0x6100) yukleme yontemlerden herhangi birini kullanarak
Not: Bu hata sadece siriicliyi | azaltin:
yeniden baslatarak « fieldbus veri oranini azaltma
resetlenebilir. « dahili fonksiyonlarin zaman
seviyelerini azaltma
« ¢6zim programini optimize etme
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0205 | A1 ASIRI YUK Uygulama zaman seviyesi 1 Sirlctnin CPU yikind bu

(0x6100) hatasi yontemlerden herhangi birini kullanarak

Not: Bu hata sadece sirlcuyu
yeniden baslatarak
resetlenebilir.

azaltin:

« fieldbus veri oranini azaltma

« dahili fonksiyonlarin zaman
seviyelerini azaltma

« ¢6zim programini optimize etme

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB

temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)
0206 | A2 ASIRI YUK Uygulama zaman seviyesi 2 SirGcinin CPU yikana bu
(0x6100) hatasi yéntemlerden herhangi birini kullanarak
Not: Bu hata sadece siriiciiyi | azaltin:
yeniden baglatarak « fieldbus veri oranini azaltma
resetlenebilir. + dahili fonksiyonlarin zaman
seviyelerini azaltma
* ¢6zUm programini optimize etme
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0207 | A1 DAHILI HATA Uygulama gérevi olusturma Cozim programini slrlcuye yeniden
(0x6100) hatasi yukleyin.
Not: Bu hata resetlenemez. Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0208 | A2 DAHILI HATA Uygulama gérevi olusturma Cozim programini slrlcuye yeniden
(0x6100) hatasi ylkleyin.
Not: Bu hata resetlenemez. Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0209 | STACK DAHILI HATA | Siiriicii dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0210 | FPGA DAHILI HATA JMU Bellek Unitesi yok veya JMU'nun dogru takildigini kontrol edin.
(0OxFF61) arizali. Sorun devam ederse, JMU'yu degistirin.
0301 | UFF DOSYA DAHILI Dosya okuma hatasi Sirlcu yazilimini gincelleyin.
HATA Not: Bu hata resetlenemez. Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
(0x6300) temsilcisi ile iletisime gegin.
0302 | UYGULAMA DAHILI Siricu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
HATA Not: Bu hata resetlenemez.
(0x6100)
0303 | FPGA KONFIG DAH. | Sirlict dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
HATA Not: Bu hata resetlenemez.
(0x6100)
0304 | PU RATING IM HATA | Siiriicii dahili hatasi A - D ye kasalarda, gl¢ Unitesini
(0x5483) Not: Bu hata resetlenemez. degistirin.
EO, E, G1 ve G2 kasalarda, JRIB kartini
degistirin.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0305 | RATING DB iC HATA | Siiriicii dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez.
0306 | LISANS iC HATA Sdirtict dahili hatasi Bellek tinitesinin ACS850 yazilimini
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez. igerdigini kontrol edin.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0307 | FAB DOSYA DAHILI Siricu dahili hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
HATA Not: Bu hata resetlenemez.
(0x6100)
0308 | APPLFILE PAR Bozuk uygulama dosyasi Uygulamayi yeniden yiikleyin.
(0x6300) Not: Bu hata resetlenemez. Eger hata hala etkin ise yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)

0309 | UYG BOZUK Uygulama dosyasi uyumlu Hata kayit iginde hatali uzatma kodu olup
YUKLENDI degil veya bozuk olmadigini kontrol edin. Her uzanti igin
(0x6300) Not: Bu hata resetlenemez. asagida verilmis olan uygun iglemlere

bakin.
Bkz. ACS850 stirticiiler igin uygulama
programlama (3AUA0000078664
[Ingilizce]).
Uzanti: 8 Uygulamada kullanilan sablon | DriveSPC’de uygulamanin sablonunu
suriict yazilimiyla uyumlu degistirin.
degil.
Uzanti: 10 Uygulamada tanimlanmig Uygulamadaki ¢akisan parametreleri
parametreler varolan sirtcl kontrol edin.
parametreleriyle gakigiyor.
Uzanti: 35 Uygulama hafizasi dolu. Uygulama boyutunu azaltin.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
Uzanti: Diger Bozuk uygulama dosyasi Uygulama yazilimini yeniden yukleyin.
Hata hala etkin durumdaysa, yerel ABB
temsilcinizle baglantiya gegin.

0310 | KULLN SET Asagidaki nedenlerle kullanici | Kullanici ayarini yeniden yukleyin.
YUKLENMEDI seti yukleme basariyla
(OxFF69) tamamlanamadi:

- istenen kullanici seti yok

- kullanici seti siirlicti programi
ile uyumlu degil

- siiriicii yukleme sirasinda
kapatildi.

0311 | KUL SET ) Bellek sorunu nedeniyle 95.01 Cntr bord kay parametresi ayarini
KAYDEDILEMEDI kullanici seti kaydedilmedi. kontrol edin.

(OxFF69) Eger hata hala gergeklesiyor ise yerel
ABB temsilcisi ile iletisime gegin.

0312 | UFF DOSYASI UFF dosyasi ¢ok blylk Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
BUYUK
(0x6300)

0313 | UFF DOSYA YAPI UFF dosya yapisi hatasi Sdirtict yaziimini giincelleyin.

HATASI Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
(0x6300) temsilcisi ile iletisime gegin.

0314 | TEK. LIB UYG DEGIL | Uyumsuz yazilim arabirimi Yazilim strimandn uyumlulugunu
(0x6100) Not: Bu hata resetlenemez. kontrol edin.

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0315 | GERIYUKLEME Yedeklenmis parametrelerin Kontrol paneli veya DriveStudio
HATASI geri ylklenmesi basarisiz. araciligiyla basarili bir geri yliklemenin
(0x630D) ardindan hata sifirlanir.

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

0316 | UYGUNSUZ DRIVE JCU kontrol unitesi yazilimiyla | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gecin.

YAZILM
(0x5484)

gl unitesi (JINT karti) mantik
suriimu arasinda uyumsuzluk
var. Bu hata kodu EO, E, G, G1
ve G2 kasalarini ilgilendirir.
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Kod | Hata Neden Yapilmasi gerekenler
(fieldbus kodu)
0317 | SPC HATA Uygulama programinda Uygulama programindaki
(0x6200) SOLUTION_FAULT fonksiyon | SOLUTION_FAULT blogunun kullanimini
blogu tarafindan Uretilen hata. | kontrol edin.
0318 | MENU SAKLAMA Menu saklama dosyasi eksik | Yazilimi yeniden yikleyin veya
(0x6200) veya bozuk. glincelleyin.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
0319 | UYGL LiSANSI Sirlcu gig unitesi (JPU) Sirlcu gug Unitesine dogru uygulama
(0x6300) indirilen uygulama programini | lisansini DriveSPC PC aracini kullanarak

kullanmak i¢in gereken dogru
uygulama lisansina sahip
degil.

yukleyin veya kullanilan uygulamadan
korumay! kaldirin.

Daha fazla bilgi igin, Uygulama
kilavuzuna bakin: ACS850 sdirticiiler igin
uygulama programlama
(3AUA0000078664 [ingilizce])
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Dahili fieldbus (haberlesme
agi) arayuzu araciligiyla
kontrol

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde dahili fieldbus arayiizi ile siricinin fieldbus tzerinden harici cihazlarla
nasil kontrol edilebilecegi anlatilmaktadir.
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Sisteme genel bir bakig

Sirucu, bir fieldbus adaptéri veya dahili fieldbus araylizii kullanarak seri haberlesme

hatti Gzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir.

Dahili fieldbus araylizi Modbus RTU protokoliinli desteklemektedir. Surtict kontrol
programi 10 ms zaman seviyesinde Modbus master'den déngusel veri alabilir ve

gonderebilir. Gergek haberlesme hizi, baud hizi (siriictideki bir parametre ayari) gibi
diger faktorlere de dayanir.

Sirtcu tim kontrol bilgisini fieldbus arabiriminden almak Gizere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus arabirimi ve diger mevcut kaynaklar, érn. dijital ve analog girigler,
arasinda dagtilabilir.

Veri akisi
-¢— Kontrol Word (CW) ———
<—— Referanslar

Durum Word (SW) ——p=

Gergek degerler ——p»
- Parametre R/W
istekleri/tepkileri -

Fieldbus kontrolori I

Fieldbus

islem 1/O (déngtisel)

Servis mesajlari (dongusel
olmayan)

— | [~ [~
'_

)
ﬂ XD2D

IR S——

Sonlandirma
KAPALI

JCU Surtcu 1

~
<<
XD2D

Sonlandirma
KAPALI

JCU Suricu 2

BGND

- - o~ (2]
= <

O

El XD2D
Sonlandirma

ACIK
JCU Sdricu n
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Dahili fieldbus'i suiriicliye baglama

Dahili fieldbus araylzini suricunin JCU kontrol tnitesindeki XD2D terminaline
baglayin. Baglanti, zincirler ve bagdlantinin sonlandiriimasi hakkinda daha fazla bilgi
icin uygun Donanim Kilavuzu'na basvurun.

XD2D; suriicu-suriict baglantisi, bir master ve birden fazla bagl halkah zincirli RS-
485 iletim hatti icin baglanti noktasidir.

Not: XD2D konektori dahili fieldbus araytizii (568.01 Protokol segimi parametresi
Modbus RTU olarak ayarlanmis) icin kullaniliyorsa, striici-sirici baglanti iglemi
(parametre grubu 57) otomatik olarak devre digi birakilir.
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Dahili fieldbus arayliziinii ayarlama

Dahili fieldbus iletisimi icin asagidaki tabloda gdsterilen parametrelerle strtclyu
ayarlayin Fieldbus kontrolii ayar situnu kullanilacak degeri veya varsayilan degeri
verir. Fonksiyon/Bilgi siitunu parametrenin agiklamasini veya kullanimi hakkinda

talimatlar verir.

Parametre

Fieldbus
kontrolii ayarlari

Fonksiyon/Bilgi

HABERLESME BASLATMA

50.15 FB kullanilan | P.02.36 Kullanilan fieldbus Kontrol Word'iiniin (02.36
cw EFB ana cw) adresini seger.

58.01 Protokol Modbus RTU Dahili fieldbus haberlesmesini baslatir.
secimi (varsayilan) Siruci-siricu baglanti islemi (parametre

grubu 57) otomatik olarak devre disi birakilir.

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03 Nod adresi

1 (varsayilan)

Node adresi. Ayni ¢cevrimigi node adresine
sahip iki node olamaz.

(varsayilan)

58.04 Haberlesme 9600 (varsayilan) Hattin haberlesme hizini tanimlar. Master

hizi istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.

58.05 Parite 8 tek 1 (varsayilan) | Pariteyi ve stop biti ayarini seger. Master
istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.

58.06 Kontrol profili | ABB ileri Siruci tarafindan kullanilan haberlesme

(varsayilan) profilini seger. Bkz. Dahili fieldbus araytiziiniin
temelleri bolimd, sayfa 332.

58.07 Hab kayip 600 (varsayilan) EFB iletisim goruntilemesi igin zaman asimi

zamani sinirini tanimlar.

58.08 Hab kayip aks | Yok (varsayilan) EFB iletisim kaybi goriintilemesini etkinlestirir/
devre digi birakir ve iletisim kaybi gecikme
sayacini sifirlamak igin yontemleri tanimlar.

58.09 Hab kayip Yok (varsayilan) EFB iletisim kaybi gorlntilemesi uyandiktan

modu sonra slriict galismasini tanimlar.

58.10 Ayarlari tazele | Tamam (varsayilan) | 58.01...58.09 parametrelerinin ayarlarini
yeniler.

58.30 Génderim 0 (varsayilan) Bagli bir cevap génderene kadar bekledigi

gecikme gecikme suresini tanimlar.

58.31 Ret uyg hatasi | Evet (varsayilan) Sirdciiniin Modbus harici kodlarini génderip
gondermeyecegini seger.

58.32 Word sirasi LSW MSW Modbus kasasindaki veri sdzctiklerinin sirasini

tanimlar.
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Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi
kontrolii ayarlan
58.35 Data I/O 1 0 (varsayilan) Modbus master'in, Modbus In/Out

parametrelerine ait kayit adresinden
okudugunda veya bu adrese yazdiinda
eristigi strlici parametresinin adresini
tanimlar. Modbus 1/O sézciikleri arasindan
okumak veya yazmak istediginiz parametreleri
segin.

58.58  Data I/0 24

Yeni ayarlar, surliclye bir sonraki gui¢ verilmesinde veya 58.10 Ayarlar tazele
parametresi aktiflestirildiginde etkin hale gecerler.
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Suriicu kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili fieldbus arayiizii kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan sirtict
kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Fieldbus kontrol i¢in ayarlama
sutunu, dahili fieldbus sinyali istenen kaynak oldugunda veya istenen o 6zel surtici
kontrol sinyali igin hedef yon oldugunda kullanilacak de@eri veya degerleri verir.
Fonksiyon/Bilgi siitunu parametrenin aciklamasini verir.

Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi
kontrolii ayarlan

KONTROL KOMUT KAYNAK SECIMi

10.01 Har1 start fonk | FB HAR1 aktif kontrol komutu olarak segilmisken
fieldbus'l baslatma ve durdurma komutlar
icin kaynak olarak seger.

10.04 Har?2 start fonk | FB HAR2 aktif kontrol komutu olarak segilmisken
fieldbus'l baslatma ve durdurma komutlari
icin kaynak olarak seger.

10.10 Hata reset sgm | P.02.36.08 Surticiniin hata resetleme komutuna kaynak
olarak sinyalin 02.36 EFB ana cw hata
resetleme bitini seger.

Not: Surtclyl kontrol noktasi EXT1 araciligiyla baslatmak ve durdurmak i¢in 70.07 parametresini
FB olarak ayarlayin ve 12.01 parametresini varsayilan degerinde (C.YANLIS) tutun.

HIZ REFERANSI SEGIMI

21.01 Hiz ref1 sgm EFB reff veya Dahili fieldbus arayiizli araciliiyla alinan bir referansi
EFB ref2 sirtictinlin hiz referansi ref1 olarak seger.

21.02 Hiz ref2 sgm EFB ref1 veya Dahili fieldbus arayiizii araciliiyla alinan bir referansi
EFB ref2 sirtictinlin hiz referansi ref2 olarak seger.

Not: Siiriici hizini fieldbus referansi REF1 ile kontrol etmek igin 21.07 parametresini EFB ref1 olarak
ayarlayin ve 12.03 ve 21.04 parametrelerini varsayilan degerlerinde (Hiz ve C.YANLIS) tutun.

MOMENT REFERANSI SECIMi

24.01 Tork ref1 sgm EFB ref1 veya Dahili fieldbus arayuizi aracihigiyla alinan
EFB ref2 referanslardan birini striciniin moment
referansi ref1 olarak secer.
24.02 Tork ref ek scm | EFB ref1 veya Dahili fieldbus arayiizi araciligiyla alinan
EFB ref2 referanslardan birini stiricinin moment

referansi ref2 olarak seger.

Not: Fieldbus referansi REF2 ile siiriciniin momentini kontrol etmek igin 24.07 parametresini
EFB ref2 olarak ayarlayin, 12.01'i varsayilan dederinde tutun ve 72.03'i Moment olarak ayarlayin.

REFERANS OLCEKLENDIRME

50.04 FBA ref1 modu | Ham veri Fieldbus referansi REF1 dlgeklendirmesini
Moment tanimlar. Moment veya Hiz olarak
Hiz ayarlandiginda ayrica gergek fieldbus sinyali
gercek1'i de secer.
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Parametre

Fieldbus
kontrolii ayarlari

Fonksiyon/Bilgi

50.05 FBA ref2 modu

Ham veri
Moment
Hiz

Fieldbus referansi REF2 6lgeklendirmesini
tanimlar. Moment veya Hiz olarak
ayarlandiginda ayrica gergek fieldbus sinyali
gerg2'yi de seger.

GERGCEK DEGER GERCEK1 VE GERGEK2 SECIMi (50.04 veya 50.05 Ham veri degerine

sahipse).

50.06 FBA ger¢1 kay |Herhangi bir 50.04 FBA ref1 modu parametresi Ham veri
olarak ayarlandiginda, fieldbus gergek degeri
gercek1 icin kaynak seger.

50.07 FBA ger¢2 kay | Herhangi bir 50.05 FBA ref2 modu parametresi Ham veri
olarak ayarlandiginda, fieldbus gergek degeri
gerg2 icin kaynak seger.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

16.07 Parametre Kaydet (Tamam Parametre deger degisimlerini (fieldbus

kaydet olarak geri yuklenir) kontrolii ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya

saklar.
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Dahili fieldbus arayiiziiniin temelleri

Bir fieldbus sistemi ile strlici arasindaki dongusel iletisim 16 bitli veri s6zcliklerinden
(ABB Surucdleri profili veya DCU 16 bitli profili ile) veya 32 bitli veri s6zclklerinden
(DCU 32 bitli profili) olugur.

Asagidaki sema dahili fieldbus arayiiziiniin galismasini gostermektedir. Dongusel
iletisimde aktarilan sinyaller semanin altinda agiklanmistir.

Fieldbus agi
1)
Déngusel iletisim EXT1/2
Start fonk
SEC \
cwW 0 1102.36 EFB ana cw
REF1 TN J 02.38 EFB main ref1
REF2 [ T3 i 02.39 EFB main ref2 [T 10.01
58.06 10.04
SEG Hiz/M t
0 1z/Momen
SW :1{ il 02.37 EF.Bd main sw REF1 860
| [GERCE o - Gergek 19
K1 —3 Il Gergek 29
GSIN2 58.06 AN
DATA I/O
secimi 21.01/24.01/
24.02
1101
/02 lest{Par. 01.01..99,99 H— Hiz/Moment
/03 REF2 seg.
110 24 Grup 58 L AN
21.02124.01/
24.02
Déngtisel olmayan iletisim
Parametre
L tablosu

1) Fieldbus ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) 58.06 Kontrol profili parametresi ABB Klasik veya ABB ileriise veri donlstirme. Bkz. EFB haberlesme
profilleri hakkinda bélimu, sayfa 335.

3) Gergek deger secimleri igin 50.01 FBA ref1 modu ve 50.02 FBA ref2 modu parametrelerine basvurun.




Dahili fieldbus (haberlesme agi) araytizii araciligiyla kontrol 333

B Kontrol Word’u ve Durum Word’u

Fieldbus Kontrol Word'u (CW) 16 bitli veya 32 bitli birlesik bir boolean word'dur.
Sirlciyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW fieldbus kontrol
cihaziyla suriculye gonderilir. Siricti, CW'de yer alan bit kodlu talimatlara gére
durumlari arasinda yer degistirir. CW, dahili fieldbus haberlegsmesinde stirlcl

02.36 EFB ana cw parametresine yazilir, buradan onu siricunin kontroliinde
kullanabilirsiniz. Fieldbus CW, siriici CW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri
dondstiralir. Bkz. EFB haberlesme profilleri hakkinda bélimi, sayfa 335.

Fieldbus Durum Word'i (SW) 16 bitli veya 32 bitli birlesik bir boolean word'dr.
Sirlciden fieldbus kontrol cihazina durum bilgisi igerir. Dahili fieldbus
haberlegsmesinde, SW 02.37 EFB main sw surlicli parametresinden okunur. Siriici
SW, fieldbus SW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri donustirilir. Bkz. EFB
haberlesme profilleri hakkinda bolim, sayfa 335.

B Referanslar

Fieldbus referanslari (REF1 ve REF2) 16 bitli veya 32 bitli isaretlenmis tam sayilardir.
Her bir referans word'iniin igeridi hiz, frekans, moment veya proses referansi olarak
kullanilabilir. Dahili fieldbus haberlesmesinde REF1 ve REF2, 02.38 EFB main ref1
ve 02.39 EFB main ref2'ye yazilir ve buradan onlari stricinin kontroliinde
kullanabilirsiniz. Referanslar sirticu referanslarina ya olduklari gibi yazilir ya da
degerler olceklendirilir. Bkz. EFB haberlesme profilleri hakkinda bélumu, sayfa 335.

B Gergek degerler

Fieldbus gercgek sinyalleri (GERC1 ve GERC2) 16 bitli veya 32 bitli isaretlenmis tam
sayilardir. Segilen sirlicii parametre degerlerini siiriciden mastere tasirlar. Strdcu
degerleri fieldbus gercek degerlerine ya olduklari gibi yazilir ya da degerler
olceklendirilir. Bkz. EFB haberlesme profilleri hakkinda bélumi, sayfa 335.

B Veri girig/cikiglan

Veri giris/cikisi (1/0) segilmis sirlcl parametre degerlerini iceren 16 bitli veya 32 bitli
sozcuklerdir. 58.35 Data I/O 1 ... 58.58 Data I/O 24 parametreleri masterin veri
okudugdu (giris) veya veri yazdidi (¢ikis) adresleri tanimlar.

B Kayit adresleme

Tutma kayitlarina erisim igin Modbus taleplerinin adres alani 16 bittir. Bu, Modbus
protokoliiniin 65536 tutma kaydinin adreslenmesini destekler.

Eskiden, Modbus master cihazlari tutma kayit adreslerini gostermek icin 40001 ila
49999 arasinda 5 haneli ondalik adresle kullanir. 5 haneli ondalik adreslemede
adreslenebilir tutma kayitlarinin sayisi 9999 ile sinirliydi.
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Modern Modbus master cihazlari tipik olarak 65536 Modbus tutma kaydinin
tamamina erigimi saglamaktadir. Bu yéntemlerden biri, 400001 ila 465536 arasindaki
6 basamakli ondalik adresleri kullanmaktir. Bu kilavuz Modbus tutma kaydi
adreslerini temsil etmek icin 6 basamakli ondalik adresleme kullanir.

5 haneli ondalik adreslemeyle sinirli olan Modbus master cihazlari, 400001 ila
409999 arasindaki kayitlara hala 40001 ila 49999 arasindaki 5 haneli ondalik
adresleri kullanarak erigebilir. 410000-465536 kayitlarina bu masterlar tarafindan
erigilemez.

Not: 32 bit parametrelerinin kayit adreslerine, 5 haneli kayit sayilari kullanilarak
erigilemez.
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EFB haberlesme profilleri hakkinda

Haberlesme protokoli siirticii ve fieldbus masteri arasindaki veri aktarimi igin
kurallari tanimlar, érnegin:

» birlesik boolean s6zciikleri donustirilmis mi ve nasil?

+ sinyal degerleri 6lgeklendirilmis mi ve nasil?

» fieldbus master igin surlict kayit adresleri nasil eslenmig?

Siruclyu su dort profilden birine uygun olarak mesaj alip géndermesi igin konfigure
edebilirsiniz: ABB Surucileri klasik profili, ABB Suruculeri gelistiriimis profili, DCU 16
bitli profili veya DCU 32 bitli profili. ABB Sirtclleri profillerinin herhangi biri icin,
surtictinin dahili fieldbus arayuzi fieldbus verisini strticiide kullanilan yerli veriye

veya yerli veriden donusturir. Her iki DCU profili de saydamdir, yani herhangi bir veri
dondstirme yapilmaz. Asagidaki sekilde profil segiminin etkisi gosterilmektedir.

Profil segimi

SEC

donls. ve | gp |: 0
|
Fieldbus Glgeklendirme %
—— Srlcu

-0
0 3
58.06

A

58.06 Kontrol profili parametresi ile haberlesme profili segimi séyledir:
* ABB Klasik

* ABBileri

« DCU 16-bit

« DCU 32-bit
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ABB Siurucileri klasik profili ve ABB Siiruiculeri
gelistirilmis profili

B ABB Siiruciileri profili igin Kontrol Word'u

Asagidaki tabloda her iki ABB Sirtctleri profili igin de fieldbus Kontrol Word'liniin
icerigi gosterilimektedir. Dahili fieldbus arabirimi bu kelimeyi strlcide

(02.36 EFB ana cw) kullanildigi forma donustirir. Buyik ve kalin harfli yazilar ABB
Sdriicdileri profili igin durum gecis semasi sayfa 340'de g0Osterilen durumlara aittir.

Bit

Adi

Deger

DURUM/A¢giklama

0

OFF1_
KONTROL

READY TO OPERATE'e ilerle.

Aktif yavaslama rampasinda dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle;
diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO
SWITCH ON'a ilerle.

OFF2_
KONTROL

Calismaya devam et (OFF2 pasif).

Acil durum KAPALLI, durmak igin yavasla.
OFF2 AKTIF'e ilerle, AGILMA YASAKLANDI'ya ilerle.

OFF3_
KONTROL

Calismaya devam et (OFF3 pasif).

Acil stop, sliricii parametresi ile tanimlanan surede durur.
OFF3 ACTIVE 'e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.

Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve ¢aligtirilan
makinenin durdurulabileceginden emin olun.

CALISTIRMA_
YASAGI

OPERATION ENABLEDa ilerle.

Not: Calisma izni sinyali aktif olmalidir; bkz. siriict
belgeleri. Suricu fieldbus'tan Calisma izni sinyalini almak
Uzere ayarlanmissa, bu bit sinyali etkinlestirir.

Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.

RAMP_CKS_
SIFIR

Normal calisma. RAMPALI FONKSIYON URETICISi:
OUTPUT ENABLEDa ilerle.

Rampali Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira getirin.
Rampalari sifirlayin (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

RAMP_HOLD

Rampali fonksiyonu etkinlestirin.

RAMPALI FONKSIYON URETICiSi: ACCELERATOR
ENABLED'a ilerle.

Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratdriine ait
cikis tutuldu)

RAMP_GRS_
SIFIR

Normal calisma. OPERATING'e ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus araylzu surticti parametreleri
tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak ayarlanmigsa
etkilidir.

Rampali Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
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Bit | Adi Deger DURUM/Agiklama

7 |RESET 0=>1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus arayiizi surlcl parametreleri
tarafindan bu sinyal i¢in kaynak olarak ayarlanmigsa
etkilidir.

0 Normal galismaya devam et.

8,9 |Ayriimis.
10 |UZAKTAN_ 1 Fieldbus kontrol devrede.
KOMUT 0 Kontrol Word <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol Word
ve Referansi tut.
Kontrol Word = 0 ve Referans = 0: Fieldbus kontrol
devrede. Referans ve yavaslama/hizlanma rampasi
kilitlendi.
1 DIS_KNTRL_ 1 Harici Kontrol Yeri HAR2'yi secin. Kontrol yeri fieldbus'tan
LOC segilmek lizere parametrelenmisse etkindir.

0 Harici Kontrol Yeri HAR1’i secin. Kontrol yeri fieldbus'tan
secilmek Gizere parametrelenmisse etkindir.

12 Rezerve
...15
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B ABB Siiriciileri profilleri igin Durum Word'ii

Asagidaki tabloda her iki ABB Surtctleri profili igin fieldbus Durum Word'l
gosterilmektedir. Dahili fieldbus arayiizu, fieldbus'ta aktarim icin stirlici Durum Word'linu
(02.37 EFB main sw) bu forma doénustirr. Blylk ve kalin harfli yazilar ABB Siirtictileri
profili igin durum gegis semasi sayfa 340'de gosterilen durumlara aittir.

Bit |Ad Deger DURUM/Agiklama

0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.

1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.

2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.

3 [TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.

4 |OFF_2_STA 1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.

5 |OFF_3_STA 1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.

6 [SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.

INHIB 0 _

7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.

8 SET_ 1 OPERATING. Gercek deger Referans'a esittir =

DEGERDE tolerans sinirlari dahilinde, érn. hiz kontroliinde, hiz
hatasi nominal motor hizinin maks. %10'udur.

0 Gergek deger Referans'tan farkhdir = tolerans limitleri
disindadir.
9 REMOTE 1 Siriict kontrol yeri: REMOTE (EXT1 veya EXT2).

0 Siricl kontrol yeri: LOCAL.

RN

10 |UST_ Gergek frekans veya hiz, denetim limitine (slricl
LIMITTE parametresi tarafindan ayarlanan) esit veya limitin
Uzerinde. Her iki ddnme yonilnde de gegerlidir.

0 Gergek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.
11 DIS_KTNL_ 1 Harici Kontrol Yeri EXT2 segili.
Loc 0 | Harici Kontrol Yeri EXT1 segili
12 EXT_RUN_ 1 Harici Calisma Izni sinyali alinmistir.
ENABLE 0 Alinan Harici Caligma izni sinyali yok.
13 ... |Rezerve

14
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Bit |Adi Deger DURUM/Aciklama
15 1 Fieldbus adaptér modull tarafindan iletisim hatasi
algilandi.
0 Fieldbus adaptdr iletisiminde sorun yok.
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B ABB Siiruciileri profili igin durum gegis semasi

Asagidaki sema, suriicude ABB Sdricdleri profillerinin her ikisi de kullanimdayken ve
sirtci fieldbus Kontrol Word'Gniin komutlarini izlemek Uzere yapilandiriimigken,
sirtclideki durum gegislerini gostermektedir. Blyik harfli yazilar, fieldbus Kontrol ve
Durum soézctiklerini gésteren tablolarda kullanilan durumlara aittir. Bkz. bolim ABB

Stirticdileri profili igin Kontrol Word'(li sayfa 336 ve ABB Stirticlileri profilleri igin Durum

SWITCH-ON
INHIBITED (SW Bit6=1)

Word'(i sayfa 338.
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B ABB Siiriiciileri profili icin referanslar

ABB Surtcitlerin profilleri iki fieldbus referansi; REF1 ve REF2'nin kullanimini
destekler. Referanslar her biri bir isaret biti ve 15-bit tam sayi igceren 16-bit uzunlukta
sozciklerdir. Negatif bir referans buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olugturulur.

Fieldbus referanslari, surticude kullanim igin 02.38 EFB main ref1 veya 02.39 EFB

main ref2 sinyallerine yazilmadan énce o6lgeklendirilirler. 50.04 FBA ref1 modu ve
50.05 FBA ref2 modu parametreleri fieldbus referansi REF1 ve REF2'nin
olceklendirilmesini ve olasi kullanimini agagidaki sekilde tanimlar:

Hiz degerini secgerseniz, fieldbus referansi bir hiz referansi olarak kullanilabilir ve

asagidaki gibi dlgeklendirilir:

Fieldbus referansi REF1 veya REF2

Siiriiclide karsilik gelen hiz referansi

[tamsayi] [dev/dak]
20 000 19.01 Hiz skalalama parametresinin degeri
0 0
-20 000 -(19.01 Hiz skalalama parametresinin
degeri)

Moment degerini segerseniz, fieldbus referansi bir moment referansi olarak
kullanilabilir ve asagidaki gibi élgeklendirilir:

Fieldbus referansi REF1 veya REF2 Siiriicude karsilik gelen moment
[tamsayi] referansi
[%]
10 000 motor nominal momentinin %100'G
0 0
-10 000 -(motor nominal momentinin %100'0)

Ham veri deg@erini segerseniz fieldbus referansi REF1 veya REF2

oOlceklendirilmeden surlicl referansidir.

Fieldbus referansi REF1 veya REF2 Siiriiciide karsilik gelen
[tamsayi] referans [dev/dak veya %] 1
32767 32767
0 0
-32 768 -32768

1) Birim referansin siiriictideki kullanimina baglidir. Hiz referansi igin rpm ve moment igin %.
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B ABB Siiriuciileri profili igin gergek degerler

Hem ABB Suruculeri klasik profili hem de ABB Sdriculeri geligtiriimis profili iki
fieldbus gercek degeri; GERCEK1 ve GERCEK2'nin kullanimini destekler. Gergek
degderler her biri bir isaret biti ve 15-bit tam sayi iceren 16-bit uzunlukta sézclklerdir.
Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki tamlayicisinin hesaplanmasi
ile olusturulur.

Sirucu sinyalleri fieldbus gergek degerleri, GERCEK1 ve GERCEK2'ye yaziimadan
once olgceklendirilir. 50.04 FBA ref1 modu ve 50.05 FBA ref2 modu parametreleri hem
suriicu gercek sinyallerini secer hem de 6lgeklendirmeyi asagidaki sekilde tanimlar:

» Hiz degerini segerseniz, strtict gergek sinyali 01.01 Motor hizi rom dlgeklendirilir
ve fieldbus gercek degerine yazilir. Asagidaki tabloda dlgeklendirme
gosterilmektedir:

01.01 Motor hizi rom'nin degeri [rpm]

Karsilik gelen fieldbus gercek degeri
GERCEK1 veya GERGEK2 [tamsayI]

19.01 Hiz skalalama parametresinin degeri 20 000
0 0
-(19.01 Hiz skalalama parametresinin -20 000
degeri)

Moment degerini segerseniz, suricu gercek sinyali 01.06 Motor torku
Olgeklendirilir ve fieldbus gergek degerine yazilir. Asagidaki tabloda dlgeklendirme

gosterilmektedir:

01.06 Motor torku 'in degeri [%]

Karsilik gelen fieldbus gercek degeri
GERGEK1 veya GERGEK2 [tamsay1]

motor nominal momentinin %100'U 10 000
0 0
-(motor nominal momentinin %100'0) -10 000

Ham veri de@erini segerseniz, fieldbus gergek degeri GERCEK1 veya GERCEK2

Olgeklendiriimeden sirlici gergek degeridir.

Siiriicii degeri

Karsilik gelen fieldbus gercek degeri
GERGEK1 veya GERGEK2 [tamsay1]

32767 32767
0 0
-32 768 -32 768
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B ABB Siiriiciileri klasik profili igin Modbus kayit adresleri

Asagidaki tabloda ABB Srtctileri klasik profili ile strlicl verisi igin Modbus kayit
adresleri gosterilmektedir. Bu profil sirilici verisine, donisturilmus 16-bit erisim
saglar.

Not: Sadece sirliclinlin en 6nemsiz 16 bitlerine 32-bit Kontrol ve Durum
sozcuklerine erisilebilir.

Kayit Adresi Kayit Verisi (16 bit)
400001 Fieldbus Kontrol Word (CW). Bkz. ABB Siiriictileri profili i¢in Kontrol
Word'li bélimu, sayfa 336.
400002 Fieldbus referansi 1 (REF1)
400003 Fieldbus referansi 2 (REF2)
400004 Fieldbus Durum Word (SW). Bkz. ABB Siirticlileri profilleri igin Durum
Word'li bélimu, sayfa 338.
400005 Fieldbus gergek degeri 1 (GERC1)
400006 Fieldbus gercek degeri 2 (GERC2)
400007 Fieldbus verisi infout 1 (58.35 Data I/O 1 Surlcu parametresi)
400030 Fieldbus verisi infout 24 (58.58 Data I/O 24 Siriici Parametresi)
400101...409999 Kayit adresi (16-bit surlici parametresi) = 400000 + 100 x grup + dizin
Ornek: 03.18 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi:
400000 + 100 x 3 + 18 = 400318
Sirtcl parametresi erigimi (32-bit strlici parametresi) = 420000 +
200 x grup + 2 x dizin
Ornek: 01.27 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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B ABB Siiriciileri gelistirilmis profili igin Modbus kayit adresleri

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit sozciikler)
400001 Fieldbus Kontrol Word (CW). Bkz. ABB Siiriiclileri profili i¢in Kontrol
Word'ii bolim, sayfa 336.
400002 Fieldbus referansi 1 (REF1).
400003 Fieldbus referansi 2 (REF2)
400004 Fieldbus verisi in/fout 1 (58.35 Data I/0 1 Surlicl parametresi)
400015 Fieldbus verisi infout 12 (68.46 Data I/0O 12 suriicu parametresi)
400051 Fieldbus Durum Word (SW). Bkz. ABB Siirtictileri profilleri icin Durum
Word'li bdlimu, sayfa 338.
400052 Fieldbus gercek degeri 1 (GERC1)
400053 Fieldbus gercek degeri 2 (GERC2)
400054 Fieldbus verisi infout 13 (568.47 Data I/O 12 surlici parametresi)
400065 Fieldbus verisi infout 24 (58.58 Data I/O 24 Sirlcu parametresi)
400101...409999 | Kayit adresi (16-bit slirlicii parametresi) = 400000 + 100 x grup + dizin
Ornek: 03.18 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi:
400000 + 100 x 3 + 18 = 400318
Sirlicli parametresi erisimi (32-bit strlcl parametresi) = 420000 + 200 x
grup + 2 x dizin
Ornek: 01.27 siiriicli parametresine Modbus kayit adresi
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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DCU 16-bitli profil

B DCU 16-bitli profil icin Kontrol ve Durum soézciikleri

DCU 16-bitli profili kullanimdayken dahili fieldbus arayizi fieldbus Kontrol Word'Unu
higbir degisiklik yapmadan siiriici Kontrol Word'li 0 - 15 bitlerine (02.36 EFB ana cw
parametresi) yazar. Surlicli Kontrol Word'tiiniin 16 - 32 bitleri kullanimda degildir.

B DCU 16 bitli profil icin Durum Word'ii

DCU 16-bitli profili kullanimdayken dahili fieldbus arayiizi suriicti Durum Word't O -
15 bitlerini (02.37 EFB main sw parametresi) hi¢bir degisiklik yapmadan fieldbus
Durum Word'lne yazar. Strtici Durum Word'niin 16 - 32 bitleri kullanimda degildir.

B DCU 16-bitli profil icin Durum gecis semasi

Bkz. Fieldbus adaptérii ile kontrol bolimiindeki Durum semasi kismi, sayfa 361.

B DCU 16 bitli profil i¢in referanslar

Bkz. ABB Siirticlileri profili igin referanslar bolimu, sayfa 341.

B DCU 16 bitli profil icin gergek sinyaller
Bkz. ABB Siirticlileri profili igin gergek degerler bolimi, sayfa 342.
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B DCU 16 bitli profil icin Modbus kayit adresleri

Asagidaki tabloda DCU 16 bitli haberlesme profili ile Modbus kayit adresleri ve verisi
gosterilmektedir.

Not: Sadece srilicliniin en 6nemsiz 16 bitlerine 32-bit kontrol ve durum sézciiklerine
erigilebilir.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit)
400001 Kontrol Word (02.36 EFB ana cw'nin LSW'si)
400002 Referans 1 (02.38 EFB main ref1)
400003 Referans 2 (02.39 EFB main ref2)
400004 Veri infout 1 (58.35 Data I/0 1 suriici parametresi)
400015 Veri infout 12 (58.46 Data I/O 12 suriici parametresi)
400051 Durum Word (02.37 EFB main sw'nin LSW'si)
400052 Gergek deger 1 (50.01 FBA ref1 modu parametreleri tarafindan segilen)
400053 Gergek deger 2 (50.02 FBA ref2 modu parametreleri tarafindan segilen)
400054 Veri infout 13 (58.47 Data I/O 13 surlicli parametresi)
400065 Veri infout 24 (58.58 Data I/O 24 suriici parametresi)
400101...409999 Kayit adresi (16-bit suriici parametresi) = 400000 + 100 x grup + dizin
Ornek: 03.18 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi:
400000 + 100 x 3 + 18 = 400318
Siriicl parametresi erigimi (32-bit strlicti parametresi) = 420000 + 200
x grup + 2 x dizin
Ornek: 01.27 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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DCU 32 bitli profil

B DCU 32 bitli profil icin Kontrol ve Durum sozciikleri

DCU 32-bitli profili kullanimdayken, dahili fieldbus arayizu fieldbus Kontrol Word'lni
higbir degisiklik yapmadan siriici Kontrol Word'line (02.36 EFB ana cw parametresi)
yazar.

B DCU 32 bitli profil icin Durum word'u

DCU 32-bitli profili kullanimdayken, dahili fieldbus araylizi surticti Durum Word'unu
(02.37 EFB main sw parametresi) hicbir degdisiklik yapmadan fieldbus Durum
Word'lUne yazar.

B DCU 32 bitli profil icin Durum geg¢is semasi

Bkz. Fieldbus adaptérii ile kontrol bolimiindeki Durum semasi kismi, sayfa 361.
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B DCU 32 bitli profil igin referanslar

DCU 32 bitli profil iki fieldbus referansi; REF1 ve REF2'nin kullanimini destekler.
Referanslar iki 16 bit s6zciikten olusan 32 bitli degerlerdir. MSW (En 6nemli word)
degerin tam sayi kismi, LSW (En 6nemsiz word) ise kesirli bolimdur. Negatif bir
referans buna karsilik gelen tam sayi kisminin (MSW) pozitif degerinin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Fieldbus referanslari hi¢bir degisiklik yapilmadan siriicu referans degerlerine (02.38
EFB main ref1 veya 02.39 EFB main ref2) yazilir. 50.04 FBA ref1 modu ve 50.05 FBA
ref2 modu parametreleri referans tiplerini (hiz veya moment) asagidaki sekilde
tanimlar:

» Ham veri de@erini segerseniz, fieldbus referans tipi veya olasi kullanim
secilmemistir. Deger suriictide serbestce hiz veya moment referansi olarak
kullanilabilir.

* Hiz degerini segerseniz, fieldbus referansi sirlclde bir hiz referansi olarak
kullanilabilir.

* Moment degerini segerseniz, fieldbus referansi siriiciide bir moment referansi
olarak kullanilabilir.

Asagidaki tabloda fieldbus referansi ve surlcl referansi (6lgeklendirme yok)
arasindaki iligki aciklanmaktadir.

Fieldbus referansi REF1 veya REF2 Siricude karsilik gelen
[tamsayi ve kesirli boliim] referans [dev/dak veya %] R
32767,65535 32767,65535
0 0
-32768,65535 -32768,65535

") Referans degeri hiz referansi olarak kullaniliyor ise, rpm cinsinden motor hizi olacaktir. Referans
degeri moment referansi olarak kullaniliyor ise, motorun nominal momentinin yiizde cinsinden motor
momenti olacaktir.
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B DCU 32 bitli profil icin gergek sinyaller

DCU 32 bitli profil iki fieldbus gergek degeri; GERCEK1 ve GERCEK2'nin kullanimini
destekler. Gergek degerler iki 16 bit sozclikten olusan 32 bitli degerlerdir. MSW (En
onemli word) 32 bitli degerin tam sayi kismi, LSW (En 6nemsiz word) ise kesirli
boélimudir. Negatif bir referans buna karsilik gelen tam sayi kisminin (MSW) pozitif
degerinin iki tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

50.04 FBA ref1 modu ve 50.05 FBA ref2 modu parametreleri sirasiyla fieldbus gergek
degerleri GERCEK1 ve GERCEK?2 i¢in slrlici gergek sinyallerini agagidaki sekilde
secer:

* Ham veri degerini segerseniz, 50.06 FBA gerc¢1 kay ve 50.07 FBA ger¢2 kay
surtict parametreleri sirasiyla fieldbus gergek degeri GERCEK1 ve GERCEK2
icin slrlict parametrelerini secer.

* Hiz degerini segerseniz, slrlici parametresi 07.07 Motor hizi rom fieldbus gercek
degerine yazilir.

*  Moment de@erini segerseniz, slirlicii parametresi 071.06 Motor torku fieldbus
gercek degerine yazilir.

Asagidaki tabloda stirlici parametresi degeri ve fieldbus gercek degeri
(6lceklendirme yok) arasindaki iliski agiklanmaktadir.

Segilen siiriicii sinyalinin degeri Karsilik gelen fieldbus gercek degeri
GERCEK1 veya GERGEK2 [tamsayi ve
kesirli boliimii]

32767,65535 32767,65535
0 0
-32768,65535 -32768,65535
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B DCU 32 bitli profil icin Modbus kayit adresleri

Asagidaki tabloda DCU 32 bitli profil ile Modbus kayit adresleri ve verisi
gOsterilmektedir. Bu profil slirlici verisine yerli 32-bit erisim saglar.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit)

400001 Kontrol Word (02.36 EFB ana cw) — En 6nemsiz 16 bit

400002 Kontrol Word (02.36 EFB ana cw) — En 6nemli 16 bit

400003 Referans 1 (02.38 EFB main ref1) — En 6nemsiz 16 bit

400004 Referans 1 (02.38 EFB main ref1) — En 6nemli 16 bit

400005 Referans 2 (02.39 EFB main ref2) — En énemsiz 16 bit

400006 Referans 2 (02.39 EFB main ref2) — En 6nemli 16 bit

400007 Veri infout 1 (68.35 Data I/0 1 sUrlici parametresi)

400018 Veri infout 12 (58.46 Data I/O 12 surlici parametresi)

400051 Durum Word (02.37 EFB main sw'nin LSW'si) — En 6nemsiz 16 bit

400052 Durum Word (02.37 EFB main sw'nin MSW'si) — En 6nemli 16 bit

400053 Gergek deger 1 (50.01 FBA ref1 modu parametresi tarafindan segilen)
— En 6nemsiz 16 bit

400054 Gergek deger 1 (50.01 FBA ref1 modu parametresi tarafindan segilen)
— En 6nemli 16 bit

400055 Gergek deger 2 (50.02 FBA ref2 modu parametresi tarafindan segilen)
— En 6nemsiz 16 bit

400056 Gercek deger 2 (50.02 FBA ref2 modu parametresi tarafindan segilen)
— En 6nemli 16 bit

400057 Veri infout 13 (58.47 Data I/O 13 surlici parametresi)

400068 Veri infout 24 (58.58 Data I/O 24 suriici parametresi)

400101...409999

Kayit adresi (16-bit strlici parametresi) = 400000 + 100 x grup + dizin

Ornek: 03.18 siiriicii parametresine Modbus kayit adresi:
400000 + 100 x 3 + 18 = 400318

Siriicl parametresi erisimi (32-bit slrlicti parametresi) = 420000 + 200
x grup + 2 x dizin

Ornek: 01.27 siriicii parametresine Modbus kayit adresi

420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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Modbus fonksiyon kodlari

Asagidaki tabloda dahili fieldbus araylzu tarafindan desteklenen Modbus fonksiyon
kodlari gosterilmektedir.

Kod Fonksiyon ismi Aciklama

0x03 Tutma Kayitlarini Oku Sunucu cihazinda tutma kayitlarini igeren komsu
blogun igerigini okur.

0x06 Tekli Kayit Yaz Server cihazina tek bir tutma kaydi yazar.

0x08 Diyagnostik Ana ve bagl cihazlar arasindaki haberlesmenin veya

bagli cihaz igindeki gesitli dahili hata durumlarinin
kontrol edilmesi icin kullanilan bir dizi test saglar.
Asagidaki alt kodlar desteklenmektedir:

+ 00 Donus Sorgu Verileri:

Talep verilerinde gegirilen veriler yanit olarak
aktarilacak olan verilerdir. Yanit mesajinin tamami
talep ile ayni olmaldir.

* 01 Haberlesme Segenegini Yeniden Baglat:

Bagli cihazin seri hat portu yeniden baslatiimali ve
haberlesme olay sayaclarinin tamami silinmelidir. Eger
port Yalnizca Dinleme modunda ise yanit verilmez.
Eger port Yalnizca Dinleme modunda degilse, yeniden
galistirmadan 6nce normal yanit verilir.

* 04 Yalnizca Dinleme Modunu Etkinlestir:
Adreslenmis bagli cihazi Yalnizca Dinleme moduna
alir. Bu sekilde cihaz ag lizerindeki diger cihazlardan
yalitilir ve adreslenen uzaktaki cihazla kesintisiz
olarak haberlesmeye devam edilebilir. Yanit yok. Bu
moda gegildikten sonra islenecek olan tek fonksiyon
Haberlesme Secgenegini Yeniden Baslat
fonksiyonudur (alt kod 01).

0x10 Coklu Kayitlar Yaz Sunucu cihazinda tutma kayitlarini igeren komsu
blogun igerigini yazar.

0x17 Coklu Kayitlari Oku/Yaz | Sunucu cihazinda tutma kayitlarini iceren komsu
blogun igerigini yazar, ardindan sunucu cihazinda
tutma kayitlarini (yazili olanlarla ayni veya onlardan
farkli) iceren komsu blogun icerigini okur.

0x2B/0x0E | Kapstillenen Arayliz Sunucunun tanimlamasinin ve diger bilgilerinin
Nakliye / Cihaz okunmasina izin verir.
Tanimlamasini Oku "Cihaz ID kodunu oku" parametresi tek erigim tipini
destekler:

01: Temel cihaz tanimlamasini almak igin istek.
Dénugler ABB, ACS850.




352 Dahili fieldbus (haberlesme agi) araytizii araciligiyla kontrol

Modbus harici kodlari

Asagidaki tabloda dahili fieldbus araylzu tarafindan desteklenen Modbus harici
kodlari gosterilmektedir.

Kod Adi Aciklama
0x01 GECERSIZ FOKSIYON | Sorguda alinan fonksiyon kodu sunucu igin izin
verilen bir islem degil.
0x02 GECERSIZ VERI Sorguda alinan veri adresi sunucu igin izin verilen bir
ADRESI adres degil.
0x03 GECERSIZ VERI Sorguda yer alan bir deger sunucu igin izin verilen bir
DEGERI deger degil.
0x04 BAGLI CIHAZ HATASI Sunucu istenen iglemi gerceklestirmeye caligirken
onarilamaz bir hata meydana geldi.
0x06 BAGLI CIHAZ MESGUL | Sunucu uzun siireli bir program komutunu igliyor.
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Fieldbus adaptoru ile kontrol

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde opsiyonel fieldbus adaptdr moduli ile siriictiniin bir haberlesme agi
(fieldbus) Gzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilecegdi anlatiimaktadir.
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Sisteme genel bir bakig

Sirucu, dahili fieldbus arayiizi veya fieldbus adaptéri kullanarak seri haberlesme
hatti Gzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir. Fieldbus adaptér moduli
surlcu Yuva 3'e takilir.

Surticu

Fieldbus

=Y piger
cihazlar

Yuva 3'teki tip Fxxx
fieldbus adaptéra

Fieldbl
I = I‘ I‘ ké)itrorijsrij
I

i

Veri Akigi

<¢—— Kontrol Word (CW)

- Referanslar ; R
Islem I/O (Dongusel)

Durum Word (SW) —
Gergek degerler ——

Parametre R/W istekleri/tepkileri Islem I/O (ddngdsel) veya
- Servis mesajlari (dongusel
olmayan)

Sirtci tim kontrol bilgisini fieldbus arabiriminden almak Gzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus arabirimi ve diger mevcut kaynaklar, érn. dijital ve analog girigler,
arasinda dagtilabilir.

Asagidakiler gibi ¢esitli seri iletisim protokolleri icin fieldbus adaptérleri bulunmaktadir
* PROFIBUS DP (FPBA-xx adaptor)

» CANopen (FCAN-xx adaptor)

» DeviceNet (FDNA-xx adaptor)

«  LOoNWORKs® (FLON-xx adaptor).
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Bir fieldbus adaptor modiiliu yoluyla haberlesmeyi kurmak

Siricuyu fieldbus kontroli igin konfigiire etmeden 6nce adaptér modiild, ilgili fieldbus
adaptér modulu Kullanim Kilavuzunda yer alan talimatlara uygun sekilde mekanik ve
elektriksel olarak monte edilmelidir.

Sirici ve fieldbus adaptdér moduli arasindaki iletisim, 50.07 Fba devrede
parametresinin Devrede olarak ayarlanmasiyla gerceklestirilir. Adaptére 6zel
parametreler de ayarlanmalidir. Asagidaki tabloya bakin.

Parametre Fieldbus Fonksiyon/Bilgi
kontrolii ayarlan

HABERLESMEYi BASLATMA VE DENETIM (ayrica bkz. sayfa 243)

50.01 Fba devrede (1) Devrede Siruct ile fieldbus adaptér modulu
arasindaki haberlesmeyi baslatir.
50.02 Hab kayip (0) Hayir Sirtcinun bir fieldbus iletisim kesintisine
fonk (1) Hata nasil tepki verecegini seger.
(2) Guvenli hiz
(3) Son hiz
50.03 Hab kayip 0,3...6553,5s lletisim kesintisinin tespit edildigi andan
zamani 50.02 Hab kayip fonk parametresiyle
secilen isleme kadar gegen sureyi tanimlar.
50.04 FBA reft1 (0) Ham veri Fieldbus referansi 6lgeklendirmesini
modu ve 50.05 FBA (1) Moment tanimlar.
ref2 modu (2) Hiz Ham veri segildiginde, ayrica bkz.
50.06...50.11 parametreleri.
50.15 FB kullanilan P.02.22 Kullanilan fieldbus Kontrol Word'Ginlin
cw (02.22 FBA main CW) adresini seger.

ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU (ayrica bkz. sayfa 245)

51.01 FBA tipi - | Fieldbus adaptér moduli tipini goruntler.
51.02 FBA par2 Bu parametreler adaptér moduliune 6zgudur. Daha fazla bilgi icin,
.o fieldbus adaptér modilinin Kullanim Kilavuzuna bakin. Bu

parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini unutmayin.
51.26 FBA par26

51.27 FBA par (0) Tamam Tdm degistiriimis adaptér modulu
tazele (1) Tazele konfiglirasyon parametre ayarlarini onaylar.
51.28 Par tablo ver - Sirtclinun hafizasinda saklanan fieldbus

adaptoér moduli konfiglirasyon esleme
dosyasinin parametre tablosu revizyonunu
gosterir.
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Parametre

Fieldbus
kontrolii ayarlari

Fonksiyon/Bilgi

51.29 Siir tip kodu

Sdrlcunun hafizasinda saklanan fieldbus
adaptér moduli konfiglirasyon esleme
dosyasinin surlicu tipi kodunu gosterir.

51.30 Adres siiriimii

Sirtcinun hafizasinda saklanan fieldbus
adaptér modullu esleme dosyasi
revizyonunu gosterir.

51.31 D2FBA hab
durumu

Fieldbus adaptér modiili iletigiminin
durumunu goérintler.

51.32 FBA hab sw
str

Adaptdér moddliin ortak program
revizyonunu gosterir.

51.33 FBA uyg sw
sur

Adaptér moduliin uygulama program
revizyonunu gosterir.

Not: Fieldbus adaptér modulinin Kullanim Kilavuzunda 51.01...51.26 parametreleri igin
parametre grup numarasi 1 veya A'dir.

AKTARILACAK VERILERIN SECIMI (ayrica bkz. sayfa 247)

52.01 FBA data in1 4..6 Sirtciden fieldbus kontroldriine aktariimig

... 52.12 FBA data 14...16 verileri tanimlar.

in12 101...9999 Not: Eger secilen veri 32 bit uzunlugunda
ise, aktarim icin iki parametre ayrilir.

53.01 FBA data out1 1...3 Fieldbus kontrol6riinden surlicliye

... 53.12 FBA data 11...13 aktarilmis verileri tanimlar.

out12 1001...9999

Not: EJer secilen veri 32 bit uzunlugunda
ise, aktarim igin iki parametre ayrilir.

Not: Fieldbus adaptér modiliinin Kullanim Kilavuzu'nda 52.01...52.12 parametreleri igin
parametre grup numarasi 2 veya B, 53.07...53.12 parametreleri iginse parametre grup

numarasi 3 veya C'dir.

Modiil konfiglirasyon parametreleri ayarlandiktan sonra sriicti kontrol parametreleri
(bkz. asagida Siirticii kontrol parametrelerini ayarlama bolimi) kontrol edilmeli ve
gerekiyorsa ayarlanmalidir.

Yeni ayarlar, surlclye bir sonraki gu¢ verilmesinde veya 51.27 FBA par tazele
parametresi aktiflestirildiginde etkin hale gegerler.




Fieldbus adaptérii ile kontrol 357

Suriici kontrol parametrelerini ayarlama

Fieldbus kontrol icin ayarlama situnu, fieldbus arayiizi istenen kaynak oldugunda

veya istenen o 6zel sinyal icin hedef yon oldugunda kullanilacak degeri verir.
Fonksiyon/Bilgi sttunu parametrenin aciklamasini verir.

Parametre

Fieldbus
kontrolii ayarlan

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUT KAYNAK SEGIMI

10.01 Har1 start (3) FB HAR1 aktif kontrol komutu olarak

fonk secilmisken fieldbus'i baslatma ve
durdurma komutlari igin kaynak olarak
seger.

10.04 Har?2 start 3) FB HAR2 aktif kontrol komutu olarak

fonk segilmisken fieldbus'l baslatma ve
durdurma komutlari igin kaynak olarak
seger.

21.01 Hiz ref1 sgm (3) FBA ref1 Fieldbus referansi REF1 veya REF2, hiz

(4) FBA ref2

referansi 1 olarak kullanilir.

21.02 Hiz ref2 sgm

(3) FBA reft
(4) FBA ref2

Fieldbus referansi REF1 veya REF2, hiz
referansi 2 olarak kullanilir.

24.01 Tork ref1 sgm

(3) FBA ref1
(4) FBA ref2

Fieldbus referansi REF1 veya REF2,
moment referansi 1 olarak kullanilir.

24.02 Tork ref ek
sem

(3) FBA ref1
(4) FBA ref2

Fieldbus referansi REF1 veya REF2,
moment referansi eki olarak kullanilir.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

16.07 Parametre
kaydet

(0) Tamam
(1) Kaydet

Parametre deger degisimlerini (fieldbus
kontrolu ile yapilanlar da dahil) kalici
hafizaya saklar.
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Fieldbus adaptor arayuziunun temelleri

Fieldbus sistemi ve siriici arasindaki déngusel iletisim 16/32 bit giris ve ¢ikis veri
sozciklerinden olusmaktadir. Strticl, her bir yénde en fazla 12 veri s6zcigin (16 bit)

kullanimini desteklemektedir.

Sirtctden fieldbus kontrol cihazina aktarilan veriler 52.07 FBA data in1 ... 52.12
FBA data in12 parametreleri tarafindan tanimlanir. Fieldbus kontrol cihazindan

sUriiclye aktarilan veriler 563.01 FBA data out1 ... 53.12 FBA data out12

parametreleri tarafindan tanimlanir.

Fieldbus agi
1)
Fieldbus adaptor FBA Profili EXT1/2
' Start fonk
| | DATA, Profil
ouT segimi
| 7 4) FBA MAIN CW AN
| 1 FBA REF1
| DATA OUT FBA REF2 10.01
segimi 10.04
Ell 3 3)
% | Hiz/Moment
ks 2 — [Par. 10.01...99,99 REF1 sec.
L3
sl LN
o | DATA Profil
S| N & segimi Grup 53
25 FBA MAIN SW 21.01/ 24.01
w . 5) FBA ACT1 1 24.02
| DATA IN FBAACT2
| 2 segimi Hiz/Moment
3 REF2 seg.
| 3)
| 12 —|Par.01.01...99,99 —— L[| \
|
Dongiisel iletisim 21.02/ 24.01
Grup 52 /24.02
Dongiisel olmayan iletigim
Fieldbus adaptér modulinin Parametre
kilavuzuna bakin. tablosu

1) Fieldbus ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan veri sézclklerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

3) Profil/olay segim parametreleri. Fieldbus modiiliine 6zel parametreler. Daha fazla
bilgi almak igin ilgili fieldbus adaptér modulinin Kullanim Kilavuzuna bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol parcasi dogrudan aktarihr.

5) DeviceNet ile, gergek deger parcasi dogrudan aktarilir.
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B Kontrol Word’u ve Durum Word’u

Kontrol Word’u (CW) sirticuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel
yoludur. Kontrol Word'u fieldbus kontrol cihaziyla sirtciye gonderilir. Strici, Kontrol
Word'liinde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer degistirir.

Durum word’u (SW), suriclden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum bilgilerini
iceren bir word’dur.

B Gergek degerler

Gergek degerler (ACT) slrtcinun segilmis islemleri ile ilgili bilgiler igeren 16/32 bitlik
s6zcuklerdir.

FBA haberlesme profili

FBA iletisimi profili, stirliciniin genel durumlarini ve durum gegislerini agiklayan bir
durum makine modelidir. En énemli durumlar igin bkz. Durum semasi, sayfa 361
(FBA profili durum adlari da dahil olmak tizere). FBA Kontrol Word'u (02.22 FBA main
CW parametresi — bkz. sayfa 7712), durumlar arasindaki gegisleri kontrol ederken FBA
Durum Word'u (02.24 FBA main sw parametresi — bkz. sayfa 713), surlcinin
durumunu gosterir.

Fieldbus adaptér modull profili (adaptér moduili parametresi tarafindan segilir),
Kontrol Word'li ve Durum Word'lintin fieldbus kontrol cihazi, fieldbus adaptér moduli
ve sirlcliden olusan bir sistem iginde nasil aktarildigini tanimlar. Seffaf modlarda
Kontrol Word'lii ve Durum Word'ii fieldbus kontrol cihazi ile slrlicti arasinda herhangi
bir dénistirme olmadan aktariimaktadir. Diger profillerde (6rn. FPBA-01 i¢in PROFI
sirlctsl, FDNA-01 icin AC/DC sdrtcusl, FCAN-01 icin DS-402 ve tim fieldbus
adaptdérd modulleri icin ABB Sdrdciileri) fieldbus adaptér modiilu, fieldbus 6zel
Kontrol Word'lini FBA iletisim profiline, FBA iletisim profili Durum Word'ln( ise
fieldbus Durum Word'line dénustrdir.

Diger profillerin agiklamalari igin ilgili fieldbus adaptér modulinin Kullanim
Kilavuzuna bakin.
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B Fieldbus referanslari

Referanslar (FBA REF) 16/32 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans
(tersine donls yonlnu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur. Her referans word'unun igerigi, moment
veya hiz referansi olarak kullanilabilir.

Bir moment veya hiz referansi dlgeklendirmesi segildiginde (50.04 FBA ref1 modu /
50.05 FBA ref2 modu parametreleri ile), fieldbus referanslari 32 bitlik tamsayilardir.

Deger, 16 bit tamsayi degeri ile 16 bit kesir degerinden olugur. Hiz‘ moment referans
Olceklendirmesi asagidaki sekildedir:

Referans

Olgeklendirme

Notlar

Hiz referansi

FBA REF / 65536
(dev/dak cinsinden
deger)

Nihai referans 20.01 Maksimum hiz, 20.02
Minimum hiz ve 21.09 Hiz ref mtlk min
parametreleri tarafindan sinirlanir.

Moment referansi

FBA REF / 65536
(% cinsinden deger)

Nihai referans, 20.06...20.10 moment limit
parametreleri tarafindan sinirlanir.




B Durum semasi

Asagida, FBA iletisim profili icin durum semasi sunulmaktadir. Diger profiller igin ilgili
fieldbus adaptér modilinin Kullanim Kilavuzuna bakin.
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herhangi bir durumdan herhangi bir durumdan FBA
+ Heta + (FBA CW Bits 7 = 0) lletisim
HATA |— (FBASW Bit 16 = 1) gﬁ;'“? |— (FBASW Bt 1=0) Profili
FBA CW = Fieldbus Kontrol Word
. FBA SW = Fieldbus Durum Word
T (FBA CW Bit 8 = 1) (FBACW Bt 7 =1) n=Hiz
| = Girig Akimi
RFG = Rampali Fonksiyon
Jeneratori
Par. 10.19 =1 f = Frekans
I~ <1
Ll T

N Par. 10.19=0

(FBACWBIt 16 = 1)

SEBEKE KAPALI

START )
ENGELLEND| [ (FBASWBIt6=1)
OFF1
* (FBACWBIit0=1) AKTIF
n(f)=0/1=0
Giig AGIK
_<
GALISMAYA L
START (FBASWBit0 =1) herhangi bir durumdan
ACIL DUR SNYL GELDI A
(FBA CW = xxxX XXXX XXXX XXX0 XXxX 1XxX 1xxx xx10) OFF2 (FBACWBIt2 =1
ve FBACWBIit0=1)
f\)lf'll':li —— (FBASWBIt4=1)
CALISIYOR  |——(FBA SW Bit 3 = 1)
A >
(FBA CW Bit 13 =0) (FBA CW = xxxx Xxxx Xxxx xxx0 xxx0 1xxx 1xxx xx10)
RFG: CIKIS
DEVREDE herhangi bir durumdan
B Acil stop
OFF3 (FBACWBIt3=1 A

(FBA CW Bit 14 = 0)

herhangi bir durumdan

OFF1 (FBACW Bit4 =1
ve FBACWBIt0=1)

(FBA CW = xxxx xxxx xxxx xxx0 xx00 1xxx 1xxx xx10)

RFG: HIZLANDIRICI

DEVREDE

OFF3
AKTIF

n(f)=0/1=0

C —<q
(FBA CW = xxxx xxxx Xxxx xxx0 x000 1xxx 1xxx xx10)
>

OPERATING

|— (FBASW Bit8 = 1)

D —<t+—1

ve FBACW BIit0=1)

| — (FBASWBit5=1)
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Surucu - surucu baglantisi

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde, strtcu-suricl baglantisi Gzerinde iletisim anlatiimaktadir.

Genel

Sirtci-suruct baglantisi, gesitli strtictlerin JCU kumanda uniteleri Uzerindeki XD2D

terminal bloklarinin baglanmasi ile insa edilmis zincirleme bir RS-485 aktarim hattidir.
Ayni zamanda JCU Uzerindeki bir opsiyon yuvasina takilan bir FMBA Modbus adaptor
modull de kullanilabilir. Yazilim, baglant Gzerinde 63 adete kadar node destekler.

Baglantida bir master suriict bulunur, digerleri follower'dir. Varsayilan olarak master,
kontrol komutlarinin yani sira tim follower'lar igin hiz ve moment referanslarini
yayinlar. Master, 100/150 mikrosaniye araliklarla milisaniyede 8 mesaj génderebilir.
Bir mesajin génderilmesi yaklasik 15 milisaniye surer; bu da teorik olarak 100
mikrosaniyede kabaca 6 mesajlik baglanti kapasitesi saglar.

Kontrol verileri veya referans 1'in tanimlanmis bir grup siriicliye goklu yayini,
zincirlenmis ¢oklu yayin mesajlasmada oldugu gibi mimkindur. Referans 2 her
zaman master tarafindan tim follower'lara yayinlanir. Bkz. parametreler
57.11...57.14.

Not: Siriiciiden siriiclye bagdlanti ancak dahili fieldbus arayiizii devre disi
birakildiginda (bkz. 58.01 Protokol segcimi parametresi) kullanilabilir.

B Kablolama

Bkz. stricinin Donanim Kilavuzu.
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Verisetleri

Siiriicli-siriict iletisiminde veri aktarimi igin DDCS (Dagitilmis Siiriici iletisim
Sistemi) mesajlari ve veriseti tablolari kullanilir. Her surtictiniin 0...255 arasinda 256
veriseti tablosu bulunur. Her veriseti 48 veri bit'i igerir.

Varsayilan olarak 0...15 verisetleri ve 200...255 verisetleri sUrtict yazilimi i¢in ayrilir;
16...199 verisetleri kullanici uygulama programi tarafindan kullanilabilir.

iki yazilim iletisim verisetinin igerigi, pointer parametreleri ile ve/veya DriveSPC araci
ile uygulama programlama yoluyla serbestce konfigure edilebilir. 16 bit kontrol word’u
ve 32 bit surlcu-siricu referansi 1, bir verisetinden 500 mikrosaniyelik (varsayilan
olarak) bir zaman seviyesinde aktarilir; strlcu-suricu referansi 2 (32 bit) ise diger
verisetinden 2 milisaniyelik (varsayilan olarak) bir zaman seviyesinde aktarilir.
Follower'lar, agagdidaki parametreler yoluyla suriict-surict komutlarini ve
referanslarini kullanacak sekilde konfiglre edilebilirler:

Kontrol verileri Parametre Siiriicii-siiriicui iletisimi ayan

10.01 Har1 start fonk
Start/Stop komutlar 10.04 Har2 start fonk D2D

N 20.09 Maksimum tork 2
Moment limitleri 20.10 Minimum tork 2 D2D ref1 veya D2D ref2

21.01 Hiz ref1 sgm
Hiz referansi 21.02 Hiz ref2 sgm D2D ref1 veya D2D ref2
23.08 Hiz ekleme

24.01 Tork ref1 sgm

Moment referansi 24.02 Tork ref ek sgm

D2D ref1 veya D2D ref2

27.01 PID Set segimi
PID ayar noktasi ve geri et secimi

besleme 27.03 PID grbls 1 kayn D2D ref1 veya D2D ref2
27.04 PID grbls 2 kayn
Mekanik fren agma 42.09 Fren ac tork kay D2D reff veya D2D ref2

momenti

Follower'larin iletisim durumu, master'dan follower'lara génderilen periyodik bir denetim
mesajl ile denetlenebilir (bkz. 57.04 Follower maske 1 ve 57.05 Follower maske 2
parametreleri).

Sdricu-siricl fonksiyon bloklari DriveSPC aracinda ek iletisim yontemlerini
(follower-follower mesajlasma gibi) devreye almak ve sirtculer arasinda veri
setlerinin kullanimini degistirmek amaciyla kullanilabilir. Bkz. ayrik belge Uygulama
kilavuzu: ACS850 ve ACQ810 siirticiiler igin uygulama programlama
(3AUA0000078664 [ingilizce]).
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Mesajlagma tipleri

Baglantidaki her surtctinin iki strtct arasinda noktadan noktaya iletisimi mimkin
kilan 6zel bir node adresi bulunur. 0 adres node otomatik olarak master suriicliye
atanir; diger slrtculerde node adresi 57.03 Nod adresi parametresi ile belirlenir.

Sdrlci gruplarinin diizenlenebilmesini saglayan ¢oklu yayin adresleme desteklenir.
Coklu yayin adresine génderilen veriler bu adrese sahip tim surlcdler tarafindan
alinir. Bir ¢coklu yayin grubu 1...62 striictiden olugabilir.

Coklu yayin mesajlasmada veriler baglantidaki tiim sirtculere génderilebilir (yani
tum follower'lara).

Hem master-follower ve hem de follower-follower iletisimi desteklenir. Bir follower,
master'dan token mesaji aldiktan sonra belirli bir mesaji diger follower'a (veya
follower grubuna) génderebilir.

Mesajlagma tipi Not

Master noktadan noktaya Yalnizca master'da desteklenir
Noktadan ; -

Uzaktan oku Yalnizca master'da desteklenir
noktaya

Follower noktadan noktaya Yalnizca follower'larda desteklenir
Standart ¢oklu yayin Hem master hem de follower'lar igin
Yayin Hem master hem de follower'lar igin
Follower-follower iletisimi icin token mesaji -
Zinirli coklu vavin Yalnizca suricu-siricu referans 1 ve

¢ yay kontrol word’l igin desteklenir

B Master noktadan noktaya mesajlagsma

Bu tip mesajlasmada master, kendi veriseti tablosundan follower'inkine bir veriseti
(LocalDsNr) goénderir. TargetNode follower'in node adresini belirler; RemoteDsNr
hedef veriseti numarasini belirler.

Follower, sonraki verisetinin icerigini vererek yanit verir. Yanit master'da LocalDsNr+1
verisetine saklanir.
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Not: Yanit her zaman 0 node adresine gonderildiginden (master) master noktadan
noktaya mesajlagsma yalnizca master'da desteklenir.

Master Follower

Veriseti tablosu Veriseti tablosu

(LocalDsNr) TargetNode = X

(LocalDsNr+1)

N (RemoteDsNr)
I (RemoteDsNr+1)

57.03 Nod adresi = X

B Uzaktan oku mesajlagma

Master, TargetNode tarafindan belirtilen bir verisetini (RemoteDsNr) follower'dan
okuyabilir. Follower, istenen verisetinin igerigini master'a verir. Yanit master'da
LocalDsNr verisetine saklanir.

Not: Yanit her zaman 0 node adresine génderildiginden (master) uzaktan oku
mesajlagsma yalnizca master'da desteklenir.

Master Follower
Veriseti tablosu Veriseti tablosu
TargetNode = X
(LocalDsNr) T -

7

(RemoteDsNr)

57.03 Nod adresi = X

B Follower noktadan noktaya mesajlagsma

Bu mesajlasma tipi follower'lar arasinda noktadan noktaya iletisim igindir. Master'dan
token alinmasinin ardindan follower, follower noktadan noktaya mesajlasma ile diger
bir follower'a veriseti génderilir. Hedef surticu, node adresi kullanilarak belirtilir.




Not: Veriler master'a génderilmez.

Master

Veriseti tablosu

Sdriicti - sdrtict baglantisi

Token

A&

Follower

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

Follower

Veriseti tablosu

TargetNode = X

T

(RemoteDsNr)

B Standart ¢coklu yayin mesajlagsma

Standart ¢oklu yayin mesajlasmada, bir veri seti, ayni standart goklu yayin grup
adresine sahip bir siriicii grubuna génderilebilir. Hedef grup, D2D_Conf standart

57.03 Nod adresi = X

367

fonksiyon blogu tarafindan tanimlanir; bkz. ayrik belge Uygulama kilavuzu: ACS850

ve ACQ810 siiriictiler igin uygulama programlama (3AUA0000078664 [ingilizce]).

Gonderen siirlici master veya master'dan token alan bir follower olabilir.

Not: Master, hedef ¢coklu yayin grubunun lyesi olsa dahi génderilen verileri almaz.

Master - follower(lar) ¢oklu yayin

Master

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

Target Grp = X

——

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)

Std Mcast Group = X

Std Mcast Group = X
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Follower - follower(lar) ¢oklu yayin

Master

Veriseti tablosu

Token

A

Follower

Veriseti tablosu

Grp

(LocalDsNr)

B Yayin mesajlagsma

Target

Follower

Veriseti tablosu

Follower

Veriseti tablosu

X

N

(RemoteDsNr)

N (RemoteDsNr)

Std Mcast Group =

X

Std Mcast Group =
X

Yayinda master bir verisetini tim follower'lara génderir veya bir follower (master'dan
token aldiktan sonra) verisetini tim diger follower'lara génderir.

Hedef (Target Grp) tim follower'lar igin otomatik olarak 255 seklinde ayarlanir.

Not: Master, follower'lar tarafindan yayinlanan verileri almaz.

Master - follower(lar) yayin

Master

Veriseti tablosu

(LocalDsNr)

Target Grp = 255

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)

Follower

Veriseti tablosu

(RemoteDsNr)
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Follower - follower(lar) yayin

Token
Master 4 Follower Follower Follower
Veriseti tablosu Veriseti tablosu | Target Veriseti tablosu Veriseti tablosu
Grp =
255

(LocalDsNr) w\

(RemoteDsNr) N (RemoteDsNr)
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B Zincirli coklu yayin mesajlagsma

Zincirli goklu yayin yazilim tarafindan surtcui-suricu referans 1 ve Kontrol word'l igin
desteklenir.

Mesaj zinciri her zaman master tarafindan baslatilir. Hedef grup 57.13 Sonraki ref1 mc
parametresi ile tanimlanir. Mesaj, 57.12 Ref1 mc grup parametresi degeri master 57.13
Sonraki ref1 mc parametresi ile ayni degere ayarlanmis tim follower'lar tarafindan
alinir.

Bir follower'in 57.03 Nod adresi ve 57.12 Ref1 mc grup parametreleri ayni degere
ayarlanirsa, bu follower alt master olur. Alt master, ¢oklu yayin mesajinin alinmasinin
hemen ardindan, 57.13 Sonraki ref1 mc parametresi tarafindan tanimlanmis sonraki
¢oklu yayin grubuna kendi mesajini génderir.

Mesaj zincirinin tamaminin siiresi, yaklasik 15 mikrosaniye ile zincirdeki baglanti
sayisinin carpimidir (master'da 57.74 ref1 mc grp sayi parametresi tarafindan
tanimlanir).
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Master Follower Follower Follower
02.17 02.17 02.17
02.19 02.19 02.19
(57.08) (57.08) (57.08) |l (57.08)
(57.06) (57.06) (57.06) (57.06)
57.01 = Master 57.01= 57.01= 57.01=
57.03 = fark Follower Follower Follower
etmez 57.03=2 57.03=4 57.03=5*
57.11 = Ref1 57.11 = Ref1 57.11 = Ref1 57.11 = Yayin *
MC Grup MC Grup MC Grup 57.12=5*
57.12 = fark 57.12=2 57.12=4 57.13 = fark
etmez 57.13=4 57.13=5 etmez
57.13=2 57.14 = fark 57.14 = fark 57.14 = fark
57.14=3 etmez etmez etmez
Follower Follower
02.17 02.17
02.19 02.19
57.01= 57.01 =
Follower Follower
57.03=1 57.03=3
57.11 = fark 57.11 = fark
etmez etmez
57.12=2 57.12=4
57.13 = fark 57.13 = fark
etmez etmez
57.14 = fark 57.14 = fark
etmez etmez

* Son follower’in master’a onay géndermesi, 57.11 Ref1 msg tipi parametresinin Yayin olarak
ayarlanmasiyla engellenebilir (67.03 Nod adresi ve 57.12 Ref1 mc grup parametreleri ayni
degere ayarlandigindan bu zorunludur). Alternatif olarak, nod/grup adresleri (57.03 Nod adresi
ve 57.12 Ref1 mc grup parametreleri) esit olmayan degerlere ayarlanabilir.
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Kontrol zinciri ve surucu
logic sistemi semalari

Bu boliimiin igindekiler

Bu bélimde, siricl kontrol zinciri ve logic sistemi anlatiimaktadir.
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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
(Satig, Destek ve Servis Agi) baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi
ABB Uriin egitimi hakkinda bilgi almak igin, www.abb.com/drives adresine gidin ve
Training courses (Egitim programlari) baglantisini segin.

ABB Siricu el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

El kitaplarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. www.abb.com/drives adresine
gidin ve Document Library — Manuals feedback form (LV AC drives) (Belge
Kutiphanesi — El kitabi geri bildirim formu (LV AC sirlculer)) segenegini segin.

Internet'teki Belge Kiitliphanesi

El kitaplarini ve diger uriin belgelerini PDF formatinda Internet'te bulabilirsiniz.
www.abb.com/drives adresine gidin ve Document Library (Belge Kitliphanesi)
segenegini secin. Kutliphaneyi tarayabilir veya arama alanina bir belge kodu gibi
secim kriterleri girebilirsiniz.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Bizimle iletisim kurun

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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