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Orijinal Talimatlar

2006/42/EC sayili Avrupa Birligi Makine Direktifi'ne uyumlu olmasi igin bu kilavuzun ingilizce siiriimii Orijinal Talimatlardir.
Diger dillerdeki kilavuzlar Orijinal Talimatlarin Cevirileridir.

Dokumanlar
Asagidaki adresten kilavuzlar indirilebilir: http://www.drive-setup.com/ctdownloads

Bu kilavuzdaki tim bilgilerin basimin yapildidi tarihte dogru olduguna ve herhangi bir s6zlegsmenin bir kismini olusturmadigina inaniimaktadir.
Uretici, Griiniin dzelliklerini, performansini ve kilavuzun icerigini haber vermeksizin degistirme hakkini sakli tutar.

Garanti ve Sorumluluk

Higbir durum ve kosulda, yanhs kullanim, istismar, yanhs kurulum ya da anormal sicaklik, toz veya korozyon kosullarindan ya da yayinlanmig degerler
disindaki igletimden kaynaklanan hasar ve arizalardan (retici sorumlu tutulamaz. Uretici dolayli ve arizi hasarlardan sorumlu tutulamaz.

Garanti sartlarinin ayrintilarini almak igin siriict tedarikgisine bagvurun.

Cevre politikasi
Control Techniques Ltd, ISO 14001 Uluslararasi Standardi'na uygun bir Cevre Yonetim Sistemi (EMS) uygulamaktadir.

Asagidaki adresten Cevre Politikasi hakkinda daha fazla bilgi alinabilir: http://www.drive-setup.com/environment

Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi (RoHS)

Bu kilavuzun kapsadigi Griinler, 2011/65/EU sayili AB direktifi ve Elektrikli ve Elektronik Uriinlerdeki Zararli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki
Cin idari Onlemleri de dahil olmak iizere, Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki Avrupa ve Uluslararasi yénetmelikler ile uyumludur.

imha ve Geri Déniigiim (WEEE)

Elektronik Grlnler kullanim émriiniin sonuna geldiginde evsel atiklarla birlikte atilmamali, elektronik ekipmanin geri doniisiim islemi bu
konudaki uzman tarafindan gergeklestiriimelidir. Control Techniques Urinleri, verimli geri ddntisiim igin ana bilesen parcalarina kolaylkla
ayrilabilecek sekilde tasarlanmigtir. Uriinde kullanilan malzemelerin gogu geri déniisiime uygundur.

— Uriin ambalaji kaliteli ve tekrar kullanilabilir. Blyiik driinler ahsap sandiklarda ambalajlanir. Kiigiik driinler yiiksek oranda geri
donustirilmus lif icerigine sahip saglam karton kutularda ambalajlanir. Karton kutular tekrar kullanilabilir ve geri donusturulebilir.
Uriinii sarmak icin kullanilan koruyucu film ve torbalarin tiretiminde kullanilan polietilen geri déniisiimliidiir. Herhangi bir Griin veya
ambalaji geri donustirmeye veya imha etmeye hazirlaniyorsaniz, litfen yerel mevzuati ve en iyi uygulamalari dikkate alin.

REACH yénetmeligi

Kimyasallarin Tescillendirilmesi, Dederlendirilmesi, Ruhsatlandiriimasi ve Kisittanmasi (REACH) hakkindaki 1907/2006 sayili AB Yonetmeligi,
tedarikginin sattigi Griinde Avrupa Kimyasallar Ajansi (ECHA) tarafindan kabul edilen miktarlar diginda Yiiksek Onem Arz Eden Maddeler (SVHC)
icerdigi takdirde bu durumun aliciya bildirilmesini ve zorunlu izne tabi bir aday olarak listelenmesini gerektirir.

REACH yoénetmeligine uyumumuz hakkindaki daha fazla bilgiye asagidaki adresten erisilebilir: http://www.drive-setup.com/reach
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ingiltere ve Galler'de kayitlidir. Sirket Kayit No. 01236886.

Telif Hakki

Bu kilavuzdaki igerigin basimin yapildigi tarihte dogru olduguna inaniimaktadir. Surekli iyilesme ve gelisme politikasina bagli olarak uretici, Grinin
teknik 6zelliklerini veya performansini veya kilavuzun igerigini bildirimde bulunmaksizin deg@istirme hakkini sakl tutar.

Her hakki sakhdir. Bu kilavuzun herhangi bir kismi, yayincinin yazili onayi olmadan, fotokopi, kayit veya bilgi depolama veya geri alma sistemi dahil
olmak Uzere, higbir bicimde veya elektrikli veya mekanik hicbir vasitayla cogaltilamaz veya iletilemez.
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Kilavuzun kullanimi

Bu kilavuz, uygun Glg Kurulum Kilavuzuyla birlikte kullaniimak Gzere tasarlanmistir. Gli¢ Kurulum Kilavuzu,
surlcuyd fiziksel olarak kurmak icin gerekli olan bilgileri verir. Bu kilavuz suricu konfiglirasyonu, igletimi ve
optimizasyonu hakkinda bilgi verir.

NOT

Kilavuzun ilgili kisimlarinda 6zel glvenlik uyarilari bulunur. Ayrica, Bolum 1 Giivenlik Bilgileri, sayfa 8 genel guvenlik
bilgilerini igerir. Strtictyu kullanan bir sistemle galisirken veya bu tir bir sistemi tasarlarken uyarilara ve verilen bilgilere
dikkat edilmesi 6nemlidir.

Asagdida sunulan kullanici kilavuzuna iliskin sema, kullaniciya gerceklestirmek istedigi géreve gére dogru kisimlari
bulmasina yardimci olur ancak ézel bilgiler igin Iitfen igindekiler, sayfa 4 bolimiine bakin:

Programlama
Sistem tasarimi ve devreye
alma

Hizl Baslatma /

tezgah testi Sorun giderme

1 Giivenlik bilgileri

2 Uriin bilgileri

3 Mekanik kurulum

4 Elektrik kurulumu

5 Baslarken

6 Temel parametreler

7 Motoru calistirma

8 Optimizasyon

9 NV medya kartini galistirma

10 Tiimlesik PLC

11 ileri parametreler

12 Ariza Teshis

13 UL listesi bilgileri
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AB Uygunluk Beyani

Nidec Control Techniques Ltd,

The Gro,
Newtown,
Powys,
UK.

SY16 3BE.

Bu beyan tamamen ureticinin sorumlulugunda verilmistir. Beyanin amaci, konuyla ilgili Avrupa Birligi uyumlastirma mevzuatina uygundur.

Bu beyan asagida belirtilen degisken hizli stirict Urlnleri igin gegerlidir:

Model numarasi Aciklama Terimler dizini aaaa - bbc ddddde
aaaa Temel seriler C200, C300
bb Govde boyu 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09
c Gerilim degeri 1=100V,2=200V,4=400V,5=575V
ddddd Akim degeri Ornek 01000 = 100 A
e Siriicii bigimi A=6P Do{grultucu + Evi.ri.ci. dahi'li §ok bobirl1li.,
E = 6P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini)

Model numaralarinin sonunda degerleri etkilemeyecek diger karakterler olabilir.
Yukarida listelenen degisken hizh surtict trlinleri, asagidaki uyumlastirilmis Avrupa standartlarina gore tasarlanmis ve Uretilmistir:
EN 61800-5-1:2007

Ayarlanabilir hizli elektrikli gt strlcu sistemleri - Bolim 5-1: Guvenlik gerekliﬁkleri - Elektrik, termal ve eneriji

EN 61800-3: 2004+A1:2012 Ayarlanabilir hizl elektrikli guig strlcu sistemleri - Bélim 3: EMC gereklilikleri ve 6zel test yontemleri

EN 61000-6-2:2005 Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bélim 6-2: Genel standartlar - Endustriyel ortamlar icin bagisiklik

EN 61000-6-4: 2007+ A1:2011 Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Boluim 6-4: Genel standartlar - Endustriyel ortamlar icin emisyon standardi

Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bélim 3-2: Harmonik akim emisyonlari igin sinir degerler

EN 61000-3-2:2014 (cihazin faz basina giris akimi < 16 A)

Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bolim 3-3: Sartli baglantiya tabi olmayan, faz bagina < 16 A nominal akimi
olan cihazlar i¢in, genel dugtk gerilimli besleme sistemlerinde gerilim degisiklikleri, gerilim dalgalanmalari ve
titresimlerin sinirlandiriimasi

EN 61000-3-3:2013

EN 61000-3-2: 2014 Girig akiminin < 16 A oldugu durumlarda gegerlidir. Girig glictiniin = 1 kW oldugu durumlarda profesyonel ekipman igin bir
sinirlama yoktur.

Bu Urunler, Tehlikeli Maddelerin Sinirlandiriimasi Yénetmeligi (2011/65/EU), Algak Gerilim Yoénetmeligi (2014/35/EU) ve Elektromanyetik Uyumluluk
Yoénetmeligi (2014/30/EU) gerekliliklerini karsilar.

Jonathan Holman-White
Arastirma ve Gelistirme Mudiiri

Tarih: 9 Ekim 2018.

Bu elektronik siiriiciiler, tiim nihai uriinleri veya sistemleri olusturmak iizere uygun motorlar, kontrolorler, elektrik koruma pargalar ve
diger ekipmanlar ile birlikte kullaniimak lizere tasarlanmigtir. Giivenlik ve EMC yonetmelikleri ile uyumluluk, belirtilen giris filtrelerinin
kullanilmasi dahil olmak lizere siiriiciilerin dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina baghdir.

Siiriiciiler, sadece giivenlik ve EMC gerekliliklerini bilen profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Uriin Dokiimanina bakin.
Kapsamli bilgiler igeren bir EMC bilgi formu bulunmaktadir. Nihai iiriiniin veya sistemin, kullanilacagi iilkedeki ilgili tiim yasalara
uygunlugunu saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir.
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EU Uygunluk Beyani (Makine Yonetmeligi)

Nidec Control Techniques Ltd
The Gro

Newtown

Powys

SY16 3BE

UK

Bu beyan tamamen ureticinin sorumlulugunda verilmistir. Beyanin amaci, konuyla ilgili Avrupa Birligi uyumlastirma mevzuatina uygundur.
Bu beyan asagida belirtilen degisken hizli siirlicl urinleri igin gegerlidir:

Model Numarasi Aciklama Terimler dizini aaaa - bbc ddddde
aaaa Temel seriler C300
bb Govde boyu 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09
c Gerilim degeri 1=100V,2=200V,4=400V,5=575V
ddddd Akim degeri Ornek 01000 = 100 A
e Sdricu bigimi A = 6P Dogrultucu + Evirici dahili sok bobinli, E = 6P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini)

Model numaralarinin sonunda degerleri etkilemeyecek ek karakterler olabilir.

Bu beyan, bir makinenin giivenlik bilegeni olarak kullanilan tiriinler ile ilgilidir. Sadece Giivenli Moment Kapama fonksiyonu, makinenin
giivenlik fonksiyonu igin kullanilabilir. Siiriiciiniin diger higbir fonksiyonu, giivenlik fonksiyonunu yerine getirmek igin kullanilamaz.

Bu Urinler, (2006/42/EC) sayili Makine Yoénetmeligi'nin ve (2014/30/EC) sayili Elektromanyetik Uyumluluk Y6netmeligi'nin tim ilgili hikimlerini
karsilar.

AB tip incelemesi, asagidaki yetkili kurum tarafindan yapilmistir:

TUV Rheinland Industrie Service GmbH AB tip incelemesi sertifika numaralari:

Am Grauen Stein

D-51105 KéIn Govde boyu 1 - 4: 16-08-2018 tarihli 01/205/5383.03/18
Almanya Govde boyu 5 - 9: 16-08-2018 tarihli 01/205/5387.02/18

Yetkili kurum sicil numarasi: 0035

Kullanilan uyumlastiriimis standartlar asagida gosterilmistir:

EN 61800-5-2:2007 Ayarlanabilir hizl elektrikli gli¢ siirlicu sistemleri - Bolum 5-2: Guvenlik gereklilikleri - Fonksiyonel

EN 61800-5-1:2007
(6zetler halinde)

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ surlcu sistemleri - Bélim 5-1: Gulvenlik gereklilikleri - Elektrik, termal ve eneriji

EN 61800-3: 2004+A1:2012 Ayarlanabilir hizl elektrikli gli¢ siirlicu sistemleri - Bolim 3: EMC gereklilikleri ve 6zel test yontemleri
EN ISO 13849-1:2008 + AC:2009 | Makine Giivenligi - Kontrol sistemlerinin glvenlikle ilgili pargalari - Tasarim igin genel prensipler

EN 62061:2005 + AC:2010 + Makine guvenligi, Glvenlikle ilgili elektrikli, elektronik ve programlanabilir elektronik kontrol sistemlerinin
A1:2013 fonksiyonel glvenligi

IEC 61508 Bolim 1 - 7:2010 Elektrikli / elektronik / programlanabilir elektronik glvenlikle ilgili sistemlerin fonksiyonel givenligi

Teknik dosyay! tamamlayan yetkili kisi: P. Knight
Uygunluk Mihendisi
Dokliimani onaylayan: Jon Holman-White /
Arastirma ve Gelistirme Midiirii

Tarih: 9 Ekim 2018
Yer: Newtown, Powys, UK

ONEMLI UYARI

Bu elektronik siiriiciiler, tiim nihai iiriinleri veya sistemleri olusturmak iizere uygun motorlar, kontrolorler, elektrik koruma pargalari ve
diger ekipmanlar ile birlikte kullaniimak lizere tasarlanmistir. Giivenlik ile ilgili kontrol sistemi dahil olmak lizere tiim makinenin tasariminin
Makine Yonergesi ve diger ilgili mevzuat gerekliliklerine uygun olarak gerceklestiriimesinden montaji yapan kisi sorumludur. Guvenlik ile
ilgili stiriiciiniin kullanimi tek basina makinenin giivenligini saglamaz. Giivenlik ve EMC yonetmelikleri ile uyumluluk, belirtilen girig
filtrelerinin kullanilmasi dahil olmak iizere siiriiciilerin dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina baglhdir. Siiriicii, sadece giivenlik ve EMC
gerekliliklerini bilen profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Nihai triiniin veya sistemin, kullanilacag: ilkedeki ilgili tiim yasalara
uygunlugunu saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir. Giivenli Moment Kapama ile ilgili daha fazla bilgi igin Uriin Dokiimanina
bakin.
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Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Motoru
calistirma

Temel

Baslarken
parametreler

Giivenlik [EIEEN—
Bilgileri Urin bilgileri

lleri
parametreler

Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi

1  Givenlik Bilgileri

1.1 Uyarilar, lkazlar ve Notlar
& Uyari, bir glivenlik tehlikesini dnlemek igin zorunlu bilgileri
icerir.
ikaz, triine veya diger ekipmanlara hasar riskini dnlemek igin
gerekli bilgileri igerir.
NOT

Not, Grinin dogru sekilde isletimini saglamaya yardimci bilgileri igerir.

1.2  Onemli giivenlik bilgileri. Tehlikeler.

Tasarimcilarin ve kurulumu
gerceklestiren kisilerin yeterliligi

Bu kilavuz, elektrik motorlarini dogrudan (suricduler) veya dolayli olarak
(kontrolérler, opsiyon modidilleri ve diger yardimci ekipman ve
aksesuarlar) kontrol eden Urinler icin gegerlidir. Her durumda,

guglu elektrikli strtctlere iligkin tehlikeler mevcuttur ve siriicilere ve
ilgili ekipmanlara iligkin tim guvenlik bilgileri dikkate alinmaldir.

Bu kilavuzun ilgili yerlerinde belirli uyarilar verilmektedir.

Sduruciler ve kontrolérler, komple sistemlere profesyonel bir sekilde dahil
edilmek Uzere tasarlanmigstir. Hatali monte edildikleri takdirde bir
guvenlik tehlikesi arz edebilir. Siirlici, ylksek gerilimler ve akimlar
kullanir, yiiksek diizeyde depolanmis elektrik enerjisi tagir ve
yaralanmaya neden olabilecek ekipmanlari kontrol etmekte kullanilir.
Normal igletimde veya ekipman arizasi durumunda olasi tehlikeleri
onlemek igin, elektrik kurulumuna ve sistem tasarimina titizlikle dikkat
edilmesi sarttir. Sistem tasarimi, kurulum, devreye alma / baglatma ve
bakim islemleri, gerekli egitim ve yeterlilige sahip personel tarafindan
yapilmalidir. Bu kisiler, bu glivenlik bilgilerini ve kilavuzu dikkatle
okumalidir.

1.3 Sorumluluk

Ekipmanin, bu kilavuzda verilen tim talimatlara uygun sekilde
kurulumunu saglamak kurulumu gergeklestiren kisinin
sorumlulugundadir. Hem normal isletim hem de bir ariza durumunda
veya makul élgiilerde 6ngorulebilir bir yanlis kullanim durumunda
yaralanma riskinden kaginmak igin komple sistemin guvenligi icin
gereken 6nem gosterilmelidir.

Uretici, ekipmanin uygunsuz, ihmalkar veya yanlis kurulumundan
kaynaklanan sonuglardan sorumlu degildir.

14  Mevzuata uyum

Kurulumu gergeklestiren kisi, ulusal kablolama mevzuati, kaza 6nleme
mevzuati ve elektromanyetik uyumluluk (EMC) mevzuati gibi, ilgili tim
diizenlemelere uymakla sorumludur. iletkenlerin kesitsel alanlari,
sigortalarin ve diger korumalarin segimi veya koruyucu topraklama
baglantilarina 6zel dikkat sarf edilmelidir.

Bu kilavuz, belirli EMC standartlarina uyum konusunda talimatlar igerir.

Bu Grinin kullanildigr Avrupa Birligi icerisinde tedarik edilecek tim
makineler agagidaki direktiflere uymak zorundadir:

2006/42/EC Makine givenligi.
2014/30/EU: Elektromanyetik Uyumluluk.

1.5 Elektrik tehlikeleri

Sdricude kullanilan gerilimler, ciddi elektrik carpmalarina ve/veya
yaniklara, hatta 6lime neden olabilir. Strlicu Uzerinde veya civarinda
galisirken her zaman azami dikkat sarf edilmelidir.

Asagidaki konumlardan herhangi birinde tehlikeli gerilim olabilir:

* AC ve DC besleme kablolari ve baglantilari
*  Cikis kablolari ve baglantilari
«  Slrdcunun cesitli dahili parcalari ve harici opsiyonel tniteler

Aksi belirtiimedigi strece, kontrol terminalleri tek yalitimhidir ve bunlara
dokunulmamalidir.

Glg beslemesi, elektrik baglantilarina erigsim elde etmeden 6nce,
onaylanmis bir elektrik ayirma / yalitma cihaziyla kesilmelidir.

Surucinin DURDUR ve Givenli Moment Kapama fonksiyonlari,
tehlikeli gerilimleri strGctinin gikisindan veya herhangi bir harici
opsiyonel uUniteden tamamen yalitmaz.

Suruci, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmalidir.
Talimatlara uyulmamasi yangin tehlikesine neden olabilir.

1.6 Depolanmis elektrik yuikii

Sdrlci, AC gug kaynag kesildikten sonra, potansiyel olarak élimcul bir
gerilimle yukli kalan kondansatorler igerir. Surticliye gug verildiyse,

AC gug¢ kaynagi, calismaya baslamadan ez az on dakika 6nce
kesilmelidir.

1.7 Mekanik tehlikeler

Suruclniin veya kontrolérin, ister amaglanan davranis dogrultusunda,
isterse bir hata nedeniyle yanlis isletimde, bir tehlikeyle
sonuglanabilecek islevlerinde son derece dikkatli olunmalidir. Strlictiniin
hatall galistigi veya kontrol sisteminin hasar, kayip veya yaralanmaya
yol agabilecegi veya izin verebilecegi tim uygulamalarda, bir risk analizi
yuritilmeli ve gerektiginde riski azaltmak igin ileri dnlemler alinmalidir;
drnegin, hiz kontrolliniin arizasi durumunda bir hiz agimi koruma cihazi
veya motor freninin kaybi durumunda bozulmaya dayanikli, mekanik bir
fren.

Sadece Giivenli Moment Kapama fonksiyonu hari¢ olmak
kaydiyla, siiriicii fonksiyonlarindan higbiri, personelin giivenligini
saglamak amaciyla kullanilmamalidir, 6r. giivenlikle ilgili
fonksiyonlar igin kesinlikle kullaniimamalidir.

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu, glvenlikle ilgili bir uygulamada
kullanilabilir. Komple sistemin ilgili giivenlik standartlarina gére emniyetli
ve dogru sekilde tasarlanmis olmasini saglamak, sistem tasarimcisinin
sorumlulugundadir.

Guvenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli egitimi
almis, yeterli deneyime sahip personel tarafindan gergeklestiriimelidir.
Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, eksiksiz bir glivenlik sistemine
dogru bir sekilde dahil edildiginde makineye guvenlik saglar.

Sistem, emniyetsiz bir islemin reziduel riskinin uygulama igin kabul
edilebilir bir seviyede oldugunu teyit etmek igin bir risk
degerlendirmesine tabi tutulmalidir.

1.8 Ekipmana erigim

Erisim, sadece yetkili personelle sinirlandiriimalidir. Kullanim yerinde
gegcerli glivenlik mevzuatlarina uyulmasi gerekir.

1.9 Cevresel sinirlamalar

Ekipmanin tagsinmasi, depolanmasi, kurulmasi ve kullaniimasi ile ilgili bu
kilavuzdaki talimatlara, belirtilen ¢cevresel sinirlamalar da dahil olmak
Uizere uyulmalidir. Buna sicaklik, nem, kirlenme, sok ve titresim dahildir.
Suruciler, asiri fiziksel glice maruz kalmamalidir.

1.10 Tehlikeli ortamlar

Ekipmanin tehlikeli bir ortamda (6rnegin, potansiyel olarak patlayici bir
ortamda) kurulumu yapiimamaldir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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111 Motor

Degisken hiz kosullarinda motorun emniyeti saglanmalidir.

Fiziksel yaralanma riskinden sakinmak igin belirtilen maksimum motor
hizini agmayin.

Dusuk hizlarda sogutma fani daha az verimli olacagindan, motorun asiri
Isinmasina yol agarak yangin tehlikesine neden olabilir. Motor, bir
koruyucu termistorle birlikte kurulmalidir. Gerekiyorsa, elektrikli motor ile
galisan bir fan kullaniimalidir.

Sdriclde ayarlanan motor parametrelerinin degerleri, motorun
korunmasini etkiler. Striiciiniin varsayilan degerlerine glivenilmemelidir.
Motor Nominal Akimi parametresine dogru degerin girilmesi 6nemlidir.

1.12 Mekanik fren kontrolii

Her fren kontrol islevi, siirliciiyle harici bir frenin iyi koordine edilmis
isletimine olanak taniyacak sekilde sunulur. Gerek donanim gerekse
yazilim, yuksek kalite ve gu¢ standartlarina gére tasarlanmis olsa da
guvenlik iglevleri olarak kullanimi amaglanmamistir, 6rnegin bir hata
veya ariza durumunda yaralanma riski vardir. Fren birakma
mekanizmasinin yanlis isletimi, tim uygulamalarda yaralanma ile
sonuglanabilir, glivenilirligi kanittanmis bagimsiz koruma cihazlari da
ilave edilmelidir.

113  Parametreleri ayarlama

Bazi parametrelerin suriiciinin ¢caligmasi Uzerinde 6nemli etkisi vardir.
Kontrolli sistem Gzerindeki etki dikkatle degerlendiriimeden degisiklik
yapilmamalidir. Hata veya bilingsiz isletim nedeniyle meydana
gelebilecek istenmeyen degisiklikleri dnlemek igin dlgimler yapiimalidir.

1.14  Elektromanyetik uyumluluk (EMC)

Cesitli EMC ortami igin kurulum talimatlari ilgili Gu¢ Kurulum
Kilavuzu'nda verilmektedir. Kurulum koéti tasarlanmissa veya diger
ekipman EMC igin uygun standartlar ile uyumlu degilse, Urlin diger
ekipmanla elektromanyetik etkilesimden dolay1 bozulmaya neden olabilir
veya bozulabilir. Uriiniin dahil edildigi ekipmanin veya sistemin kullanim
yerindeki ilgili EMC mevzuatina uygun olmasini saglamak, kurulumu
gerceklestiren kisinin sorumlulugundadir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu 9
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2  Uriin bilgileri

21 Giris

Acik gevrim AC siiriicii

Commander C200/C300, dinamik ve etkin makine isleyisi icin acik gevrim vektor ve sensérsliz asenkron motor kontroli ile maksimum makine

performansi sunar.
Ozellikler

* Makine Guvenligi ile Gretimi artirir (yalnizca C300)

* Parametre kopyalama ve veri depolama icin NV Medya Kart
* 24 Vdc yedek gu¢ kaynagdi (opsiyonel)

+ EIA 485 seri iletisim arayiizl (opsiyonel)
+ Iki kanalli Giivenli Moment Kapama (STO) girisi (yalnizca C300)
+ lletisim yoluyla esnek makine entegrasyonu

2.2

Model numarasi

Commander dizisinin model numaralarinin olusturulma sekli asagida gosterilmistir:

Sekil 2-1 Model numarasi
Tanimlama Etiketi
Tiirev ‘ Elektriksel Teknik Ozellikler ‘ Rezerve Dokiimanlar Miisteri Kodu Opsiyonel Yapilandirma
_A( A A A A A f

Uriin Ailesi Rezerve:

C200

C300
Koruyucu Kaplama:

Gévde Boyu: 0 = Standart
IP/NEMA Sinifi:

Gerilim Degeri:

1-100V (100 - 120 +%10)
2-200V (200 - 240 +%10) —
4-400V (380 - 480 +%10)

5-575V (500 - 575 £%10)

Akim Degeri:

Agir Yuk galisma akim degeri x 10

Siiriicti Bigimi:
A-AC giris AC ¢ikis

1=1P20/NEMA 1

Fren Transistorii:
B = Fren

Sogutma:
A=Hava

Miisteri Kodu:
00 =50 Hz
01=60Hz

Dokiimantasyon:
0 - Ayri temin edilir
1 - Cok dil segenekli

10
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Normal Yiik Calisma

Kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motor kullanan ve dusik
asiri yuk kapasitesi gerektiren ve diisik hizlarda tam moment
gerektirmeyen uygulamalar icindir (6r., fanlar, pompalar).

Kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motorlar, dusik hizda
fanin sogutucu etkisinin azalmasi nedeniyle asiri yike karsi arttirilmis
korumaya ihtiyac duyar. Dogru koruma seviyesini saglamak igin 12
yazihmi hiza bagimli bir seviyede c¢aligir. Bu durum asagidaki grafikte
gOsterilmistir.

NOT

Dusuk hiz korumasinin etkinlestigi hiz, Diigiik Hiz Termal Koruma Modu
(04.025) parametresinin ayarlanmasiyla degistirilebilir. Pr 04.025 = 0
(varsayilan) degerine sahipken motor hizi temel hizin % 15 altina,

Pr 04.025 = 1 degerine sahipken ise % 50'sinin altina dustiginde
koruma baslar.

Motor I*t korumasinin ¢alismasi

Motor I?t korumasi asagdida gosterildigi gibi belirlenir ve asagidaki
motorlar ile uyumludur:
* Kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motorlar

(il

It koruma bu alanda gergekle§t|r|llr

A

Motor nominal akimi
yuzdesi olarak
motor toplam akimi
(Pr 04.001)

%100

%70 f

Maksimum izin
verilen sirekli akim

=— Pr04.025=0
Pr04.025 =1

Baz hiz yﬁzdesi olarak
motor hizi

%15 %50 %100

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru . NV Medya |- . lleri . o
Bilgileri bilgileri kurulum kurulumu Baslarken parametreler| calistirma Optimizasyon Karti Tamlesik PLC parametreler Anza Teshis | UL Listesi
2.3 Gug Degerleri
Boy 1 - 4 sUrlculer sadece Agir Yuk Calisma anma degerlidir.
Boy 5 - 9 siiriiciiler ift anma degerlidir. Me":,:.':nf'k@ N
. o . . Asiri yuk limiti -
Motor nominal akimi ayari, Agir Yiik Calisma veya Normal Yk N Agrr Yiik Galisma
Calismadan hangi gui¢ deg@erinin kullanilacagini belirler. Maksimum I
Her iki giic degeri de IEC60034'e uygun olarak tasarlanan motorlara ?tg];krlwlu;ﬁ”;so ﬁi':,'ny;k\('mt&hma
0
uygundur. tizerinde) -
Yandaki grafik, stirekli akim degeri ve kisa sireli asir yik limitlerine ggﬁ?;LYUK
iliskin Normal Yuk Calisma ve Agir Yik Calisma arasindaki farki
gOstermektedir. Maksimum
strekli akim -
Agir Yuk
Calisma

Siiriiciide
ayarli motor
» nominal akimi
Normal Yiik
Galigma

Agir Yik Galisma -
ylksek agiri yik kapasiteli

Agir Yilkk Galisma (varsayilan)

Sabit moment uygulamalari veya yiiksek asir yik kapasitesi gerektiren
veya dusuk hizlarda tam moment gerektiren uygulamalar igindir

(6r., saricilar, vingler).

Termal koruma varsayilan olarak cebri sogutmali asenkron motorlari
korumaya ayarhdir.

NOT

Uygulama kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motor
kullaniyor ve temel hizin % 50 altindaki hizlar igin arttiriimis koruma
gerekiyorsa, bu durum Diisiik Hiz Termal Koruma Modu (04.025)
parametresinin = 1 seklinde ayarlanmasiyla etkinlestirilebilir.

Motor I’t korumasi varsayilan de@erleri asagidaki motorlar ile
uyumludur:
*  Cebri sogutmali asenkron motorlar

ity

12t koruma bu alanda gergekle§t|rlllr

A

Motor nominal akimi
ylizdesi olarak
motor toplam akimi

(Pr 04.001)
%100 | —
//////,////
%70 [~

Maksimum izin
verilen sirekli akim

— Pr04.025=0
Pr04.025=1

%50 %100  Baz hiz yiizdesi olarak

motor hizi

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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2.4 Isletim modiari
Siriucl, asagidaki isletim modlarindan birinde c¢alistiriimak Gzere tasarlanmistir:
1. Acik gevrim modu
Agik cevrim vektdr modu
Sabit V/F modu (V/Hz)
Karesel V/F modu (V/Hz)
2. RFC-A
Konum geri besleme sensori icermeyenler

241 Acik gevrim modu

Siruci, kullanici tarafindan degistirilen frekanslarda motora gti¢ verir. Motor hizi, strictnun gikis frekansinin ve mekanik yiik nedeniyle meydana
gelen kaymanin bir sonucudur. Suriicu, kayma kompanzasyonu uygulayarak motorun hiz kontroliind iyilestirebilir. Disuk hizdaki performans,

V/F modu veya agik gevrim vektér modunun segimine baglidir.

Acik cevrim vektér modu
Motora uygulanan gerilim, akiyi degisen yuk kosullari altinda sabit tutmak igin dogru gerilimi uygulamak tzere surtctinin motor parametrelerini
kullandigi dustik hiz haricindeki frekansla dogru orantilidir.

50 Hz motor igin 1 Hz'ye kadar tipik olarak % 100 moment mevcuttur.

Sabit V/IF modu
Motora uygulanan gerilim, kullanici tarafindan ayarlanan gerilim yiikseltmenin saglandigi diistik hiz haricindeki frekansla dogru orantilidir.
Bu mod, ¢oklu motor uygulamalarinda kullanilabilir.

50 Hz motor igin 4 Hz'ye kadar tipik olarak % 100 moment mevcuttur.

Karesel V/IF modu

Motora uygulanan gerilim, kullanici tarafindan ayarlanan gerilim ylkseltmenin saglandigi diisik hiz haricindeki frekansin karesi ile dogru orantilidir.
Bu mod, karesel ylk 6zellikleri tagiyan fan veya pompa ¢alistirma uygulamalarinda veya ¢oklu motor uygulamalarinda kullanilabilir.

Bu mod, ylksek baglatma momenti gerektiren uygulamalar igin uygun degildir.

24.2 RFC-A modu

Asenkron (induUksiyon) motorlar icin Rotor Aki Kontrolu (RFC-A), konum geri besleme cihazi olmadan kapali gevrim vektor kontroline neden olur.
Rotor aki kontrolii akim, gerilim ve motor hizini tahmin etmede kullanilan ana motor parametrelerini kullanarak konum geri besleme yapilmasina
ihtiyac duymadan kapali cevrim kontroll saglar. Karakteristik olarak acik ¢evrim kontrollne iliskin dengesizlikleri giderebilir; rnegin disuk
frekanslarda hafif yikli blyuk motorlari ¢alistirirken meydana gelen dengesizlikler.

2.5 Tus takimi ve ekran

Tus takimi ve ekran, kullaniciya sirticinin ¢alisma durumuyla ve hata kodlariyla ilgili bilginin yani sira parametre degistirme, surticiyl durdurma,
calistirma ve stricu sifirlama islemi yapma imkani verir.

Sekil 2-2 Commander C200/C300 tus takimi ayrintilar

Cikis dugmesi

Asag dugmesi

Baslat digmesi (yesil)

Durdur / Sifirla digmesi (kirmizi)
Yukari digmesi

Girig digmesi

ileri galistirma géstergesi

Geri calistirma gostergesi

. Tus takimi referansi gostergesi
0. Birim gostergeleri

SV NoO AN~
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2.6 Bilgi plakasi agiklamasi
Sekil 2-3 Boy 2 igin tipik suriicu deger etiketleri (C200 gosterilmistir)
Model numarasi
Onay isareti aciklamalar
-
( C200-022 00042 A C€ CE onayi Avrupa
gortim ——>200-240V  0,75kW<+— Gug degeri
L A V40 (L) Kitaner & C Isareti onay! Avustralya
4 4
Tari kod (@) | UL/ cULonay oo e
Model Girig frekansi Giig degeri
numarast / | te’ RoHS uyumlu Cin
v v
C200-022 00042 A 0,75kW sTDV40e— Tarih kodu J—
SAFETY .
Giis gerlimi — -1/ 200240V 60-60Hz  1/3ph  10.4A/5.4A%— Ticans o, (@), |islevsel givenlik ﬁ‘gr?agz
Gilas gerilimi — O/P 0-240V 3ph 4.28 ~
/,SIN 318548020 ROHS
, ' T OHS  Agiryik cal 5
num;:sr: !J»IJL.!!!IIL!LIJ!IILL 1[I0 [H[ ce @ compla Agir yUk galism [H[ Avrasya Uygunlugu Avrasya
Designad in UK, FR, CN W E

Patents: www.ctpatents.info
Kullanic Kulawuetiamanuals.info

Eguiprment R
A

Onaylar

Etiketlere iliskin daha fazla bilgi almak igin bkz. Sekil 2-1 Model numarasi, sayfa 10.

NOT
Tarih kodu formati

Tarih kodu dért rakamdan olugur. lIk iki rakam Gretim yilini ve kalan rakamlar ise siriictiniin Gretildigi yilin retim haftasini belirtir. Yeni format 2017

yilinda kullaniimaya baglanmigtir.
Ornek:

1710 olarak belirtilen tarih kodu, 2017 yilinin 10. haftasina karsilik gelir.

2.7

Sekil 2-4 Siriiciiyle birlikte sunulan opsiyonlar

Opsiyonlar

Al 485 Adaptor

Opsiyon modulu (SlI)

CT USB lletisim kablosu

Harici monte edilebilir LCD tus takimi
Al-Backup adaptéri modulu

Harici Tus Takimi RTC

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Tablo 2-1 Sistem Entegrasyonu (Sl) opsiyon modiilii tanimlama

Tip

Opsiyon modiilii Renk

Adi

Diger detaylar

Mor

SI-PROFIBUS

Profibus opsiyonu
Suricu ile iletisim icin PROFIBUS adaptori

Orta Gri

Sl-DeviceNet

DeviceNet opsiyonu
Sdricd ile iletigim igin DeviceNet adaptori

Endistriyel

Agik Gri

SI-CANopen

CANopen opsiyonu
Surtcu ile iletisim icin CANopen adaptori

haberlesme agi

Sari Yesil

SI-PROFINET V2

PROFINET V2 opsiyonu
Sdricd ile iletigim icin PROFINET V2 adaptoriu

Bej

Sl-Ethernet

Ethernet opsiyonu

EtherNet/IP, Modbus TCP/IP ve RTMoE'yi destekleyen harici
Ethernet modulu. Modiil, kuresel baglanabilirlik ve kablosuz ag
iletisimi gibi BT ag teknolojileriyle entegrasyon saglamak icin
kullanilabilir

Kizil Kahve

SI-EtherCAT

EtherCAT opsiyonu
Surtcu ile iletigim igin EtherCAT adaptéri

Otomasyon
(/O genislemesi)

Turuncu

SI-l/0

Genigletilmis 1/O (Giris/Cikig)

Asagidaki kombinasyonlari ekleyerek I/O (Giris/C1kis) kapasitesini
arttirir:

« Dijital /O (Girig/Cikis)

+ Dijital Girigler

* Analog Girigler (diferansiyel veya tek uglu)

* Roleler

Tablo 2-2 Adaptor Arayiizii (Al) opsiyon modiilii tanimlama

Tip

Opsiyon modiilii

Adi

Diger detaylar

iletisim

Al-485 adaptor

EIA 485 seri iletisim opsiyonu
RJ45 konnektori veya alternatif vida terminalleri Gzerinden
EIA 485 seri iletisim araytzi saglar

==

Al-485 24V adaptori

EIA 485 seri iletisim opsiyonu

RJ45 konnektori veya alternatif vida terminalleri Gzerinden

EIA 485 seri iletisim araylizi saglar. Ayrica 24 V Yedek besleme
girisi saglar

Yedekleme

Al-Backup adaptoéru

+24 V Yedekleme ve SD kart arayiizii
+24 V Yedek besleme girisi ve SD kart arayuzu saglar

Al-Smart adaptori

+24 V Yedekleme ve SD kart arayiizii
Parametre kopyalama igin 4 GB SD kart ve 24 V Yedekleme igin
giris ile temin edilir

Tablo 2-3 Tus takimi tanimlama

Tip

Tus takimi

Adi

Diger Detaylar

Tus takimi

Harici Tus Takimi

Harici LCD tus takimi opsiyonu
LCD ekranl harici Tug Takimi

Harici Tus Takimi RTC

Harici LCD tus takimi opsiyonu
LCD ekranli ve gergek zamanli saati bulunan harici tus takimi

14
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3 Mekanik kurulum

3.1 Kurulum / gikarma sec¢enekleri

& Sl opsiyon modiiliini kurmadan / kaldirmadan 6nce siriicliyl kapatin. Yapilmamasi durumunda triinde hasar meydana gelebilir.

Sekil 3-1 Sl opsiyon modiilii kurulumu (boy 2 - 4)

»  Geriye dogru opsiyon moduliini hafifce ederek, arkasindaki iki delidi siirlici Gzerindeki baglanti plakasi (1) ile hizalayip yerlestirin.

* Konnektor surlicliye tam olarak oturuncaya kadar (2'de) gésterildigi gibi itin, baglanti plakasinin (3) opsiyon modulund yerinde tuttugundan emin
olun.

NOT

Opsiyon modulindin sirticl igine glivenle yerlestirilmis oldugunu kontrol edin. Opsiyon modiiliiniin glvenligini saglayacagi igin galistirmadan 6nce

her zaman terminal kapagini yerine yerlestirin.

Sekil 3-2 Sl opsiyon modiiliinii gikartma (boy 2 - 4)

»  Sekilde gosterildigi gibi opsiyon moduliini suriict gévdesinden ayirmak icin baglanti plakasina (1) basin.
*  Opsiyon modilinu kendinize dogru hafifge egin ve siriici gévdesinden (2) ayirin.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu 1 5
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Sekil 3-3 Sl opsiyon modiilii kurulumu (boy 5 - 9)

A

O
—y |/
NS = |

»  Opsiyon modulinu gosterilen yone hareket ettirin (1).

*  Opsiyon modiiliini yerine oturana kadar asagdi dogru itin.

Sekil 3-4 Sl opsiyon modiiliinii gikartma (boy 5 - 9)

Yuva (2) ile hizalayarak opsiyon modilu baglanti plakasini yuvaya (2) takin. Bu detayli olarak sekilde (A'da) gosterilmigtir.

A

x|
[cooooo0!

>

GaBt

3

ass
F=n
g

s,
wern|

S

+  Sekilde (2'de) gosterildigi gibi opsiyon modilini kendinize dogru egin.
*  Opsiyon modiiliini sekilde (3'te) gosterildigi gibi yukar kaldirarak suriictiden gikartin.

Siricl gévdesindeki opsiyon modiliini gikartmak icin, detaylari sekilde (A'da) gosterildidi gibi baglanti plakasini asadi dogru bastirin (1).

16
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Sekil 3-5 AI-485/ Al-Backup Adaptoriinii siiriiciiye yerlestirme (Al-485 Adaptorii gosterilmistir)

Al-485 / Al-Backup Adaptoriiniin (1) alt tarafinda yer alan iki plastik parmagi bulun, daha sonra siricinin Ust kismindaki yayl kayar kapakta
bulunan ilgili yuvalara bu iki parmag yerlestirin.

Adaptoru sikica tutun ve asagidaki baglanti blogunu (2) ortaya ¢ikarmak igin yayh koruma kapagini suriiciiniin arka kismina dogru itin.
Adaptor konnektorl asagidaki strlicl baglantisina tam olarak yerlesinceye kadar adaptori asagdi dogru (3) bastirin.

Sekil 3-6 AI-485 / Al-Backup Adaptoriinii gikartma (Al-485 Adaptori gosterilmektedir)

[/
| el e

B

CRN
QB

X

Al-485 / Al-Backup adaptorini ¢ikartmak icgin, sekilde (1'de) gdsterilen yénde adaptori ¢ekin ve sirticiden

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu 17
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3.2 Gergek zamanh saat pili degistirme

Gercek zamanli saat 6zelligi bulunan tus takimlari,

suricu kapatildiginda saatin galismasini saglamak tzere bir pil igerir.
Pil uzun 6murladir ancak pilin degistiriimesi veya cikariimasi gerekirse
asagidaki talimatlara uyun.

Dasuk pil gerilimi tus takimi ekranindaki D disuk pil simgesiyle
gosterilir.

Sekil 3-7 Harici Tus Takimi RTC (arkadan goriiniis)

F —

/f@m LEé

A Ar

Yukaridaki Sekil 3-7, Harici Tus Takimi RTC'nin arkadan gorinisuni

gOstermektedir.

1. Pil kapagini ¢ikarmak igin yuvanin igine gosterildigi gibi (1) diiz basl
bir tornavida sokun, itin ve pil kapagdi serbest kalana kadar saat
yoénuniin tersine dogru gevirin.

2. Pili degistirin (pil tipi: CR2032).

3. Pil kapagini yerine takmak icin, yukarida 1'de anlatilan islemi
tersinden gergeklestirin.

NOT
Pilin dogru sekilde atildigindan emin olun.

18 C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2




Mekanik
kurulum

Guvenlik
Bilgileri

Urdn bilgileri Motoru

Temel
Baslarken
parametreler

calistirma

NV Medya lleri

Kartr Tumlesik PLC parametreler UL Listesi

Optimizasyon Ariza Teshis

4 Elektrik kurulumu
4.1 24 Vdc besleme

24 Vdc besleme, Al-Backup adaptoriindeki +24 V gii¢ kaynagi
terminallerine baglidir ve asagida siralanan islevlerin yerine getiriimesini
sagdlar:

* Bu besleme, sebeke gu¢ kaynagi ¢ikarildiginda suriicunun kontrol
devresinin galismasini saglamak tzere yedek gii¢c kaynagi olarak
kullanilabilir. Bu, veriyolu modiuillerinin veya seri iletisimin
galismalarini devam ettirmelerine imkan saglar. Sebeke gi¢ kaynagi
yeniden takildiginda, siriici otomatik olarak gli¢ paneli
parametrelerini yeniden baslattiktan sonra normal isletim devam
edebilir.

+  Sebeke gii¢ kaynagi mevcut degilken, surlclleri 6nceden
ayarlamak igin parametrelerin kopyalanmasi veya yiklenmesi igin
kullanilabilir. Istenirse tus takimi parametrelerin ayarlanmasinda
kullanilabilir. Ancak, sebeke glc kaynagi etkinlestiriimedigi stirece
surtict Diiguk Gerilim durumunda olacaktir, bu sebeple ariza teshisi
mumkuln olmayabilir. (24 V yedek gui¢ kaynagi girisi kullanildiginda,
glc kapatildiginda parametreleri kaydetme islemi gergeklesmez).

24 V yedek guc kaynagi calisma gerilim arahgi asagidaki gibidir:

(AR 0V (0V ortak - Kontrol terminali 1’e dahili olarak baghdir)
L¥ZA'A + 24 V Yedek besleme girisi
Nominal igletim gerilimi 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi 19,2V
Maksimum surekli isletim gerilimi 30,0V
Minimum baslatma gerilimi 12,0V
24 V'ta minimum gu¢ kaynagi gereksinimi 20W
Maksimum gu¢ kaynag surekli akim 3A
Tavsiye edilen sigorta 1A, 50 Vdc

Minimum ve maksimum gerilim degerlerine dalgalanma ve guriltu
degerleri dahildir. Dalgalanma ve girilti degerleri % 5'i gegmemelidir.

Sekil 4-1 Al-Backup adaptoriindeki 24 Vdc gii¢ kaynagi
baglantisinin konumu

NOT
24 Vdc Yedek gu¢ kaynagi tim govde boylarinda kullanilabilir.

4.2 letisim baglantilar

Bir Al-485 Adaptoriiniin takilmasi, surlclye 2 telli EIA 485 seri iletisim
arayuzi saglar. Bu, sirtict kurulumunun, igletiminin ve takibinin
gerekirse bir bilgisayar veya kontrolor tarafindan yapilmasini saglar.

Sekil 4-2 Al-485 Adaptor segeneginin yerlestirilmesi

= Il
_ ik

—

V A Hz pm %

= e\
0 =™

vy

hOD

4.2.1 EIA 485 seri iletisimi
Sirucl sadece Modbus RTU protokoliinu destekler. Baglanti ayrintilari
icin bkz. Tablo 4-1.

NOT

Sdrlclleri EIA 485 seri iletisim agina baglarken dogru ¢ift buklimla seri
iletisim portu kablo fonksiyon semasi bulunmadigindan standart
Ethernet kablolari kullanilmamalidir.

Tablo 4-1 Seri iletisim portu kablo fonksiyon semalari (RJ45)

Pin Fonksiyon

120 Q Sonlandirma direnci

RXTX

ov

+24 V (100 mA) cikis

Bagli degil

TX etkin

RX\ TX\

RX\ TX\ (sonlandirma direngleri gerekiyorsa, pin 1'e
baglayin)

@ [ N O O B[ W N =

Minimum baglanti sayisi 2, 3, 7 ve ekran.

Tablo 4-2 Seri iletisim portu kablo fonksiyon semalari
(terminal vidasi blogu)

Pin Fonksiyon
1 ov
2 RX\ TX\ (sonlandirma direnci gerekiyorsa, pin 4'e baglayin)
3 RX TX
4 120 Q Sonlandirma direnci
5 TX Etkin
6 +24 V (100 mA) cikis
NOT

RJ45 konnektéru ve terminal blogu Gzerindeki baglantilar paraleldir.
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Seri iletisim portu tek yalitimhidir ve ELV gereklilikleri karsilar.

A

UYARI

Baglanti portlarini kisisel bir bilgisayar veya PLC gibi bir
merkezi denetleyici ile beraber kullanirken, yalitim cihazi
glc kaynagi gerilimine esit bir degerdeki gerilime dahil
olmalidir. Dogru sigortalarin siirlicli girisine takildigindan ve
surucunin dogru gug kaynagi gerilimine bagli oldugundan
emin olun.

CT lletisim kablosundan farkl bir seri iletisim konvertorii
Ekstra Guvenli Dusuk Gerilim (SELV) olarak siniflandirilan
diger devrelere baglanmigsa (6r. bir kisisel bilgisayara),
SELV siniflandirmasini korumak igin bir glivenlik yalitim
bariyeri de bulunmalidir.

Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru
Bilaileri Urin bilgileri Baslarken
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma
4.2.2 EIA 485 seri iletisim portunun yalitimi

NOT

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu 0V terminalleri birbirinden ve OV
ortak terminalden yahtiimistir (boy 1 - 4). Boy 5 - 9'daki Guvenli Moment
Kapama fonksiyonu OV terminalleri kullanici OV terminalleri ile ortaktir.

Aciklama:

Terminal / fonksiyon tarafindan kontrol edilen

Hedef parametre: parametreyi belirtir

Kaynak parametre: Terminal tarafindan ¢ikartilan parametreyi belirtir

Analog - terminalin igletim modunu belirtir;
or. gerilim 0-10 V, akim 4-20 mA vb.

Dijital, terminalin isletim modunu belirtir,
(Surucl Etkilestirme terminali pozitif lojikte
sabittir).

Mod parametresi:

Yalitilmis seri iletisim baglanti kablolari surticu aracihdi ile IT
ekipmanlarina (diz Usti bilgisayarlar gibi) baglanmak Gizere
tasarlanmiglardir ve suriicl tedarikgisinden temin edilebilirler.
Detayl bilgi icin asagidakilere bakin:

Tablo 4-3 Yalitilmis seri iletisim baglanti kablosu bilgileri

Pargca Numarasi
4500-0096

Aciklama
CT USB lletisim kablosu

“Yahtilmis seri iletisim” kablosu IEC60950 standartlarinda belirtildigi gibi
3.000 m yukseklige kadar guglendirilmis yalitima sahiptir.

4.3 Kontrol baglantilar
4.3.1 Genel
Tablo 4-4 Kontrol baglantilari agagidakilerden olusur:
Fonksiyon Adet Kullanilabilir korftrol Terminal
parametreleri numarasi
L Mod, ofset, evirme,
Tek uglu analog girig 2 Olceklendirme, hedef 2.5
Kaynak, mod,
Analog gikis 1 Olgeklendirme, 7
Dijital girig 5 | Hedef, evirme 5,11,12,13, 14
Giris / Gikis modu
Dijital giris / ¢cikis 1 secimi, hedef / kaynak, 10
evirme
Maksimum referans,
Frekans girisi 1 | girig limiti, 14

Olgeklendirme, hedef

Kaynak, dlgceklendirme,
1 maksimum ¢ikis 10

PWM veya frekans

okig! frekansi, mod

Motor termistor girisi 1 Mod, tur, ha.t?. esigh 14
sifirlama esigi

Role 1 Kaynak, evirme 41

31 (STO 2 giris),
34 (STO 1 girig)

Sirlci etkinlestirme [gbévde boyu 1- 4]

(Glivenli Moment 2 31 (STO 1 girig),

Kapama) 35 (STO 2 girig)
[gévde boyu
5-9]

+10 V Kullanici gikigi 1 4

+24 V Kullanici gikigi 1 9

0V ortak 1 1

32(0V STO 2),
33 (0V STO 1)

0V Giivenli Moment [govde boyu 1- 4]

Tum analog terminal fonksiyonlari menu 7'de programlanabilir.
Tum dijital terminal fonksiyonlari (réle dahil) meni 8'de programlanabilir.

Sadece basit yalitimla (tek yalitim) kontrol devreleri suriicu
icerisindeki gli¢ devrelerinden ayrilir. Montaji yapan kisi,
harici kontrol devrelerinin, insan temasindan kaginmak
Uzere AC gli¢ kaynagi geriliminde kullaniimak tzere
siniflandirilan en az bir yalitim katmani ile (tamamlayici
yalitim) yahtildigindan emin olmalidir.
Kontrol devreleri Ekstra Guvenli Duslik Gerilim (SELV)
gibi siniflandirilan diger devrelere baglanmissa
(6r. bir kisisel bilgisayara), SELV siniflandiriimasini
saglamak iizere ilave yalitim bariyeri dahil edilmelidir.
Herhangi bir dijital giris (sirlicu etkinlestirme girisi dahil)
enduktif yikler ile paralel olarak baglanmigsa (6r. kontaktor
veya motor freni), ylikiin bobininde uygun bastirma (6r. diyot
veya varistor) kullaniimalidir. Eger bastirma kullaniimaz ise,
yuksek gerilim sigramalari surlcinln dijital giriglerinde ve
cikislarinda hasara sebep olabilir.
NOT

Motor kablosu igerisinden gegen herhangi bir sinyal kablosu

(6r. motor termistort, motor freni) kablo kapasitansi araciligiyla daha
genis darbe akimi alir. Bu gurilti akiminin kontrol sistemi boyunca
dagiimasina engel olmak i¢in bu sinyal kablolari ekrani motor kablosu
cikisina yakin topraklamaya baglanmalidir.

NOT

Glvenli Moment Kapama siirlicli etkinlestirme terminalleri sadece pozitif
lojik giriglidir (bkz. Sekil 4-4, sayfa 21).

K 2 32 (0V STO 1),
apama 36 (0 V STO 2)
[gbvde
boyu 5 - 9]
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Sekil 4-3 Varsayilan terminal fonksiyonlari Sekil 4-5 Giivenli Moment Kapama girisleri (boy 5- 9) sadece C300
STO Girig 1
sTo Ols1)»
Kanal 1 ov
1 14 41 42 U STO Girig 2 ®>
I
N - |®®®®®®®®®®®®®‘ IS8 Kanal2 ~_OV
] °
4.3.2 Kontrol terminali 6zellikleri
0V ortak
0V ortak
Analog frekans . — m— — -
referansi 1 ®P Fonksiyon | Tim harici cihazlar icin ortak baglanti
4|4
_—__
Analog frekans } halog giris
referansi 2 Varsayilan fonksiyon Frekans referansi
Giris tipi Tek kutuplu tek uglu analog gerilim veya tek
s up kutuplu diferansiyel akim
Frekans Mod kontroldi... Pr 07.007
4 Gerilim modunda igletim (varsayilan)
Tam 6lgek gerilim aralidi 0V-+10V +% 3
Maksimum ofset +30 mV
x4V e« Mutlak maksimum gerilim aralgi | -18 V - +30 V, OV ile iigili olarak
Girig direnci 100k Q
Sifir frekansta 4 Akim modunda igletim
- 0, - 0,
etkinlestirme (C200) Q[ Akim araliklar o 50 mA o gl 204 mA % 5
Maksimum ofset 250 pA
lleri galistirma NES Mutlak maksimum gerilim 18V - 430 V OV ile ilqili olarak
Geri caligtirma ®> (tersine 6n gerilim) ’ 9
Mutlak maksimum akim 25 mA
Analog girs 1/ Analog giris 1 secimi Ef giris direnci _ 165 Q
giris 2 segimi @ Tim modeller igin ortak
B - Cozinarlik 11 bit
Analog giris 2 segimi Brmek oran s
41|4 Role
Stiriicti Sorunsuz SEl (agini gerilim +10 V kullanici ¢ikigi
® o kategorisi I1) - — - m—
Varsayilan fonksiyon Harici analog cihazlar i¢in besleme

*C300 ‘Guvenli Moment Kapama'’ islevini kullanir, bu yizden
Commander C300’de terminal 11 atanmamuisgtir.

Sekil 4-4 Giivenli Moment Kapama girisleri (boy 1- 4) sadece C300

Nominal gerilim

10,2V

Gerilim toleransi

1% 3

Maksimum ¢ikis akimi

5 mA

STO Giris 1 Analog giris 2
sTO SIEl S
Kanal1 OV ® Varsayilan fonksiyon Frekans referansi
Giris tipi Tek kutuplu tek uclu analog gerilim veya
s up sadece dijital giris igin pozitif lojik
. ov SE Mod kontrold.... Pr07.011
Kanal2 STO Giris 2 Gerilim modunda igletim (varsayilan)
®> Tam 6lgek gerilim aralidi 0V-+10V+%3
Yalnizca €300 Maksimum ofset +30 mV
]
Sovent Mamert - Mutlak maksimum gerilim arali§i | -18 V- +30 V, OV ile ilgili olarak
7 Blvaanyan ook Girig direnci 100k Q
—] Cozuntrlik 11 bit
v 1 Ornek oran 4ms

Dijital modda igletim

Mutlak maksimum gerilim araligi

-18 V- +30V, 0OV ile ilgili olarak

Empedans 6,8k Q

Girig esigi 10V 0,8 V (IEC 61131-2)

o Pr 06.035 veya Pr 06.036 hedeflerine 1 ms,
rnek oran

diger hedeflerde 4 ms.
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kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
Dijital Giris 5

+24 V kullanici gikigi

Varsayilan fonksiyon

Harici diTitaI cihazlar igin gii¢ kaynagi

Varsayilan fonksiyon Frekans cikigi Terminal 14 varsayilan fonksiyon | Analog GIRIS 1/ GIRIS 2 segimi
Cikis tipi Tek kutuplu tek uclu analog gerilim Sadece dijital giris igin pozitif lojik.
o = Frekans girisi veya motor termistér girisi
I I +10V
Gerilim arahg: 0 Tip (6n gerilim igin DIN44081 ptc, KTY84,
Maksimum ofset 15 mV PT1000, PT2000 ve diger tipler) modu
Ytk direnci 22kQ segilebilir
Koruma 0V'a iligkin kisa devre Gerilim aral@ 0V -+24V
Cozundrlik % 0,1 'V'“‘.:.ak ma:‘?im“m uygulanan 18V - +30 V, OV ile ilgili olarak
Ornek oran 4 ms gerilim aralg!

Empedans 6,8 kQ

Giris esigi 10V +0,8 V (IEC 61131-2)

o Pr 06.035 veya Pr 06.036 hedeflerine 1 ms,
rnek oran

diger hedeflerde 4 ms.

Gerilim toleransi

+% 20

Maksimum ¢ikis akimi

100 mA

Koruma

Akim limiti ve hata durumu

31

(stirtict etkin)
34

Giivenli Moment Kapama fonksiyonu

(Kasa boyu 1 - 4)

Girig olarak igletim

Mutlak maksimum uygulanan
gerilim arahgi

-8V -+30V, 0V ile ilgili olarak

Empedans

6,8 kQ

algak durum maksimum gerilimi

Dijital G/C 1 Tip Sadece dijital giris icin pozitif Iojik
Varsayilan fonksiyon SIFIR FREKANSTA cikis Gerilim araligi oV -+24V
Pozitif lojik dijital girisi, pozitif lojik gerilim Mutlak maksimum uygulanan gerilim 30V
Tip kaynag girisi. —— —
PWM veya frekans ¢ikis modlari segilebilir. ;(I)IJ_I: E$EIL e Tk = 10V
Giris /gikis mod kontrold... Pr 08.031 ve FL eye ligan devre digi birakma | g

Empedans

15 V'ta >4 mA, 30 V'ta <15 mA,
(IEC 61131-2, tip 1 standardina gore)

SIL3 and PL e'ye iligkin devre disi

birakma algak durum maksimum akimi

0,5 mA

Girig esigi

10V £0,8 V (IEC 61131-2)

Cikig olarak igletim

Nominal maksimum ¢ikis akimi

50 mA

Maksimum ¢ikis akimi

100 mA (+24 V cikis dahil toplam)

Tim modeller icin ortak

Gerilim arahgi

0V -+24V

Pr 06.035 veya Pr 06.036 hedeflerine 1 ms,

Yanit siresi

Nominal: 12 ms
Maksimum: 20 ms

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu

, guvenlikle ilgili uygulamalarda suriicinin
motorda ¢ok ylksek butlnliik seviyesine sahip bir moment olusturmasini
onlemek igin kullanilabilir. Komple sistemin ilgili giivenlik standartlarina gére
emniyetli ve dogru sekilde tasarlanmis olmasini saglamak, sistem tasarimcisinin
sorumlulugundadir. Giivenli Moment Kapama fonksiyonu istenmiyorsa, bu
terminaller siirlicii etkinlestirilmesinde kullanilir.

Ornek oran diger hedeflerde 4 ms
Role baglantilar
Dijital Giris 2
Dijital Giris 3 Varsayilan fonksiyon Siiriicii Sorunsuz gostergesi
— S 240 Vac, asiri gerilimde kurulum
Dijital Girig 4 Kontak gerilimi degeri kategorisi Il
C200: Etkin 2AAC240V

Terminal 11 varsayilan fonksiyon

C300: Atanmamisg

Terminal 12 varsayilan fonksiyon

ILERI GALISTIRMA girisi

Terminal 13 varsayilan fonksiyon

GERI GALISTIRMA girisi

Tip

Sadece dijital girigler icin pozitif lojik

Gerilim araligi

0V -+24V

Mutlak maksimum uygulanan
gerilim aralig

-18 V- +30V, OV ile ilgili olarak

Empedans 6,8 kQ

Giris esigi 10V 0,8 V (IEC 61131-2)

- Pr 06.035 veya Pr 06.036 hedeflerine
Ornek oran

1 ms, diger hedeflerde 4 ms.

Maksimum kontak akim degeri

4 ADC 30V direng gdsteren yik
0,5 ADC 30 V endiiktif ylik
(L/R =40 ms)

Tavsiye edilen minimum kontak akim
degeri

12V 100 mA

Kontak trt

Normalde agik

Varsayilan kontak durumu

Glg uygulandiginda ve suruci
sorunsuz oldugunda kapaldir

Glincelleme orani

1ms

0V STO2 (Govde boyu 1 - 4) sadece C300

Fonksiyon

STO2 igin ortak baglanti

0V STO1 (Govde boyu 1 - 4) sadece C300

Fonksiyon

STO1 igin ortak baglanti
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%QVgnlik Uriin bilgileri Mekanik m Baglarken Temel Motoru
ilgileri kurulum parametreler| calistirma
Giivenli Moment Kapama fonksiyonu

(surici etkin) sadece C300
(Gévde boyu 5 - 9)
Tip Sadece dmtal giris icin pozitif Ioka
Gerilim araligi oV -+24V
Mutlak maksimum uygulanan gerilim 30V
Lojik Esigi 10V+5V
SIL3 ve PL e'ye iligkin devre disi birakma 5V

algak durum maksimum gerilimi

15 V'ta >4 mA, (IEC 61131-2

Empedans standardina gére, tip 1, 3,3 kQ)

SIL3 and PL e'ye iligkin devre digi

birakma algak durum maksimum akimi 0.5 mA

Makine Uygulamalari

Guvenlik bileseni olarak kullanilan Guivenli Moment Kapama fonksiyonu
Yetkili Kurum TGV Rheinland tarafindan degerlendirilmigtir:

Istenmeyen motor galisimini engelleme: Giivenlik fonksiyonu olan
“Giivenli Moment Kapama” Kategori 4’e kadar olan uygulamalarda
kullanilabilir. EN ISO 13849-1 standardina gére PL e, EN 61800-5-2/
EN 62061/ IEC 61508 standardina gére SIL 3 ve EN 81-1 ve EN81-2
standardina gére kaldirag uygulamalari.

Tip incelemesi _ Govde

sertifika numarasi Yayin tarihi Modeller boylari
01/205/5387.02/18 16-08-2018 C300 5-9
01/205/5383.03/18 16-08-2018 C300 1-4

Nominal: 6 ms arasinda arttirin

Yanit siiresi Maksimum: 20 ms

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, guvenlikle ilgili uygulamalarda siirticiiniin
motorda gok yiiksek bitlnllk seviyesine sahip bir moment olusturmasini
onlemek igin kullanilabilir. Komple sistemin ilgili gtivenlik standartlarina gére
emniyetli ve dogru sekilde tasarlanmis olmasini saglamak, sistem tasarimcisinin
sorumlulugundadir. Glivenli Moment Kapama fonksiyonu istenmiyorsa,

bu terminaller surrtict etkinlestiriimesinde kullanilir.

| Fonksiyon
| Fonksiyon

0V STO1 (Govde boyu 5 - 9) sadece C300
| STO1 igin ortak baglanti

0V STO2 (Govde boyu 5 - 9) sadece C300
| STO2 igin ortak baglanti

Bir ariza sirasinda yangin tehlikesini 6nlemek igin,
réle devresine bir sigorta veya asiri gerilim koruyucusu

takilmahdir.
44 Givenli Moment Kapama (STO)

(sadece C300)

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu, suriictiniin motorda ¢ok yuksek
batunlik seviyesine sahip bir moment Gretmesini dnler.

Makinenin giivenlik sistemine eklemeye uygundur. Ayrica, klasik striict
etkinlestirme girisi olarak da kullanima uygundur.

Guvenlik fonksiyonu, STO girisi kontrol terminali 6zelliklerinde belirtildigi
gibi dUsuk lojik durumunda oldugunda etkinlesir. Fonksiyon, asagida
belirtildigi sekilde EN 61800-5-2 ve IEC 61800-5-2 standartlarina uygun
olarak tanimlanir. (Bu standartlarda, suriict tarafindan sunulan
guvenlikle ilgili fonksiyonlar PDS(SR) olarak anilacaktir):

'Motorda devire (veya lineer motorda harekete) neden olan gliic motora
uygulanmaz. PDS(SR), moment Ureten enerijiyi (veya lineer motorda
kuvveti) motora géndermez.

Bu giivenlik fonksiyonu, IEC 60204-1 standardi durdurma kategorisi 0'a
gore bir kontrolsiiz durdurma iglemine iligkindir.

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu, asenkron motorlu evirici siriciiye
6zgu, evirici devrenin devamli diizguin aktif davranisi olmaksizin
moment Uretilemez 6zelligini kullanir. Evirici glic devresinde meydana
gelen tim arizalar moment Uretiminde kayba neden olur.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu arizalara karsi emniyetlidir;
Guvenli Moment Kapama girisinin baglantisi kesildiginde, stricudeki
bilesenlerin bir kombinasyonu basarisiz olsa dahi surticii motoru
galistirmaz. Cogu bilesen arizalari galigmayan siriiciden kaynaklanir.
Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, surtctiniin yazihmindan
bagimsizdir. Bu 6zellik, motorun ¢alisimini engellemek Gzere asagida
siralanan standartlarin gerekliliklerini karsilar.

Bu sertifika, T4V Rheinland’in http://www.tuv.com adresindeki internet
sayfasindan indirilebilir.

TUV Rheinland tarafindan dogrulanan Giivenlik Parametreleri:
IEC 61508-1 - 07 / EN 61800-5-2 / EN 62061 standardina gore

Tip Deger SIL 3 toler.ans Govde
yuzdesi boylari
Do | o
Yiiksek yogunluklu veya devamli isletim modu
PFH (1/s) 9,61x 10" 1/s <% 1 1-4
PFH (1/5)$ 4,16 x 10" 1/s <% 1 5-9
Dusik yogunluklu isletim modu (EN61800-5-2 standardina gore
olmayan)
PFDavg 8,4 x 10 <%1 1-4
PFDavg 3,64 x 108 <% 1 5-9
EN ISO 13849-1 standardina goére
Tip Deger Siniflandirma

Kategori 4
Performans Seviyesi (PL)$ e
MTTFp (STO1) >2500 yil Yiiksek
MTTFp (STO2) >2500 yil Yiiksek
MTTFp (Tek kanal STO) >2500 yil Yiksek
DCayqg 2% 99 Yiksek
Gorev slresi 20 yil

NOT

24 \'ta olgulen tip 1 dijital girisler icin lojik seviyeleri IEC 61131-2:2007
standardi gerekliliklerini karsilamaktadir. SIL3 ve PL e elde etmek igin
disUk lojik maksimum seviyesi 5 V ve 0,5 mA'dir.

Kaldira¢ (Asansor) Uygulamalari

Kaldirag (asansor) uygulamalarinda guvenlik bileseni olarak kullanilan
Glvenli Moment fonksiyonu bagimsiz Yetkili Kurum TGV Nord tarafindan
degerlendirilmigtir:

Giivenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu olan Commander serisi
stirticiilerde “Uygulama kosullari"nda belirtildigi gibi uygulanirsa,
EN81-1, EN81-2, EN 81-50 ve EN60664-1 standartlarinin giivenlik
gereksinimlerini karsilarken 95/16/EC sayili Yénetmeligin gereksinimleri
ile uyumlu hale gelir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Givenlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru
Bilgileri 9 kurulum kurulumu s parametreler| calistirma
Uygunluk Sertifikas| numarasl Yayin tarihi Modeller
44 799 13196202 08-04-2015 C300

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, uygulanmadigi takdirde glvenlik
uygulamalari igin gerekecek olan 6zel giivenlik kontaktdrleri dahil olmak
Uzere elektro mekanik kontaktorlere olan ihtiyaci ortadan kaldirmak igin
de kullanilabilir.

Daha fazla bilgi igin, striiciinlin tedarikgisiyle irtibata gegin.
UL Onay!

Givenli Moment Kapama fonksiyonu bagimsiz olarak Underwriters
Laboratories (UL) tarafindan degerlendirilmistir. Cevirimici sertifika
(sari kart) referansi: FSPC.E171230.

UL tarafindan dogrulanan Giuivenlik Parametreleri:
IEC 61508-1 - 7 standardina gére

ﬁp Beger

Glvenlik Degeri SIL3

SFF > % 99

PFH (1/s) 4,43x 10710 1/s
(< % 1 SIL 3 toleransi)

HFT 1

Beta Faktoru % 2

CCF Belirtimemis

EN ISO 13849-1 standardina gore

ﬁp Deger

Kategori 4

Performans Seviyesi (PL) e

MTTFp 2574 yil

Ariza teghis kapsami Yiksek

CCF 65

iki kanalli Giivenli Moment Kapama

Commander C300 modellerinde iki kanalli STO mevcuttur.

iki kanalli STO’da tamamen bagimsiz iki kanal bulunur.

Her bir giris yukarida aciklanan standart gereksinimlerini karsilar.

Giriglerden biri veya her ikisi lojik alcak duruma ayarlanmis ise,
motorun galisimina izin verecek tek bir hata surlictde gerceklesmez.

Standart gereksinimlerinin karsilamasi igin her iki kanali kullanmasi
gerekli degildir. Kanallarin amaci, iki kanala ihtiya¢ duyan ve kablo
arizalarina karsi koruma saglayan makine giivenlik sistemlerine baglanti
imkani olusturmaktir.

Ornegin, her kanal giivenlik ile ilgili kontrolér, bilgisayar veya PLC'nin
dijital cikigina baglanirsa, bir gikista tespit edilen bir arizada surucu diger
cikislar boyunca glvenle devre disi birakilabilir.

Bu kosullarda, giivenlik fonksiyonun kaybolmasina sebep olan, or.
surticinun yanhslikla etkin hale gegiriimesi gibi, tek kablo hatasi yoktur.

iki kanalli igletimin istenmedigi durumlarda, iki giris birlikte baglanarak
tek bir Glvenli Moment Kapama girisi olusturulabilir.

Guvenli Moment Kapama girisinden bir kisa devre, 5 V'tan az DC gug
kaynagina gittiginde strucunin etkinlestirilebilecegdi unutulmamalidir.

Bu kablolarda bir arizaya sebep olabilir. Bu durum EN ISO 13849-2
standartlarina goére korumali bir kablonun kullaniimasi ile ortadan
kaldirilabilir. Kablolar asagidaki yontemlerden biri ile korunabilir:

+ Kabilolari, ayrilmis bir kablo kanalina veya diger mahfazalara
koyarak.

veya

+ Kablolara, pozitif-lojik topraklama kontrol devresinde topraklamal
ekran saglayarak. Elektrik hatasindan meydana gelebilecek bir
zarari 6nlemek Uzere koruma ekrani konulmustur. EMC 6zel
onlemlerini gerektirmeyen uygun bir ydntemle topraklanmis olabilir.

Giivenli Moment Kapama fonksiyonu yanit siiresine dikkat edin ve
giivenlik kontrolorlerini otomatik test sonuglari ile birlikte kullanin:
Guvenli Moment Kapama, 1 ms'den uzun bir yanit slresi olacak sekilde
tasarlanmistir; bu sebeple darbe genisligi 1 ms'yi gegmeyen, sonuglari
dinamik test sonuglarina bagl olan guvenlik kontrolérleri ile uyumludur.

Guvenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli
egitimi almis, yeterli deneyime sahip personel tarafindan
gerceklestiriimelidir. Guivenli Moment Kapama fonksiyonu,
eksiksiz bir glivenlik sistemine dogru bir sekilde dahil
edildiginde makineye guivenlik saglar. Sistem, emniyetsiz bir
islemin reziduel riskinin uygulama icin kabul edilebilir bir
seviyede oldugunu teyit etmek igin bir risk
degerlendirmesine tabi tutulmalidir.

UYARI

Givenli Moment Kapama elektrik yalitimini saglamaz.
Sdricunin gig kaynagi baglantisi, glig baglantilarina erigim
saglanmadan 6nce, onaylanmis bir elektrik yalitma cihaziyla

UYARI . o
kesilmelidir.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu suricinin galigmasini
engeller, bu frenlemenin engellenmesini de igerir.
Sirtcinun ayni galigma sirasinda hem frenleme hem de
Guvenli Moment Kapama islemi yapmasi gerekiyorsa

(6r. acil durdurma igin) stirictinlin frenlemeden sonra uygun
bir stire boyunca devre digi birakilmasini saglamak igin bir
glvenlik zamanlama rélesi veya benzer bir cihaz kullaniimasi
gerekir. Surtclideki frenleme fonksiyonu arizalara karsi
guvenli olmayan bir elektronik devreyle saglanir.

Frenleme bir glivenlik gereksinimi ise bagimsiz arizalara
karsi glivenli frenleme mekanizmasiyla desteklenmelidir.

> >

UYARI

Givenli Moment Kapama fonksiyonunun disik guvenli
(devre disi) modu igin 5 V maksimum izin verilen gerilim
degerinin uygulandigina dikkat edilmesi gerekir. 0V'luk
baglantidaki gerilim dismelerinin herhangi bir yikleme
durumunda bu degeri asmamasi igin surlici baglantilar
ayarlanmalidir. Guvenli Moment Kapama devrelerinin,
suriictideki terminal 32 ve 33'e (boy 1-4) ve terminal 32 ve
36’ya (boy 5-9) baglanmasi gereken 6zel 0V'luk iletkenler ile
birlikte temin edilmesi dnemle tavsiye edilir.

UYARI

i

Giivenli Moment Kapama fonksiyonunu devre digi birakma

Surucilerde Guvenli Moment Kapama fonksiyonunu devre digi
birakacak bir 6zellik bulunmaz; ér. bakim amagl durumlarda.
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Tablo 5-1 T k kran fi |
5 Ba§|arken ablo 5 us takimi ekran formatlar
Ekran formatlan Deger
Bu bélimde sirlictunin kullanici arayuzleri, meni yapisi ve glvenlik Standart 10099
duzeyleri agiklanmistir. Tarih 31.12.11 veya 12.31.11
5.1  Gosterge panelini anlama Saat 12.34.56
Karakter ABCDEF
5.1.1 Tus Takimi i 3
Tus Takl_r.nlue!fra?.nl 6 rakamli LED ekrans!ap olusur. ) 1P Adresi 192.168 88.1
Ekran, surtctnin durumunu veya menuyu ve o anda duzenlenen VIAC Adresi 5710203 04.05.06%
parametre numarasini gosterir. _ resl o o
Opsiyon moduli menust (S.mm.ppp) sadece opsiyon moduli takildiysa Strim numarasi 01.2345
gOsterilir. Burada S opsiyon modilinin yuva numarasini, mm.ppp ise * Alternatif ekran
opsiyon modiiliinin dahili mendlerinin ve parametrelerinin menu ve
parametre numarasini belirtir. 5.2 TU§ takiminin kullanimi

Sekil 5-1'de gosterildigi gibi, ekranda ayrica birimleri ve durumlari
gOsteren LED gostergeler de bulunur.

Sdrlcu agildiginda ekran Agma Sirasinda Gésterilen Parametre
(11.022) ile tanimlanan agma parametresini gosterir.

NOT

Sdrlcu galisirken ekranda gosterilen Durum Modu Parametreleri
(Pr 22 ve Pr 23) degerleri arasinda ¢ikis diigmesi kullanilarak gegis
yapilabilir.

Sekil 5-1 Tus takimi ayrintilari

Cikis dugmesi

Asagi dugmesi

Baslat diigmesi (yesil)

Durdur / Sifirla digmesi (kirmizi)
Yukari dugmesi

Girig digmesi

ileri galistirma gostergesi

Geri galistirma gostergesi

. Tus takimi referansi gostergesi
10. Birim gostergeleri

©COENOOA®N =

NOT

Siiriictiyl sifirlamak igin, kirmizi renkli Durdur @ digmesi de
kullanilir.

Asagida Tablo 5-1'de gosterildigi gibi tus takimi ekraninda parametre
degeri dogru olarak géruntulenir.

5.2.1 Kontrol tuslari

Tus takimi sunlardan olusur:

* Yukari ve asagi gezinme dugmesi: Parametreler arasinda gezinmek
ve parametre degerlerini degistirmek icin kullanihr.

»  Girig dugmesi - Veri girisi yaninda parametre diizenleme ve
goruntuleme modu arasinda degisim yapmak igin kullanilir.
Ayrica bu digme, yuva meniisii ve parametre ekrani arasinda segim

yapmak igin de kullanilir.

*  Cikis digmesi: Parametre diizenleme veya goruntileme modundan
ctkis yapmak igin kullanilir. Parametre diizenleme modunda,
parametre degerleri diizenleniyor ve ¢ikis digmesine basiliyorsa,
parametre degeri dizenleme moduna giriste sahip oldugu degere

getirilir.

» Bagslat digmesi: Tus takimi modu segildiyse bir ‘Calistir’ komutu

saglamak igin kullanilir.

*  Durdur/ Sifirla digmesi: Surticlyi sifirlamak igin kullanilir.
Tus takimi modunda ‘Durdur’ komutu igin kullanilabilir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Parametreyi segmek igin
veya tusuna basin

Parametre degerini géruntilemek
icin [l tusuna basin

.

Parametre Degeri

<

%‘.“"?“".k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik — [CYNNISI  Temel Motoru | o iizasyon| NV Medya | ek pLe|  Mler Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Sekil 5-2 Ekran modilan
Durum P
Modu [T h
Parametre Goriintileme Modu'na Durum Modu'na geri dénmek
gegmek icin tusuna basin igin tusuna basin
l A
orinttiome REREIIN
Gériintiilleme b
Modu

Parametre Goériintileme Modu'na
geri donmek igin M=l tusuna basin

A

<

Goruntiileme

Duzenleme Modu'na

gecmek igin
tusuna basin

l

Parametre Degeri Goruntilemeye geri donmek icin

st tusuna basarak yeni degeri saklayin,

M0 tusuna basarak yeni degeri yok sayin ve
parametreyi diizenleme éncesi degerine dénduriin

I

veya tusunu basili tutmak degeri

artirir veya azaltir

Diizenleme Modu (Dizenlenen rakam yanip séner)

NOT

Pr 10 parametresi tim menlleri gosterecek sekilde ‘ALL’ olarak ayarlandiysa yukari ve asagi gezinme digmeleri yalnizca mendler arasinda hareket
etmek icin kullanilabilir. Bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve givenlik, sayfa 29.

Sekil 5-3 Mod ornekleri

1 Parametre goriintileme modu: Okunabilir / yazilabilir veya Salt
okunur

2 Durum modu: Surtici Sorunsuz durumu

Siruclide bir sorun yoksa ve parametreler diizenlenmiyor veya
go6runtulenmiyorsa, ekran asagidakilerden birisini géruntiler:
‘inh’, ‘rdy’ veya durum modu parametre degeri.

3 Durum modu: Hata durumu

Surlcu hata durumundayken, ekran suriiciinin hata durumunda
oldugunu ve hata kodunu goérintiler. Hata kodlari hakkinda daha fazla
bilgi almak igin, bkz. kisim 12.4 Hatalar, Alt hata numaralari, sayfa 149.

4  Durum modu: Alarm Durumu
Bir ‘alarm’ durumunda ekran, surict durumu parametre degeri ve alarm
arasinda yanip soner.

Parametre degerlerini, dikkatle hesaplamadan degistirmeyin,
yanlis degerler hasara veya glivenlik tehlikesine yol agabilir.

A

UYARI

NOT
Parametre degerlerini degistirirken, yeniden girilmesi
gerekebileceginden, yeni degerleri not edin.

NOT
Sdrlcu yeniden baslatildiktan sonra yeni degerlerin uygulandigindan

emin olmak igin yeni parametre degerleri kaydedilmelidir. Bkz. kisim 5.7
Parametreleri kaydetme, sayfa 28.
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5.3 Meni yapisi
Sdrlcli parametre yapisi, menller ve parametrelerden olusur.

Sdricd ilk agildiginda sadece Menii 0 goérintilenebilir. Yukari ve asagi
ok tuglari, parametreler arasinda gezinmek igin kullanilir ve Pr 10
parametresi tim menduleri gdstermek lUzere ‘All’ olarak ayarlandiktan
sonra yukari ve asagi gezinme tuslari meniler arasinda gezinmek igin
kullantlir.

Ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik,
sayfa 29.

Meniiler ve parametreler iki yonde de ilerler. Ornegin son parametre
gOruntuleniyorsa, bir kez daha basiimasi, ekranin kaymasina ve ilk
parametreyi gostermesine neden olacaktir.

Siricl, mendler arasinda gegis yaparken, belirli bir menlde en son

hangi parametrenin goériintiilendigini hatirlar ve bu parametreyi gosterir.

5.4 Meniu 0

Men 0, ortak kullanilan gesitli parametreleri, surticinin temel kolay
kurulumu igin bir araya getirmekte kullanilir. Menl 0'da goriintiilenen
parametreler Menl 22'de yapilandirilabilir.

Uygun parametreler, ileri mentlerden Menu 0'a kopyalanir ve béylece

her iki konumda da mevcut olur.
Ayrintili bilgi igin, bkz. Bélim 6 Temel parametreler, sayfa 31.

Sekil 5-4 Menii 0 kopyalama

5.5 Geligmis meniuler

Gelismis mentiler, siricunin belirli bir islev veya 6zelligine uygun grup
veya parametrelerden olusur. Menu 0 - 24, Tus takiminda
goruntulenebilir.

Opsiyon modulu menusu (1.mm.ppp) sadece opsiyon modulu takiliysa
gosterilir. Burada ‘1’ opsiyon modilinin yuva numarasini, ‘mm.ppp’ ise
opsiyon modulindn dahili mendlerinin ve parametrelerinin meni ve
parametre numarasini belirtir.

Tablo 5-2 Gelismis menii agiklamalan

Menii 2
02.021 10,0
L~ N
Menii 0 / :
: Menii 11
04 : 10,0
05 : AV«

06 : 4,1 \
PN 11.034 AV

Menii 5

05.007: 4,1

Menii Aciklama
0 Hizli/kolay programlama igin ortak kullanilan temel kurulum
parametreleri
1 Frekans referansi
2 Rampalar
3 Frekans kontrolu
4 Moment ve akim kontrolu
5 Motor kontrolu
6 Siralayici ve saat
7 Analog I/O (Giris/Cikig)
8 Dijital I1/0 (Girig/Cikis)
9 Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam,
zamanlayicilar
10 Durum ve hatalar
11 Sirict kurulumu ve tanimlamasi, seri iletisim
12 Esik algilayicilar ve dedisken segiciler
14 Kullanici PID kontrol6ri
15 Opsiyon modili yuva 1 kurulum menUsi
18 Genel opsiyon moduli uygulama menisi 1
20 Genel opsiyon moduli uygulama menusu 2
21 Ikinci motor parametreleri
22 Meni 0 kurulumu
24 Opsiyon modiili yuva 1 uygulama menisi
Yuva 1 | Yuva 1 opsiyon menileri*

* Yalnizca opsiyon modiilleri takildiginda gosterilir.
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5.5.1 Ekran mesajlari

Asagidaki tabloda sirtci tarafindan géruntilenebilecek gesitli olasi
animsatici ifadeler ve anlamlari gosterilmistir.

Tablo 5-3 Durum gostergeleri

Siiriici
cikis kati

Dizi

Aciklama

Surict engelleniyor ve galigtirilamiyor.
Guvenli Moment Kapama sinyali
Glivenli Moment Kapama terminallerine
uygulanmaz veya Pr 06.015
parametresi 0'a ayarlanir. Strlicinun
calismasini engelleyen diger durumlar,
Durumlari Etkinlesgtir (06.010)
parametresinde bit olarak gdsterilir.

Devre digi

Siruci, artik calismaya hazirdir. Suricu
etkinlestirme aktif haldedir ancak stiriict
evirici aktif degildir ¢inku nihai strtcu
calistirma aktif degildir.

Hiz sifirda tutularak surtcd durdurulur.
Gug besleme kaybi durumu tespit edildi.

Sirici, dc enjeksiyon frenlemesi
uyguluyor.

Suriicu hata verdi ve artik motoru
kontrol etmiyor. Koruma kodu,
ekranda gorintulenir.

Devre disi

Etkinlestirildi
Etkinlestirildi

Etkinlestirildi

Devre disi

Sirici, disuk gerilim veya yuksek
gerilim modunda alcak gerilim
durumundadir.

Motor 6n 1sitma fonksiyonu etkin.

Devre disi

Etkinlestirildi

5.5.2 Alarm goéstergeleri

Alarm, ekranda surlcl durumu dizisiyle alarm dizisini d6ntisimlu olarak
veren bir gostergedir. Alarm dizileri, bir parametre diizenlendigi sirada
gorintilenmezler.

Tablo 5-4 Alarm gostergeleri

Alarm dizisi Aciklama

Fren direnci asin yukli. StrGcudeki Fren Direnci
Termal Akiimiilatérii (10.039), strtctnun hata
verecegi degerin % 75,0'ina ulasti.

Suructideki Motor Koruma Akiimiilatérii (04.019),
suriiciiniin hata verecegi degerin % 75,0'ina ulast
ve surucldeki yik % 100'den fazla.

Sirucude asir Isinma. Surtcudeki Sdrdicti Termal
Hata Seviyesi Yiizdesi (07.036) % 90'dan fazla.
Otomatik ayarlama proseduru baslatildi ve otomatik
ayarlama gergeklestiriliyor.

Limit anahtari etkin. Motoru durdurmaya yarayan bir
limit anahtarinin aktif oldugunu gdsterir.

Opsiyon yuvasi alarmi.

Dusuk gerilim modu. Bkz. Diistik AC Alarmi
(10.107).

Akim limiti aktif. Bkz. Akim Limiti Aktif (10.009).
24V Yedekleme mevcut degil. 24V Alarm Kaybi
Etkinlestirme (11.098) parametresine bakin.

24.LoSt

5.6 isletim modunu degistirme

Prosediir
Asagidaki proseduru, sadece farkli bir isletim modu gerektiginde
kullanin:

1. Surucunin etkinlestiriimediginden emin olun, 6r. striict engellenmis
veya dusiik gerilim durumunda.
2. Pr 79 parametresi ayarini agagidaki sekilde degistirin:

Pr 79 ayari isletim modu
m 1 Acik cevrim
B z R

ikinci siitundaki rakamlar, seri iletisim kullanildiginda gegerlidir.

NOT
isletim modu degistirildiginde bir parametre kaydi gergeklestirilir.
3. Asagidakilerden birini yapin:

« Kirmizi sifirlama diigmesine basin.

» Seriiletisim tUzerinden Pr 10.038 parametresini 100'e ayarlayarak
surtictyu sifirlayin.

5.7 Parametreleri kaydetme

Meni 0'da bir parametre degistirilirken, parametre diizenleme
modundan parametre goérintileme moduna geri ddnmek igin,

Girig dugmesine [\ basildiginda yeni deger kaydedilir.

Parametreler ileri menilerde degistirildiyse, degisiklik otomatik olarak
kaydedilmez. Bir kaydetme islemi yurutiimelidir.

Prosediir

1. Pr 00 veya Pr mm.000 parametresinde ‘Save’ (Kaydet)

6desini secin (alternatif olarak Pr 00 veya Pr mm.000 parametresine

1001 degerini girin).

Asagidakilerden birini yapin:

+ Kirmizi sifirlama digmesine basin.

»  Seriiletisim tGzerinden Pr 10.038 parametresini 100'e ayarlayarak
suricuyu sifirlayin.

5.8

N

Varsayilan parametre degerlerini geri
yukleme

Varsayilan parametre degerlerini bu yontemle geri yuklemek, varsayilan
degerleri sirtcinun bellegine kaydeder. Kullanici giivenlik durumu
(Pr 10) ve Kullanici giivenlik kodu (Pr 25) bu igslemden etkilenmez.

Prosediir

1. Sdrucinin etkinlestiriimediginden emin olun, or. siirlici engellenmis
veya dusuk gerilim durumunda.

2. Pr00 veya Pr mm.000 parametresinde ‘Def.50’ veya ‘Def.60’
6desini segin. (alternatif olarak, Pr 00 veya Pr mm.000
parametresine 1233 (50 Hz ayarlari) veya 1244 (60 Hz ayarlari)
girin).

3. Asagidakilerden birini yapin:

« Kirmizi sifirlama diigmesine basin.

»  Seriiletisim tizerinden Pr 10.038 parametresini 100'e ayarlayarak
suricuyu sifirlayin.
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5.9 Parametre erigsim seviyesi ve guvenlik

Parametre erigim seviyesi, kullanicinin sadece Men(i 0'a mi, yoksa
Meni O'a ek olarak tim ileri menulere mi (Menu 1 - 24) erigsecegini
belirler.

Kullanici Guvenligi, erisimin kullaniciya salt okunur mu yoksa okunabilir
yazilabilir mi olacagini belirler.

Tablo 5-5'de gosterildigi Uzere, gerek Kullanici Glvenligi gerekse
Parametre Erisim Seviyesi, birbirinden bagimsiz galisabilir.

Tablo 5-5 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik

Kullanici
%T::E::ILI: SIZ:/I?yI;nsi Mendi 0 durumu mec;?]hc?:::fmu
(Pr10)
0 LEVEL.1 RW Gortinmuyor
1 LEVEL.2 RW Gortinmiyor
2 ALL RW RW
3 StAtUS RW Gortinmiyor
4 no.Acc RW Gorinmuyor

Surucinin varsayilan ayarlari Parametre Erisim Seviyesi: LEVEL.1 ve
Kullanici Guvenligi Agik or. tim gelismis mentler géruntilenmiyor halde,
Meni 0'a okunabilir / yazilabilir erisim.

5.9.1 Kullanici Giivenligi Seviyesi / Erigim Seviyesi

Surucul, Kullanici Glvenligi Durumu (Pr 10) parametresi yardimiyla
kullanici tarafindan ayarlanabilecek farkh giivenlik seviyeleri saglar;
bunlar agagdidaki tabloda gosterilmistir.

Kullanici
Giivenlik
Durumu Aciklama
(Pr 10)
LEVEL.1 (0) |Sadece Meni 0’da ilk 10 parametreye erigimi saglar.
LEVEL.2 (1) | Meni 0’da tim parametrelere erisimi saglar.
ALL (2) Tudm mendilere erisimi saglar.
Tus takimi durum modunda kalir ve Menu 0’da
StAtUS (3) | sadece ilk 10 parametre gorintilenebilir veya
duzenlenebilir.
Tus takimi durum modunda kalir ve Menu 0’'da
no.Acc (4) sr?!dece ilk 1.0. par:’:lrpefre goruntulengblllr v.ey.a
dizenlenebilir. Strticti parametrelerine iletisim
arayizu ile erigilemez.

5.9.2 Kullanici Giivenligi Seviyesini /

Erigim Seviyesini Degistirme
Glvenlik seviyesi, Pr 10 veya Pr 11.044 parametreleri ayarlanarak

belirlenir. Glvenlik Seviyesi, Kullanici Giivenlik Kodu ayarlanmis olsa
bile, tus takimi kullanilarak degistirilebilir.

5.9.3 Kullanici Gilivenlik Kodu

Kullanici Givenlik Kodu, ayarlandiginda, herhangi bir meniide herhangi
bir parametreye yazma erisimini engeller.

Kullanici Giivenlik Kodunu Ayarlama
Pr 25 parametresine 1 ila 9999 arasinda bir deger girin ve D

digmesine basin; guvenlik kodu artik bu degere ayarlanmistir.
Guvenligi etkinlestirmek icin, Glvenlik seviyesi Pr 10 parametresinde
istenen seviyeye ayarlanmalidir. Strici sifirlandiginda, glivenlik kodu
etkinlestiriimis ve surlcu, LEVEL.1'e geri ddbnmdus olacaktir.

Pr 25 parametresi degeri, glivenlik kodunu gizlemek tzere 0'a
donecektir.

Kullanici Giivenlik Kodunu A¢gma

Diizenlenmesi gereken bir parametreyi segin ve [\ digmesine
basin, ekranda ‘Co’ mesaji gorintilenir. Glivenlik kodunu ayarlamak icin
ok tuslarini kullanin ve D digmesine basin. Dogru guvenlik kodu

girildiginde ekran, diizenleme modunda segilen parametreye geri
doénecektir.

Dogru olmayan guvenlik kodu girilirse, ‘Co.Err’ mesaji gérintulenir ve
ekran parametre gortntileme moduna geri déner.

Kullanici Giivenligini Devre Digi Birakma
Onceden ayarlanmig giivenlik kodunun kilidini yukarida aciklandigi

sekilde agin. Pr 25 parametresini 0'a ayarlayin ve (__\ digmesine
basin. Kullanici Guvenligi artik devre disidir ve surticlye her eneriji
verilisinde, parametrelere okunabilir/yazilabilir erisime olanak tanimak
icin kilidinin yeniden agilmasi gerekmeyecektir.

5.10 Parametreleri sadece varsayilan

olmayan degerlerle goriintiileme

Pr 00 parametresinde ‘diff.d’ 6gesi secildiginde (Alternatif olarak, Pr 00
parametresine 12000 girerek), kullanicinin gorebilecedi parametreler
varsayilan olmayan deger iceren parametreler olur. Bu iglev, etkin hale
gelmek igin bir strlcu sifirlamasi gerektirmez. Bu islevi devre disi
birakmak igin, Pr 00 parametresine geri déniin ve ‘none’ (Yok)

Ogesini segin (alternatif olarak 0 degerini girin). Bu islevin, etkin erigim
seviyesinden etkilenebilecegine dikkat edin, erisim seviyesi hakkinda
ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik,
sayfa 29.

5.11  Sadece hedef parametreleri

goriintiileme

Pr 00 parametresinde ‘dest’ (Hedefler) 6gesi segildiginde

(alternatif olarak Pr 00 parametresine 12001 degerini girin),
kullanicinin gérebileceg@i parametreler sadece hedef parametreler olur.
Bu islev, etkin hale gelmek igin bir siirlici sifilamasi gerektirmez.

Bu islevi devre digI birakmak icin, Pr 00 parametresine geri déniin ve
‘none’ (Yok) 6gesini segin (alternatif olarak 0 degerini girin).

Bu islevin, etkin erisim seviyesinden etkilenebilecegine dikkat edin,
erisim seviyesi hakkinda ayrintil bilgi igin, bkz. kisim 5.9 Parametre
erisim seviyesi ve glivenlik, sayfa 29.
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512 lletisim

Bir Al-485 Adaptoriiniin takilmasi, suricuye 2 telli EIA 485 seri iletisim
arayuzi saglar. Bu, sirtci kurulumunun, igletiminin ve takibinin
gerekirse bir bilgisayar veya kontrolor tarafindan yapilmasini saglar.

5.12.1 EIA 485 Seri iletigimi

iletisim, RJ45 konnektorii veya vida terminalleri izerinden gerceklesir
(paralel baglanti). Surticu sadece Modbus RTU protokoluinu destekler.
iletisim portu, 1,25 tnite yiiki, iletisim agina uygular.

USB'den EIA485'¢ iletigim

Bilgisayar gibi harici bir USB donanim arayuzu, stricinin 2 telli EIA485

arayuzu ile dogrudan kullanilamaz. Bu sebeple uygun bir konvertér
gerekir.

Control Techniques tarafindan asagidaki USB'den EIA485'e iletisim
saglayan yalitiimis konvertor saglanir:

+  CT USB iletisim kablosu (CT Parga No. 4500-0096)

Yukaridaki konvertor veya diger uygun bir konvertori sirtict ile birlikte
kullanirken, higbir sonlandirma direncinin aga baglanmasi tavsiye
edilmez. Kullanilan tipe baglh olarak, sonlandirma direncinin konvertor
icinde ‘baglantisinin kesilmesi’ gerekebilir. Sonlandirma direncinin
baglantisinin nasil kesilecegdi hususundaki bilgiler konvertor ile birlikte
verilen kullanici bilgilerinde yer alir.

Seri iletisim ayarlama parametreleri
Sistem gerekliliklerine uygun olarak asagidaki parametrelerin
ayarlanmasi gerekir.

Seri iletisim ayarlama parametreleri

8 2 NP (0),
8 1 NP (1), Sirucl sadece Modbus RTU
8 1 EP (2), protokoliinu destekler ve daima
81 OP (3), bir bagimh sdricudir.
82NP M (4), Bu parametre, EIA 485 iletisim
. 8 1 NP M (5), portu (kurulu ise) tarafindan
Seri Mod (11.024) 81EPM 26; kuIIan(llan destek)lenen veri
81 0P M (7), bigimlerini tanimlar. Bu parametre
7 1 EP (8), sirlict tus takimi, bir opsiyon
71 0P (9), modiilli veya iletisim araylizi
71EPM (10), |yardimiyla degistirilebilir.
710PM (11)
600 (1), Bu parametre siirlici tus takimi,
1200 (2), bir opsiyon modlii veya iletisim
2400 (3), arayUzl yardimiyla degistirilebilir.
4800 (4), iletisim aray(izii yardimiyla
Seri lletisim Hizi | 9600 (5), degistirilirse, komuta verilen yanit
(Pr43) 19200 (6), orijinal veri iletisim hizini kullanir.
38400 (7), Yeni veri iletisim hizini kullanarak
57600(8), yeni bir mesaj gdndermeden
76800(9), Once, ana sirtcl en az 20 ms
115200 (10) beklemelidir.
. Bu parametre, seri adresi
Seri Adres 1-247 tanimlar ve 1 ila 247 arasindaki
(Pr 44) adreslere izin verilir.
Yukaridaki parametreler
degistirildiginde, degisikliklerin
seri iletigsim sistemi Uzerinde ani
Seri lletigimi Off (0) veya On | bir etkisi yoktur. Yeni degerler,
Sifirlama (Pr 45) | (1) bir sonraki sistem agilisindan
sonra veya Seri lletisimi Sifirla
parametresi 1’e ayarlanirsa
kullanihr.

30

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Guvenlik |y iigiteri

Optimizasyon

Temel Motoru
Baslarken
LEICINEIEIEY calistirma

Bilgileri

NV Medya lleri

Kartt Timlesik PLC

parametreler

Ariza Teshis

UL Listesi

Temel parametreler

Men 0, ortak kullanilan cesitli parametreleri, surtcunin temel kolay kurulumu igin bir araya getirmekte kullanilir. Menu 0'daki tim parametreler,

surticiinin diger mentilerinde gorintulenir ({...} ile ifade edilir). Menu 22, Men( 0'daki parametrelerin yapilandiriimasi icin kullanilabilir.

6.1

» Diger parametrelerin ayarlar
«  Sdricu degeri
+  Surtct modu

* Yukarida siralananlardan olusan herhangi bir kombinasyon
Daha fazla bilgi almak igin, litfen bkz. kisim 11.1 Parametre araliklari ve minimum/maksimum degisken degerler, sayfa 87.

6.2

Meni 0: Temel parametreler

Parametre araliklari ve minimum/maksimum degisken degerler

Sdrlcldeki bazi parametrelerin agagdidakilere bagli olarak, minimum ve maksimum degdisken degerleri iceren bir degisken aralidi bulunmaktadir:

Aralik (g) Varsayilan (=) .
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
01 Minimum Hiz {01.007} 0,00 - Pr 02 Hz 0,00 Hz RW | Num us
. 50 Hz varsayilan: 50,00 Hz
02 Maksimum Hiz {01.006} 0,00 - 550,00 Hz 60 Hz varsayilan: 60,00 Hz RW | Num us
03 Hizlanma Orani 1 {02.011} 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 5,0 sn./Maksimum Frekans RW | Num us
04 Yavaglama Hizi 1 {02.021} 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 10,0 sn./Maksimum Frekans RW | Num us
- AV (0), Al (1), AV.Pr (2), AL.Pr (3), PrESEt (4), PAd (5),
05 Sirlcl Yapilandirma {11.034} PAd.EF (6), E.Pot (7), torquE (8), Pid (9) AV (0) RW | Txt PT | US
06 Motor Nominal Akimi {05.007} 0,00 - Siirlicii Degeri A Maksimum Agir Yiik Calisma DegeriA | RW [ Num RA us
50 Hz varsayilan: | 50 Hz varsayilan:
. N 1500,0 dev./dk. 1450,0 dev./dk.
07 Motor Nominal Hizi {05.008} 0,0 - 33000,0 dev./dk. 60 Hz varsayilan: | 60 Hz varsayilan: RW | Num us
1800,0 dev./dk. 1750,0 dev./dk.
110 V slrici: 230 V
200 V suriict: 230 V
08 Motor Nominal Gerilimi {05.009} 0-765V 400 V sirlict 50 Hz: 400 V RW | Num RA us
400 V siiriicti 60 Hz: 460 V
575V siricl: 575 V
09 Motor Nominal Glig Faktori** {05.010} 0,00 - 1,00 0,85 RW | Num RA us
10 Kullanici Guvenlik Durumu {11.044} | LEVEL.1 (0), LEVEL.2 (1), ALL (2), StAtUS (3), no.Acc (4) LEVEL.1 (0) RW | Num | ND PT
1 Lojik Secimi Baglatma/ {06.004} 0-6 5 RW | Num us
Durdurma
15  |Kisa Sireli Calisma (Jog) {01.005} 0,00 - 300,00 Hz 1,50 Hz RW | Num us
Referansi
4-20.S (-6), 20-4.S (-5), 4-20.L (-4), 20-4.L (-3), 4-20.H (-2),
16 Analog Girig 1 Modu {07.007} 20-4.H (-1), 0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.tr (2), 20-4.tr (3), Volt (6) RW | Txt us
4-20 (4), 20-4 (5), Volt (6)
iki Kutuplu (Bipolar) Referans "
17 Etkinlestirme {01.010} Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
18 On Ayar Referansi 1 {01.021} 0,00 - Pr02 Hz 0,00 Hz RW [ Num us
19 On Ayar Referansi 2 {01.022} 0,00 - Pr 02 Hz 0,00 Hz RW | Num us
20 On Ayar Referansi 3 {01.023} 0,00 - Pr 02 Hz 0,00 Hz RW | Num us
21 On Ayar Referansi 4 {01.024} 0,00 - Pr02 Hz 0,00 Hz RW | Num us
22 Durum Modu Parametresi 2 {11.019} 0,000 - 30,999 4,020 RW | Num PT | US
23 Durum Modu Parametresi 1 {11.018} 0,000 - 30,999 2,001 RW | Num PT | US
24 Miisteri Tanimli Olgeklendirme ~ {11.021} 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
25 Kullanici Giivenlik Kodu {11.030} 0-9999 0 RW | Num | ND PT | US
Gug Verme Tus Takimi Kontrol
27 Modu Referansi {01.051} Reset (0), Last (1), Preset (2) Reset (0) RW | Txt us
28 Rampa Modu Segimi {02.004} Fast (0), Std (1), Std.bst (2), Fst.bst (3) Std (1) RW | Txt us
29 Rampa Etkinlestirme {02.002} Off (0) veya On (1) | On (1) RW Bit us
30 Parametre Klonlama {11.042} NonE (0), rEAd (1), Prog (2), Auto (3), boot (4) NonE (0) RW | Txt NC us
Coast (0), rp (1),
Coast (0), rp (1), rp.dc | (2), rp.dc | (2), dc | (3),
31 Durdurma Modu {06.001} dc I (3), td.dc | (4), dis (5) td.dec | (4), dis (5), p (1) RW [ Txt us
No.rp (6)
32 Dinamik V / F Segimi {05.013} 0-1 0 RW | Num us
Ak1 Optimizasyonu Segimi {05.013} 0-1 0 RW [ Num us
33 Donen Motoru Yakalama {06.009} dis (0), Enable (1), Fr.Only (2), Rv.Only (3) dis (0) RW | Txt us
34 Dijital Girig 5 Segimi {08.035} Input (0), th.Sct (1), th (2), th.Notr (3), Fr (4) Input (0) RW | Txt us
35 Dijital Cikis 1 Kontrolii {08.091} 0-21 0 RW | Num us
36 Analog Cikig 1 Kontroll {07.055} 0-15 0 RW | Txt us
: 0,667 (0), 1 (1), 2(2), 3 (3),
Maksimum Anahtarlama 2(2),3(3),4 (4),6(5),
37 Frekans: {05.018} 4 (4),6(5),8(6),12(7), 8 (6). 12 (7), 16 (8) kHz 3(3) kHz RW [ Txt us
16 (8) kHz
38 Otomatik Ayarlama {05.012} 0-2 0-3 0 RW | Num NC us
. 50 Hz: 50,00 Hz
39 Motor Nominal Frekansi {05.006} 0,0 - 550,00 Hz 60 Hz- 60,00 Hz RW | Num RA us
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Aralik (¢) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
40 Motor Kutup Sayisi*** {-05.011) Auto (0) - 32 (16) Auto (0) RW | Num us
Ur.S (0), Ur (1), Fd (2),
41 Kontrol Modu {05.014} | Ur.Auto (3), Ur.I (4), SIE (5), Fd (2) RW | Txt us
Fd.tAP (6)

42 egﬁg;tr;rzkans Gerilim {05.015} %0,0 - % 25,0 % 3,0 RW | Num us
43 |Seri Veri lletisim Hiz: {11.025) | 6°° (1%'81120%0(52)?’527‘;%% ((Bé))’";%%%é“()éf@ﬁ%égé 21902)00 ©). 19200 (6) RW | Txt Us
44 Seri lletisim Adresi {11.023} 1-247 1 RW | Num us
45 Seri lletisimi Sifirlama {11.020} Off (0) veya On (1) Off (0) RW ND [ NC
46 BC Ust Akim Esigi {12.042} %0 - % 200 % 50 RW | Num us
47 BC Alt Akim Esigi {12.043} %0 - % 200 % 10 RW us
48 BC Fren Birakma Frekansi {12.044} 0,00 - 20,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
49 BC Fren Uygulama Frekansi {12.045} 0,00 - 20,00 Hz 2,00 Hz RW | Num us
50 BC Fren Gecikmesi {12.046} 0,0 - 25,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
51 ggc'i:kﬁ”e:was' Birakma {12.047} 0,0 - 25,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
53 BC Ik Yon {12.050} Ref (0), For (1), Rev (2) Ref (0) RW | Txt us
54 ﬁ;fgu'fgri]:‘aaoy“”Ca BC Fren {12.051} 0,00 - 25,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
55 BC Etkinlestirme {12.041} dis (0), Relay (1), dig 10 (2), User (3) dis (0) RW | Txt us
56 Hata 0 {10.020} 0-255 RO | Txt [ND|NC|PT|[PS
57 Hata 1 {10.021} 0-255 RO | Txt [ND|[NC|PT][PS
58 Hata 2 {10.022} 0-255 RO | Txt [ND|NC|PT][PS
59 OUP Etkinlestirme {11.047} Stop (0) veya Run (1) Run (1) RW | Txt us
60 OUP Durumu {11.048} 2147483648 - 2147483647 RO | Num [ND [ NC | PT
64  |Rampa Hizi Birimi {02.039) 0: (sn./ 100"'2)'2:1 (:S(:?i%%ﬁgum Frekans), 1 (sn./Maksimum Frekans) RW | Num uUs
65 Er:z';an”j ﬁg?“‘"m Oransal 193,010} 0,000 - 200,000 sn./rad 0,100sn/rad | RW | Num Us
66 E;ez';an”; ﬁﬂ”tm'ér“ Integral {03.011} 0,00 - 655,35 sn.?/rad 0,10sn%rad | RW | Num us
67 Sensorsiiz Mod Filtresi {03.079} 4 (01)é 5(4()1 )23 ((g))’r:s(a)’ 4 (0) ms RW [ Txt us
69 Dondirme Baslatma Yikseltme {05.040} 0,0-10,0 1,0 RW | Num us
70 PID1 Gikis! {14.001} +% 100,00 RO | Num [ND [ NC | PT
7 PID1 Oransal Kazanci {14.010} 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
72 PID1 integral Kazanci {14.011} 0,000 - 4,000 0,500 RW | Num us
73 PID1 Geri Besleme Evirme {14.006} Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
74 PID1 Cikis Ust Limiti {14.013} %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW | Num us
75 PID1 Gikis Alt Limiti {14.014} +% 100,00 % 100,00 RW [ Num us
76 E;’:  Algilama Durumundai 410,937 0-31 0 RW | Num us
77 k"ﬁ‘:ﬁig:g";?g" Yik Calisma 144 032 0,00 - Siiriicii HD Akim Degeri A RO | Num | ND [NC | PT
78 Yazilim Strdma {11.029} 0-99.99.99 RO | Num [ND [ NC|PT
79 Kullanici Siiriict Modu {11.031} OPEN.LP (1), RFC-A (2) OPEN.LP (1) | RFC-A (2) RW| Txt [ND|NC|PT|US
81 Segili Referans {01.001} -Pr 02 - Pr 02 veya Pr 01 - Pr 02 Hz RO | Num [ND | NC | PT
82 Rampa Oncesi Referans {01.003} -Pr 02 - Pr 02 veya Pr 01 - Pr 02 Hz RO | Num | ND | NC | PT
83 Son Istenen Referans {03.001} -Pr02 - Pr 02 veya Pr01 - Pr 02 Hz RO | Num | ND | NC | PT | FI
84 D.C. Bara Gerilimi {05.005} 0-1190 V RO | Num [ND [NC|PT | FI
85 Cikis Frekansi {05.001} +550,00 Hz RO | Num |ND | NC | PT | FI
86 Cikis Gerilimi {05.002} 0-930V RO | Num [ND [NC|PT | FI
87 Motor Devri {05.004} +33000,0 dev./dk. RO | Num [ND [NC|PT | FI
88 Akim BlyUKIGga {04.001} 0 - Siirlict Maksimum Akim A RO | Num [ND [NC|PT | FI
89 Moment Ureten Akim {04.002} + Siriicti Maksimum Akim A RO | Num | ND | NC | PT | FI
go |Diital VO (Girig/Cikig) Kelime 148 520y 0- 2047 RO | Bin |ND|NC|PT
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Glvenlk ¢y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g0 en . Motoru | o imizasyon| NV Medya | iniesik pLe|  Mer Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu LEICINEIEIEY calistirma Karti parametreler
Aralik (¢) Varsayilan (=) .
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A

91 Referans Agik {-01.011) Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT

92 Segimi Geri Al {01.012} Off (0) veya On (1) RO | Bit [ND[NC|PT

93 gf‘;rfi”'e" Calisma (Jog) {01.013} Off (0) veya On (1) RO | Bit |ND|NC|PT

94 Analog Giris 1 {07.001} +% 100,00 RO | Num [ND [NC | PT | FI

95 Analog Giris 2 {07.002} +% 100,00 RO [ Num [ND[NC[PT] FI

* Pr 07 parametresinin 0,0 olarak ayarlanmasi kayma kompanzasyonunu devre digi birakir.

** Donerek otomatik ayarlama iglemi sonrasinda Pr 09 {05.010} parametresi surticu tarafindan devamli olarak yazilir, Statér Endiiktansi (Pr 05.025)
parametresi degerinden hesaplanir. Pr 09 {05.010} parametresine manuel bir deger girmek igin, Pr 05.025 parametresi O olarak ayarlanmalidir.

Pr 05.010 parametresiyle ilgili daha fazla bilgi icin Parametre Referans Kilavuzuna bakin.
*** Bu parametre seri iletisim Gzerinden okunursa kutup ciftlerini gésterir.

RwW 8:;?;5::':/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin Ikili parametre Fl Filtre edilmis
Varsayilan bir N N Kullanici Glg kapatildiginda

ND deger yok NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us Kaydi PS kaydetme DE | Hedef

IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Glvenlk |y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g on RE Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler
Sekil 6-1 Menii 0 lojik semasi
7 Analog Giris 1/
Q@| Giris 2 segimi
Analog Giris 1
Analog referans NG
2 [, {16 | > 94
Analog Giris 1 Analog Giris 1
Modu
Analog Giris 2
Analog Girig 2
JHo S
-"-h
—i-
5ToT050 Iki Kutuplu
Io1,u15] ..................................... I d;§e|:>1 i > (Bipolar)
o Referans Kisa Sireli
Sirtict Etkinlestirme Calisma
Yapilandirma

On ayar frekans referansi
On Ayar Referansi 1 >
On Ayar Referansi 2
| on Ayar Referansi 3

%5

m On Ayar Referansi 4

Tus takimi referansi

PAd.reF

Aciklama
- Sadece Menii 0
X4 )y Giris Okunablllr-‘(aznablllr Okunabilir-Yazilabilir
@ terminalleri (RW) parametre (RW) parametre
X7 X Cikis Salt okunur (RO) > Salt okunur (RO)
< @ terminalleri parametre parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

©0O~NO UL WN2O

I 17 I (Jog) Segimi

&
L,
Iy

v

4‘“““““E

_’_EL;_

Kisa Sureli
Calisma

(Jog)
Referansi

Segili
Referans
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Glvenlk ¢y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g0 en . Motoru | o imizasyon| NV Medya | iniesik pLe|  Mer Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu LEICINEIEIEY calistirma Karti parametreler
ILERI  GERI
CALISTIRMA  CALISTIRMA OL, RFC-A> FREKANS SIFIR FREKANSTA
2] (@ 2]
H
i Analog ¢ikis Dijital ¢ikis
H
H
H
H
H
H
H
H
H
H
H
0 Referans Acik
92 Segimi Geri Al
Rampa Oncesi Son istenen
Referans Referans
A 4
82 83
Maksimum
Hiz Rampa
02 Etkinlestirm
29 ©
Minimum
Hiz
01
Motor parametreleri
o Sadece RFC-A modu Nominal Akim
/_ R i_n_( Nominal Hiz
L
b}' N 3 { Nominal Gerilim
fi Rampalar 1 1
_[ | | Giig Faktrii
L o | H "
| _:RFC i Gavii BB ! IEI Dénen Motoru Yakalama
| kazanglari | Nominal Frekans
1 Frekans :
t H Kontrolrii 1 Motor Kutuplari
___ i ." KazanciKp 1 Li 4
Frekans
Hizlanma - m Kontrolorii
Orani 1 integral
Kazanci Ki 1
(o]
Yavaslama H #.# Siiriicii
Hizi 1 Kontrol modu !
28 H
Rampa Modu v Diisiik Frekans 1
e Gerilim 1
Segimi "élg\‘/?ir Yiikseltme E
— +
i
Motor devri Dinamik V/f E 7\
jotor devri Seg/m/‘ |
i
1
] i
6’ | ,==={ GCikis Frekansi ’-I !
\
W/
................ M. AN
Giig kati \35/ = T
Cikis Gerilimi
_ Maksimum /\
Anahtarlama 86
* Frekansi \/
Motor devri
@
. Moment Blyongo! D D
Ureten Akim 89 88
Miknatis- W
lama Akimi
Opsiyonel
A direng
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Bilgileri kurulum kurulumu EICIUEEEY calistirma Karti parametreler

Guvenlik |y piigiteri|  Mekanik | Elektrik Baglarken Motoru | o imizasyon | NV Medya |k pLc|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi

6.3 Parametre agiklamalari
6.3.1 Proo

Pr 00 tim mentlerde bulunur, ortak kullanilan fonksiyonlar Tablo 6-1'de gosterilen Pr 00 parametresinde metin dizileri olarak verilmistir. Tablo 6-1'deki
fonksiyonlar ayni zamanda Pr 00 parametresine uygun sayisal degerler girilerek de segilebilir (Tablo 6-2'de gosterildigi gibi). Ornegin, bir NV medya
kartina surticu parametrelerini kaydetmek icin Pr 00 parametresine 4001 girin.

Tablo 6-1 Pr 00 parametresinde ortak kullanilan fonksiyonlar

Deger Esit deger Dizi Eylem
0 0 Eylem yok
1001 1 Kalici bellede striiclii parametrelerini kaydeder
6001 2 Parametre dosyasi olmak sartiyla, sirlciideki kalici medya kartina dosya 1'den verileri yikler
4001 3 Kalici medya kartina dosya 1'deki strlici parametrelerini kaydeder
6002 4 Parametre dosyasi olmak sartiyla, sirlciideki kalici medya kartina dosya 2'den verileri yikler
4002 5 Kalici medya kartina dosya 2'deki strlici parametrelerini kaydeder
6003 6 Parametre dosyasi olmak sartiyla, surtcideki kalici medya kartina dosya 3'ten verileri yukler
4003 7 Kalici medya kartina dosya 3'teki strlicl parametrelerini kaydeder
12000 8 Sadece varsayilan degerinden farkli olan parametreleri gériintiler
12001 9 Sadece hedefleri ayarlamak igin kullanilan parametreleri gorintuler
1233 10 50 HZz'lik varsayilan ayarlari yukler
1244 11 60 HZz'lik varsayilan ayarlari yukler
1070 12 Opsiyon moduluna sifirlar

Tablo 6-2 Pr 00 parametresindeki fonksiyonlar

Deger Eylem

1000 Diistik Gerilim Etkin (Pr 10.016) parametresi etkin olmadiginda tim parametreleri kaydeder

1001 Tum kosullar altinda parametreleri kaydeder

1070 Opsiyon moduluna sifirlar

1233 Standart (50 Hz'lik) varsayilan ayarlari ytkler

1234 Opsiyon modulu menil 15 disindaki tum menulere standart (50 Hz) varsayilan ayarlari yukler

1244 ABD igin gegerli (60 HZ'lik) varsayilan ayarlari yukler

1245 Opsiyon modulu menu 15 disindaki tim menulere ABD igin gegerli (60 Hz) varsayilan ayarlar ylkler

1299 {St.HF} hatasini sifirlar

2001* Tidm Menu 20 parametreleri dahil mevcut striict parametrelerini esas alan kalici bir medya kartinda bir 6n ylikleme dosyasi olusturur

4yyy* NV medya karti: Striici parametrelerini parametre dosyasi yyy'ye aktarir

Syyy NV medya karti: Timlesik kullanici programini timlesik kullanici program dosyasi yyy'ye aktarir
59999*** | Tumlesik kullanici programini siler

Byyy* NV medya karti: Slriict parametrelerini parametre dosyasi yyy'den yukler

7yyy* NV medya karti: Dosya yyy'yi siler

8yyy* NV Medya karti: Strlcldeki verileri dosya yyy igindeki verilier ile kargilagtirir

9555* NV medya karti: Uyari bastirma bayragini siler

9666* NV medya karti: Uyari bastirma bayragini ayarlar

9777* NV medya karti: Salt okunur bayragini siler

9888* NV medya karti: Salt okunur bayragini ayarlar
12000** Yalnizca varsayilan degerinden farkl olan parametreleri gosterir. Bu islem suricu sifirlamasi gerektirmez
12001** Yalnizca hedefleri ayarlamak igin kullanilan parametreleri gosterir (6r. DE format biti 1'dir). Bu islem surlcu sifirlamasi gerektirmez

* Bu fonksiyonlar hakkinda daha fazla bilgi igin bkz. Bélim 9 NV Medya Karti, sayfa 77.

** Bu fonksiyonlarin, etkin hale gelmesi igin bir surticl sifirlamasi gerekmez.
Tum diger fonksiyonlarda fonksiyonun baslamasi i¢in strictnin sifirlanmasi gerekir. Esit degerler ve diziler de yukaridaki tabloda verilmistir.

*** Slricl etkinlestiriimisse veya kullanici programi galigiyorsa program silinemez.

iki déniis yonii igin de siirliciiniin gereken minimum ¢ikis frekansinda Pr 01 parametresini ayarlayin. Siiriicli hiz referansi Pr 01 ve Pr 02 arasinda
o6lgeklendirilir. Pr 01 nominal bir degerdir; kayma kompanzasyonu gercek frekansin yikselmesine neden olabilir. Surticu kisa sureli galistiginda,
Pr 01 parametresinin bir etkisi yoktur.
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parametreler

lleri

Ariza Teshis

UL Listesi

Guvenlik |+ . . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru i NV Medya . .
Bilgileri Urtin bilgileri kurulum kurulumu Baslarken calistirma Optimizasyon Karti Timlesik PLC
Maksimum Hiz
RW Num | | | | UsS |
oL Def.50: 50,00 Hz
3 0,00 - 550,00 Hz = o an
RFC-A Def.60: 60,00 Hz

iki déniis yonii igin de gereken maksimum cikis frekansinda Pr 02 parametresini ayarlayin. Siiriicii hiz referansi Pr 01 ve Pr 02 arasinda
Olgeklendirilir. Pr 02 nominal bir degerdir; kayma kompanzasyonu gercek frekansin ylikselmesine neden olabilir. Strticide ilave asiri hiz korumasi

vardir.
Hizlanma Orani 1
RW Num | | | | us |
oL
¢ 0,0 - 32000,0 sn./100 Hz = 5,0 sn./100 Hz
RFC-A

Gereken hizlanma oraninda Pr 03 parametresini ayarlayin. Buylk degerlerin distk hizlanma Urettig

Deger, iki donus yoniinde de gegerlidir.

Yavaglama Hiz1 1

Num | |

US|

oL
RFC-A

8

0,0 - 32000,0 sn./100 Hz

=

10,0 sn./100 Hz

Gereken yavaslama hizinda Pr 04 parametresini ayarlayin. Blyuk degerlerin dusuk yavaslama uretti

Deger, iki donis yoniinde de gegerlidir.

Siriicti Yapilandirma

RW Txt | | | T PT ] US|
oL AV (0), Al (1), AV.Pr (2), ALPr (3),
$ | PrESEt (4), PAd (5), PAAIEF (6), | = AV (0)
REC.A E.Pot (7), torquE (8), Pid (9)

Tablo 6-3 Siiriicii yapilandirmasi degistiginde olusan parametre degisiklikleri

ini unutmayin.

igini unutmayin.

Parametre Siiriicii Yapilandirma
Aciklama

numarasi AV Al AV.Pr AlLPr | PrESEt PAd PAd.rEF | E.Pot | torquE Pid
01.014 Referans segimi 0 0 1 1 3 4 6 3 0 1
06.004 Lojik Baslatma/Durdurma 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5
07.007 Analog giris 1 modu 6 4 6 4 6 6 6 6 4 4
07.010 Analog giris 1 hedefi 01.036 | 01.036 | 01.036 | 01.036 | 01.036 | 01.036 01.036 01.036 | 01.036 0,000
07.011 Analog giris 2 modu 6 6 7 7 7 6 6 7 6 6
07.014 Analog giris 2 hedefi 01.037 | 01.037 | 01.046 | 01.046 | 01.046 | 01.037 01.037 09.027 | 04.008 0,000
07.051 Analog giris 1 kontrol 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
07.052 Analog giris 2 kontrol 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
08.022 Dijital giris 2 hedefi 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000
08.025 Dijital giris 5 hedefi 01.041 | 01.041 | 01.045 | 01.045 | 01.045 | 01.041 01.041 09.026 | 04.011 | 14.008
08.085 DI 5 Kontrol 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
09.025 Motorize pot hedefi 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 01,021 0,000 0,000
14.003 PID 1 referans kaynagi 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 07,002
14.004 PID 1k%?rr'1:gel‘°"eme 0,000 | 0,000 | 0,000 | 0,000 | 0000 | 0,000 | 0,000 | 0000 | 0000 | 07,001
14.016 PID 1 hedefi 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 01.036
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Glvenlk |y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g on RE Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler

Pr 05 parametresi ayari sirlci yapilandirmasini otomatik olarak ayarlar.

Deger Metin Aciklama

0 AV Analog giris 1 (gerilim) veya terminal tarafindan secilen (Yerel/Harici) Analog giris 2 (gerilim)

1 Al Analog giris 1 (akim) veya terminal tarafindan segilen (Yerel/Harici) Analog giris 2 (gerilim)

2 AV.Pr  |Analog giris 1 (gerilim) veya terminal tarafindan segilen 3 6n ayar

3 ALPr  |Analog giris 1 (akim) veya terminal tarafindan segilen 3 &n ayar

4 PrESEt  |Terminal tarafindan segilen dért 6n ayar

5 PAd Tus takimi referansi

6 PAd.rEF  [Terminal kontrollii tus takimi referansi

7 E.Pot  |Elektronik Potansiyometre

8 torquE Moment modu, Analog giris 1 (akim frekans referansi) veya terminal tarafindan segilen Analog giris 2
(gerilim moment referansi)

9 Pid PID modu, Analog giris 1 (akim geri besleme kaynagi) ve Analog giris 2 (gerilim referans kaynagi)

Sirlcu aktif degilse ve Kullanici Eylemleri calismiyorsa eylem gergeklesir. Aksi halde, diizenleme modundan ¢ikilmasiyla parametre degistirme
oncesi degerine doner. Bu parametre degistirilirse, tim parametreler kaydedilir.

Sekil 6-2 Pr05=AvV

Of1] ov

®| > Gerilim hiz referansi
girisi (Al 1)

10k

A4

®I 4| +10Vckis

10k

A 4

Gerilim hiz referansi
Ol 5] girisi (Al 2)

Analog ¢ikis 1
®| 7| (motor frekansi)

®| 9| +24Veikis

Dijital ¢ikis
®| 10] (sifir frekans)

®| Surtcu etkinlestirme (C200) /
" Atanmamis (C300)

®| 12| lleri caligtirma

®| 13| Geri calistirma

Analog giris 1/
® 14 giris 2 segimi

Sekil 6-3 Pr05=AlI

Ol 1] ov

Akim hiz Akim hiz referansi girisi
' SIz| 4

®| 4| +10veks

o Gerilim hiz referansi
10k Ol 5] girisi (Al 2)

Analog ¢ikis 1
®| 7 (motor frekansi)

®| 9| *24Vcks

Dijital ¢ikis
®| 10] (sifir frekans)

®| 1 Surtct etkinlestirme (C200) /
Atanmamis (C300)

®| 12| lleri galistirma

®| 13| Geri calistirma

® Analog girig 1/
14 giris 2 segimi
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Guvenlik
Bilgileri

Uriin bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Temel
Baslarken
LEICINEIEIEY calistirma

Sekil 6-4 Pr 05 =AV.Pr

Motoru

Optimizasyon

NV Medya
Karti

lleri

Timlesik PLC
parametreler

Ariza Teshis

UL Listesi

10k

Q

Q

ov

Gerilim hiz referansi
girigi (Al 1)

+10 V ¢ikis

Referans segimi

Analog ¢ikis 1
(motor frekansi)

+24 V cikis

Dijital gikig
(sifir frekans)

Atanmamis (C300)

Stirticti etkinlestirme (C200) /

lleri ¢

Terminal 5

Terminal 14

Secili Referans

0

0

Analog referans 1*

On ayarl hiz 2*

Geri galigtirma

0

On ayarli hiz 3*

Refi

segimi

0
1
1

1

On ayarl hiz 4*

Sekil 6-5 Pr 05 =Al.Pr

* Bkz. kisim 11.2 Menli 1: Frekans referansi, sayfa 94.

Akim hiz
referansi girisi

Ol 1

oV

NEB

Akim hiz referansi
girisi (Al 1)

NE

+10 Vgikis

Sls

Referans segimi

ol

Analog ¢ikis 1
(motor frekansi)

NE

+24 V gikis

—S]+0

Dijital gikis
(sifir frekans)

N

Surict etkinlestirme (C200) /
Atanmamis (C300)

NEB

fleri galistirma

Terminal 5

Terminal 14

Segili Referans

0

0

Analog referans 1*

NEB

Geri galistirma

On ayarli hiz 2*

On ayarli hiz 3*

Of14

Referans segimi

0
1
1

1
0
1

On ayarli hiz 4*

Sekil 6-6 Pr 05 = PrESEt

NE

oV

NE

Gerilim hiz referansi
girisi (Al 1)

Ol 4

+10 V gikig

—[5

Referans sec¢imi

O[]

Analog cikis 1
(motor frekansi)

NE

+24 V cikig

—SJ0

Dijital gikis
(sifir frekans)

NEE

Atanmamis (C300)

Stirlicti etkinlestirme (C200) /

NEB

lleri galistirma

Terminal 5

Terminal 14

Secili Referans

0

0

On ayarli hiz 1*

NEE

On ayarli hiz 2*

Geri galistirma

On ayarli hiz 3*

14

Referans se¢imi

0
1
1

1
0
1

On ayarli hiz 4*

* Bkz. kisim 11.2 Menli 1: Frekans referansi, sayfa 94.
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%‘f"‘?”"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g0 en TR Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler
Sekil 6-7 Pr 05 =PAd
Sl 1] ov Geriye galistirma igin Pr 05 parametresi PAd
STz Gerllm hiz referansi olarak ayarlandiginda:
girisi (A1 1) +  Pr17 parametresi On (Agik) olarak ayarlanir
®| 4| +10Vcikis Motoru ters yonde galistirmak igin tus takimi
Goriim s et referansi simdi negatif frekansa ayarlanabilir.
erilim niz reteransi
NEB girisi (Al 2)
®
Analog ¢ikis 1
®| 7| (motor frekansi)
®| 9| +24Veks
Dijital ¢ikis
_®|10 (sifir frekans)
Surtcu etkinlestirme (C200) /
®| " Atanmamig (C300)
®| 12| lleri galistirma
®| 13| Geri galistirma
Analog giris 1/
® 14 giris 2 secimi
Sekil 6-8 Pr 05 = PAd.rEF
Of1] ov
Gerilim hiz referansi
NEB girisi (Al 1)
®| 4| +10Vikis
Gerilim hiz referansi
Ol 5] giisi (Al 2)
?
Analog ¢ikis 1
®| 7| (motor frekansi)
®| 9| +24Vckis
Dijital ¢ikis
—— ®| 10 (sifir frekans)
Surtci etkinlestirme (C200) /
®| " Atanmamis (C300)
®| 12| lleri caligtirma
®| 13| Gerigaligtirma
Analog giris 1/
® 14 giris 2 segimi
Sekil 6-9 Pr 05 = E.Pot
o[ 1] ov Pr 05 parametresi E.Pot olarak ayarlandiginda,
asagidaki parametrelerin diizenlenmesi gerekebilir:
®| 2 Gerilim hiz referansi
girisi (Al 1) *  Pr09.023: Motorize pot Ust/alt degeri (sn./% 100
g
S[4]| +10veis *  Pr09.022: Motorize pot iki kutuplu segimi
T (0 = tek kutuplu, 1 = iki kutuplu)
Ol 5] Asac +  Pr09.021: Motorize pot modu: 0 = agili esnasinda
Q sifir, 1 = acgilis esnasindaki son deger, 2 = agilis
Analog gikis 1 esnasinda sifir ve sadece silricu galisirken degisir,
®| 7 (motor frekansi) _ . o T
3 = acilis esnasindaki son deger, sadece surtcl
Qo] +24veks calistiginda degisir, 4 = acilis esnasinda ve surucu
devre disi kaldiginda sifir, sadece sirtcl calisirken
Dijital ¢ikis .. .
—‘®|10 (sifir frekans) deg|§|r,
Suricu etkinlestirme (C200) /
®| " Atanmamis (c§300) ¢ )
®|12 lleri caligtirma
®| 13| Gerigaligtirma
Of14] vukari
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Guvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik

Urin bilgileri kurulumu

Temel
Baslarken
LEICINEIEIEY calistirma

Motoru

Sekil 6-10 Pr 05 = torquE

Optimizasyon

lleri
parametreler

NV Medya

Kartt Timlesik PLC

Ariza Teshis

UL Listesi

10k

o[ 1

Akim hiz
referansi girisi

®| 2

NE

>

3}

S

~

NE

— 10

S

ov

Akim hiz referansi
girisi (Al 1)

+10 V cikis

Moment referansi
girisi (Al 2)

Analog ¢ikis 1
(motor frekansi)

+24 V gikis

Dijital ¢ikis
(sifir frekans)

Stirticti etkinlestirme (C200) /

Of 2

NEB

Ol 14

tanmamig (C300)

lleri galistirma
Geri galistirma

Moment modu segimi

UYARI

Moment modu segildiginde ve siirlicii yiiksiiz bir motora baglandiginda, motor hizi maksimum hiza derhal ¢ikabilir (Pr 02 +% 10).

Sekil 6-11 Pr 05 = Pid

4-20 mA Pid geri
besleme girisi

0-10 V Pid
referansi girisi

oV

Pid geri besleme
girisi (Al 1)

+10 V ¢ikis

Pid referansi
girisi (Al 2)

Analog ¢ikis 1

(motor frekanst)

+24 V ¢ikis

—S] 10

Dijital gikis
(sifir frekans)

Surtc etkinlestirme (C200) /

NEE

Atanmamis (C300)

Of12

lleri galistirma

Geri galistirma

13

N

Pid etkinlestirme

Pr 05 parametresi Pid olarak
ayarlandiginda, asagidaki parametrelerin
dizenlenmesi gerekebilir:

PID oransal kazanci*

PID integral kazanci*

PID geri besleme evirme*
PID cikis Ust limiti (%)*
PID cikig alt limiti (%)*

* Bkz. kisim 11.14 Menii 14: Kullanici PID kontrolérii, sayfa 138.

Motor Nominal Akimi

RW Num | |

US|

oL
0,00 - Surict Degeri A

RFC-A

Maksimum Agir Yik Calisma Degeri A

Nominal akim parametresi, motorun maksimum strekli akimina ayarlanmalidir (bilgi plakasindan alinan degere). Motor nominal akimi asagidakilerde

kullanihir:

*  Akim limitleri

*  Motor termal agiri ylik korumasi
*  Vektdr modu gerilim korumasi

+ Kayma kompanzasyonu

» Dinamik V/F Kontrolu

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2
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Glvenlk |y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g on RE Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler

Motor Nominal Hizi
RW Num | | | | | us |
oL Def.50: 1500,0 dev./dk.
Def.60: 1800,0 dev./dk.
¢ 0,0 - 33000,0 dev./dk.* =
RFC-A Def.50: 1450,0 dev./dk.
Def.60: 1750,0 dev./dk.

Motorun nominal hizina ayarlanir (motor bilgi plakasindan alinan degere). Motor nominal hizi, motorun dogru kayma hizini hesaplamak lizere

kullanihr.
Motor Nominal Gerilimi
RW Num | | | RA | | us |

oL 110 V slricl: 230 V
200 V slrlicti: 230V

¢ 0-240Vveya0-480V = 400 V surlcu 50 Hz: 400 V

RFC-A 400 V siiriicii 60 Hz: 460 V
575V slrlcl: 575V

Nominal Gerilim (Pr 08) ve Nominal Frekans (Pr 39) parametreleri motora uygulanan gerilim-frekans 6zelligini tanimlamak igin kullanihr.
Nominal Frekans (Pr 39), Motor Nominal Hizi (Pr 07) ile birlikte kayma kompanzasyonu igin nominal kayma hesaplamasinda kullanihr.

Motor Nominal Gii¢ Faktorii

RW Num | | |

RA| |US|

oL
¢ 0,00 - 1,00 = 0,85
RFC-A

Motor nominal gii¢ faktérii (cos) degerini girin @ (motor bilgi plakasindan alinan deger).
Sdrlcl, motor nominal giig faktoriini donerek otomatik ayarlama islemi gergeklestirerek olgebilir (bkz. Otomatik Ayarlama (Pr 38).

Kullanici Giivenlik Durumu
RW Num | | ND | | PT | us |
oL LEVEL.1 (0), LEVEL.2 (1), ALL (2)
. ; : ’ = .
i SHAMUS (3), no.Acc (4) LEVEL1(0)
Bu parametre asagidaki gibi siirlicti tus takimi araciligiyla erisimi kontrol eder:
Deger Metin Fonksiyon
0 LEVEL.1 Sadece Meni 0’'da ilk 10 parametreye erisimi saglar.
1 LEVEL.2 Menu 0’da tum parametrelere erigsimi saglar.
2 ALL Tum mendlere erigimi saglar.
Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre goériintilenemez
3 StAtUS .
veya dlizenlenemez.
Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre gériintiilenemez
4 no.Acc veya duzenlenemez. Suruicu parametrelerine iletisim arayuzu ile
erigilemez.
Lojik Secimi Baglatma/Durdurma
RW Num | | | | US |
oL
8 0-6 = 5
RFC-A

Bu parametre normal olarak suriiciiniin devreye alinmasi, baslatiimasi ve durdurulmasi ile baglantil giris terminallerinin fonksiyonlarini degistirir.

42 C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik | . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . lleri . . .
Bilgileri Urin bilgileri Kuralum kurulumu Baglarken galighrma Optimizasyon Karti Tumlesik PLC parametreler Ariza Teshis | UL Listesi
Pr 11 Terminal 11 Terminal 12 Terminal 13 Mandal
Kullanici tarafindan P .
0 . lleri Calistirma Geri Calistirma Hayir
programlanabilir
1 /Durdurma ileri Calistirma Geri Galistirma Evet
Kullanici tarafindan _ .
2 . Calistirma lleri/Geri Hayir
programlanabilir
3 /Durdurma Calistirma lleri/Geri Evet
lleri Kisa Sureli
4 /Durdurma Calistirma Evet
Calisma
Kullanici tarafindan . .
5 . lleri Calistirma Geri Calistirma Hayir
programlanabilir
Kullanici Kullanici Kullanici
Kullanici tarafindan
6 . tarafindan tarafindan tarafindan
programlanabilir - - -
programlanabilir | programlanabilir | programlanabilir

Eylem yalniz siiriicu aktif degilken meydana gelir. Eger siriicu aktifse, dizenleme modundan ¢ikilmasiyla parametre degistirme 6ncesi degerine

doner.
Kisa Sureli Galigma (Jog) Referansi
RW Num | | | | | us |
oL
¢ 0,00 - 300,00 Hz = 1,50 Hz
RFC-A
Kisa Sureli Calisma (Jog) etkinlestirildiginde referansi tanimlar.
Analog Giris 1 Modu
RW Txt | | | us |
4-20.S (-6), 20-4.S (-5), 4-20.L (-4),
oL $ 20-4.L (-3), 4-20.H (-2), 20-4.H (-1), N Volt (6)

0-20 (0), 20-0 (1), 4-20.1r (2),
20-4.tr (3), 4-20 (4), 20-4 (5), Volt (6)

Analog giris 1 modunu tanimlar.
Asagidaki tabloda olasi tim analog giris modlari verilmistir.

Deger Metin Fonksiyon
-6 4-20.S Kayipta durdurma
-5 20-4.8 Kayipta durdurma
Akim kaybinda, 4-20 mA’y1 esdegeri olan 4 mA giris akimina
-4 4-20.L o
degistirir
Akim kaybinda, 20-4 mA’y1 esdegeri olan 20 mA giris akimina
-3 20-4.L s
degistirir
Akim kaybindaki kayip gerceklesmeden 6nce akimi 4-20 mA
-2 4-20.H L
seviyesinde tutar
Akim kaybindaki kayip gerceklesmeden dnce akimi 20-4 mA
-1 20-4.H L
seviyesinde tutar
0 0-20 0-20 mA
1 20-0 20-0 mA
2 4-20.tr Akim kaybinda 4-20 mA hatasi
3 20-4.tr Akim kaybinda 20-4 mA hatasi
4 4-20 Akim kaybinda 4-20 mA akimda eylem yok
5 20-4 Akim kaybinda 20-4 mA akimda eylem yok
6 Volt Gerilim
Akim 3 mA'nin altina diistigu takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit
edilir.
Her iki analog giris (A1 ve A2) gerilim girisi olarak ayarlanirsa ve potansiyometreler

siriicinin +10 V rayindan beslenirse (terminal T4), girislerin her birinin > 4 kQ direnci

olmalidir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2
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Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . ileri . . .
Bilgileri Urin bilgileri Kuralum kuralumu Baglarken galighrma Optimizasyon Kartr Tumlesik PLC parametreler Ariza Teshis | UL Listesi
iki Kutuplu (Bipolar) Referans Etkinlestirme
RW Bit | us |
oL
¢ Off (0) veya On (1) = Off (0)
RFC-A
Pr 17 parametresi, referansin tek kutuplu mu yoksa ¢ift kutuplu mu oldugunu belirler.
Bkz. Minimum Hiz (Pr 01). Tus takimi modunda negatif hiz referansina imkan verir.
On Ayar Referansi 1 - 4
RW Num | | us |
oL
¢ 0,00 - Pr02 Hz = 0,00 Hz
RFC-A

Bkz. Siiriicii Yapilandirma (Pr 05).

RW Num

On ayar referansi segildiyse (bkz. Pr 05) motorun calistigi hiz bu parametrelerle belirlenir.

Durum Modu Parametresi 2

PT us |

oL
RFC-A

03

0,000 - 30,999 =

4,020

Siriucl galigiyorsa, degerler Cikis tusuna basilarak degistirilebilir.

Durum Modu Parametresi 1
RW Num | PT us |
oL
¢ 0,000 - 30,999 = 2,001

RFC-A

Bkz. Durum Modu Parametresi 2 (Pr 22).
Miisteri Tamimli Olgeklendirme
RW Num | us |
oL
¢ 0,000 - 10,000 = 1,000
RFC-A

Bu parametre ve Durum Modu Parametresi 1 (Pr 23), Durum modunda hangi parametrelerin gériinttilenecegini belirler.

ndirme sadece Durum modunda uygulanir.

RW

Num |

Bu parametre Durum Modu Parametresi 1 (Pr 23) igin uygulanan élgeklendirmeyi belirler. Bu dlgekle

Kullanici Giivenlik Kodu

ND

PT us |

oL
RFC-A

8

0-9999 =

Bu parametreye 0 disinda herhangi bir sayi programlanirsa, Pr 10 disinda higbir parametre tus takim

uygulanabilir. Bu parametre bir tus takimiyla okundugunda sifir olarak goérinir. Daha fazla bilgi icin Kontrol Kullanici Kilavuzuna bakin.

Gii¢ Verme Tus Takimi Kontrol Modu Referansi

RW Txt | ND NC PT us |
oL
¢ rESEt (0), LASt (1), PrESEt (2) = rESEt (0)
RFC-A
Tus takimi kontrol modu referansinin hangi degerle agilista goértintiilenecegini belirler.
Deger Metin Aciklama
0 rESEt Tus takimi referansi sifirdir
1 LASt Tus takimi referansi son kullanilan degerdir
2 PrESEt Tus takimi referansi, On Ayar Referansi 1 (Pr 18) parametresinden
kopyalanir

lyla ayarlanamayacak sekilde kullanici guvenligi

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik |y piigiteri|  Mekanik | Blektrik g en Motoru | o imizasyon | NV Medva | qyeik prc|  Mler Ariza Teshis | UL Listesi
p: Karti parametreler

Bilgileri kurulum kurulumu EICIGEHGEIE calistirma
Rampa Modu Seg¢imi
RW Txt | | | | | US |
oL Fast (0), Std (1), Std.bst (2)

Rampa sistemi tarafindan kullanilan modu tanimlar.
0: Hizli rampa
1: Standart rampa
2: Motor gerilimi yukseltmeli standart rampa
3: Motor gerilimi yukseltmeli hizli rampa
Hizli rampa, programlanan degerde dogrusal yavaslamadir, normal olarak fren direnci takildiginda kullanilir.
Standart rampa, DC bara asiri gerilimi hatalarini engelleyen kontrollii yavaglamadir, normal olarak fren direnci takili olmadiginda kullanilir.
Eger ylksek motor gerilimi modu secilmisse, verilen eylemsizlikte yavaslama hizi daha gabuk olabilir ancak motor sicakhgi daha ylksek olacaktir.

Rampa Etkinlestirme
RW Bit | | | | | us |

oL
T >
RFC-A Off (0) veya On (1) On (1)

Pr 29 parametresinin 0 olarak ayarlanmasi kullanicinin rampalari devre digi birakmasini saglar. Bu genellikle, sirlicunin zaten hizlanma ve
yavaglama rampalari iceren bir hiz referansini yakindan izlemesi gerektiginde kullanilir.

Parametre Klonlama
RW Txt | | T NC ] US|

o NonE (0), rEAd (1), Prog (2)
RFC-A ¢ Auto (3), boot (4) = NonE (0)

* Bu parametrede yalnizca 3 veya 4 degeri kaydedilir.
Pr 30 parametresi 1 veya 2'ye esitse bu deger EEPROM'a veya siriicliye aktariimaz. Pr 30 parametresi 3 veya 4 olarak ayarliysa deger aktarilir.

Parametre dizisi Parametre degeri Aciklama
NonE 0 Etkin Degil
rEAd 1 NV Medya Kartindan parametre grubunu oku
Prog 2 NV Medya Kartina bir parametre grubu programla
Auto 3 Otomatik kayit
boot 4 On yiikleme modu

Daha fazla bilgi igin, lutfen bkz. Bolim 9 NV Medya Karti, sayfa 77.

Durdurma Modu

RW Txt | | | | | us |
oL CoASt (0), rP (1), rP.dg 1(2), dc1(3),
g td.dc | (4), dis (5) N P (1)
RFC-A CoASt (0), rP (1)3 rP.dc1(2), dc 1 (3),
td.dc | (4), dis (5), No.rP (6)
Sdriclden calistirma sinyali kaldirildiginda motorun nasil kontrol edilecegini belirler.
Deger Metin Aciklama
0 CoASt Durmak uzere serbest durusa gegme
1 rP Rampa durdurma
2 rP.dc | Rampa durdurma + 1 saniye dc enjeksiyon
3 dcl Sifir hiz tespiti ile enjeksiyon frenleme durdurma
4 td.dc | Zamanl enjeksiyon frenleme durdurma
5 dis Devre disi birakma
6 No.rP Rampa yok (Sadece RFC-A modu)

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik
Bilgileri

Uriin bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Temel
Baslarken
[EICINEIEIEE calistirma

Motoru Optimizasyon

NV Medya

Tumlesik PLC| __leri Ariza Teshis | UL Listesi
parametreler

Daha fazla bilgi igin Control Kullanici Kilavuzuna bakin.

Dinamik V - F Segimi / Aki Optimizasyonu Segimi

RW Num | |

| | [ US|

oL
3

RFC-A

Acik cevrim:

Dinamik V - F modunu sadece agik ¢evrim modunda etkinlestirmek icin 1’e ayarlayin.

0: Sabit lineer gerilim-frekans orani (sabit moment - standart yuk).
1: Gerilim-frekans orani yik akimina bagldir. Bu daha yiksek motor verimi saglar.

RFC-A:

Eger bu parametre 1’e ayarlanirsa, aki azalir bdylece miknatislama akimi moment reten akima esit olarak diisik yiik kosullarinda motordaki bakir

kayiplarini optimize eder ve demir kayiplarini azaltir.

RW

Donen Motoru Yakalama

Txt | |

| [ US|

oL
8

RFC-A

dis (0), Enable (1), Fr.Only (2),
Rv.Only (3)

= dis (0)

Eger suricl, dénen motoru yakalama yazilimi etkinlestirilmis halde sabit ylkseltme moduna ayarlanacaksa (Pr 41 = Fd veya SrE) en basta motorun
stator direncini 6lgmek igin bir otomatik ayarlama (bkz. sayfa 48, Pr 38) gerceklestiriimelidir. Eger stator direnci 6lglilmezse, siriici donen motoru
yakalamaya galigirken OV veya OI.AC hatasi meydana gelebilir.

Pr 33 Metin Fonksiyon
0 dis Devre disi
1 Enable Tum frekanslar algila
2 Fr.Only Yalnizca pozitif frekanslari algila
3 Rv.Only Yalnizca negatif frekanslari algila
Dijital Girig 5 Se¢imi
RW Txt | | | | US |
oL In
put (0), th.Sct (1), th (2),
i th.Notr (3), Fr (4) 2 Input (0)

Bu parametre Dijital Girig 5 fonksiyonunu seger (terminal 14).

Deger Metin Fonksiyon
0 Input Dijital giris
1 th.Sct Kisa devre algilamali sicaklik élgiim girisi (Direng <50 Q)
2 th th hatasi igeren kisa devre algilamasiz sicaklk élgim girisi
3 th.Notr Hata icermeyen sicaklik 6lgim girisi
4 Fr Frekans girisi
Sekil 6-12 Termistor Girisi

| Pr 34

DI/O 05 Se¢imi |

Dijital Girig 5

] 0
o——
* 1,2 veya3

Dijital giris 5

Termistor Girigi

Frekans Girigi

46
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%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrr:(u Baglarken ggflgiﬁa Optimizasyon | NV e | Timlesik pLC para::'?erireler Ariza Teshis | UL Listesi
Dijital Gikis 1 Kontrolii
RW Num | | | | | US |
oL
¢ 0-21 = 0
RFC-A
Dijital ¢cikis 1 davranigini tanimlar (terminal 10).
Deger Aciklama
0 Kullanici tanimh Dijital 101 Kaynak/Hedef A
1 Sdrlcu galisiyor sinyali
2 Frekans alindi sinyali
3 Frekans seviyesi algilama sinyali
4 Frekans seviyesi algilama sinyali
5 Asin yik algilama sinyali
6 Kapali durum
7 Harici hata durdurma
8 Frekans ust limiti
9 Frekans alt limiti
10 Sdricu sifir frekansta galisiyor
14 Sdrlcu hazir
15 Sdrlcu Sorunsuz
18 Fren serbest birakma
19 Mome.nt. sinirlama (Moment, moment sinirlama degeri 1/2 ile sinirlandiginda
gegerlidir)
20 lleri veya geri
21 Motor 1 veya 2
Analog Cikis 1 Kontroli
RW Txt | | | | us |
oL
¢ 0-14 = 0
RFC-A
Analog Cikis 1 islevselligini tanimlar (terminal 7).
Deger Aciklama
0 Kullanici tanimli Analog Cikis 1 Kaynak A
1 Frekans gikisi
2 Frekans referansi
3 Motor hizi
4 Akim Buyuklugu
6 Moment gikisi
7 Moment akim ¢ikisi
8 Gerilim gikisi
9 DC bara gerilimi (0~800 V)
10 Analog Girig 1
11 Analog Girig 2
12 Gug cikis (0~2 x Pe)
13 Moment sinirlama
14 Moment referansi (% 0~300)
Maksimum Anahtarlama Frekansi
RW Txt | | | | | us |
oL 0,667 (0), 1 (1),2(2),3(3), 4 (4),
6 (5), 8 (6), 12 (7), 16 (8) kHz
¢ = 3 (3) kHz
RFC-A 22)30).4 (@), 8 C).86). 720
6 (8) kHz
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Glvenlk |y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik g on RE Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler

Siricu tarafindan kullanilan maksimum anahtarlama frekansini tanimlar.

Pr 37 Metin Aciklama
0 0,667 667 Hz anahtarlama frekansi
1 1 1 kHz anahtarlama frekansi
2 2 2 kHz anahtarlama frekansi
3 3 3 kHz anahtarlama frekansi
4 4 4 kHz anahtarlama frekansi
5 6 6 kHz anahtarlama frekansi
6 8 8 kHz anahtarlama frekansi
7 12 12 kHz anahtarlama frekansi
8 16 16 kHz anahtarlama frekansi

Sdrlcu akimi azaltma verileri igin bkz.Gl¢ Kurulum Kilavuzu.

Otomatik Ayarlama
RW Num | | | NC | | us |

oL 0-2
¢ = 0
RFC-A 0-3

Gerceklestirilecek otomatik ayarlama testini tanimlar.

Acik gevirim modunda durarak test ve donerek test olmak tizere iki otomatik ayarlama testi bulunur. Motorun gug faktériinin élgtlen degerinin stricu
tarafindan kullaniimasi i¢in, mimkiin oldugunca dénerek otomatik ayarlama kullaniimalidir.

Acik Cevrim ve RFC-A:

1. Motor yUkll ve yuki motor milinden ayirmak miumkin olmadidi zaman durarak otomatik ayarlama islemi uygulanabilir.
Durarak otomatik ayarlama iglemi igin, Pr 38 parametresini 1 olarak ayarlayin,

2. Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiiki bosalmigsa kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama yukarida agiklandigi gibi 6nce
durarak otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motor mevcut segcili rampalarla Nominal Frekans (Pr 39) x 2/3 degerine hizlandirilarak donerek test
islemi gerceklestirilir ve frekans bu seviyede 4 saniye siireyle muhafaza edilir. Donerek otomatik ayarlama islemi igin, Pr 38 parametresini 2
olarak ayarlayin.

Sadece RFC-A:

3. Bu test yik ve motorun toplam eylemsizligini 6lger. Hizlanma/yavaslama siresinde eylemsizligi belirlemek tzere, motoru 3/4 x Motor Nominal
Hizi (Pr 07) seviyesine hzlandirmak icin motora bir dizi agsamali olarak daha yiksek moment seviyesi uygulanir.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben sirlci engelleme durumuna girer. Sirlcu istenen referansta galistiriimaya baslamadan énce surici

kontrolli devre disi modunda birakilmalidir. Givenli Moment Kapama sinyalinin 31 ve 34'nci terminalden kaldiriimasi ile siiriict, kontrollt devre digi

birakma moduna sokulabilir.

galisma yonlinde, nominal hizin 2/3'U oraninda hizlanmasina yol agacaktir.

islem tamamlandiginda, motor serbest durusa gecgecektir. Giivenli Moment Kapama
sinyali stiriicii gereken referansta calistirilabilmesi icin 6nceden kaldiriimalidir.

Siruci calistirma sinyali veya surlcu etkinlestirme sinyali kaldinlarak her zaman

durdurulabilir.

2 Doénerek otomatik ayarlama islemi motorun, verilen referans dikkate alinmadan, segilen

Motor Nominal Frekansi

RW Num | | " RA | US|
oL . Def.50: 50,00 Hz
RFC.A ¢ 0,00 - 850,00 Hz = Def.60: 60,00 Hz

Motorun gli¢ deg@eri plakasindaki deg@eri girin. Motora uygulanan gerilim-frekans oranini belirler.

Motor Kutup Sayisi
RW Num | | | | | us |

oL

iy Auto (0) - 32 (16) > Auto (0)
RFC-A

Motorun kutup sayisini ayarlar. Otomatik mod, Pr 07 ve Pr 39 ayarlarindan motor kutup sayisini hesaplar.

48 C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Timlesik PLC

lleri
parametreler

Ariza Teshis

UL Listesi

GQVgnlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baglarken Motoru Optimizasyon NV Medya
Bilgileri kurulum kurulumu LEICINEIEIEY calistirma Karti
Kontrol Modu
RW Txt | | | us |
Ur.S (0), Ur (1), Fd (2), Ur.Auto (3),
oL o ljr)l @), (SZE (5)(, F)d.tap ©) ) o Fd@
RFC-A
Gerilim modu veya akim modu olacak sekilde surticu ¢ikis modunu belirler.
Deger Metin Aciklama

0 ur.S Her baslatmada 6lgllen stator direnci ve gerilim ofseti

1 Ur Olgiim yok

2 Fd Sabit yikseltme modu.

3 Ur Auto ?fi.‘;ﬂt?:ij ilk defa etkinlestirildiginde Olglilen stator direnci ve gerilim

4 Ur.l Her agilista dlgllen stator direnci ve gerilim ofseti

5 SrE Karasel karakteristik

6 Fd.tap (6) Konik sabit ylkseltme

Diisiik Frekans Gerilim Yiikseltme
RW Num | | | | | us |
oL
¢ %0,0 - % 25,0 = % 3,0

RFC-A

Pr 41 parametresi, Fd, SrE veya Fd.tap modlarina ayarlandiginda yiikseltme seviyesini belirler.

Seri Veri lletisim Hizi

RW Txt | ! ! | US|
oL 00 (1), 1200 (2),
2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
RFC-A ¢ 19200 (6), 38400 (7), = 19200 (6)
57600 (8), 76800 (9), 115200 (10)

Surucinin seri veri iletisim hizini belirler

Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlar derhal degistirilmez. Daha fazla bilgi icin bkz. Seri lletisimi Sifirlama (Pr 45).

RW

Seri lletigim Adresi

Num | |

oL
RFC-A

8

1-247

=

Seri araylz igin surtctnun benzersiz adresini tanimlamak igin kullanilir. Sirici her zaman bir bagimli adrestir. 0 her zaman genel olarak tim bagimh
cihazlari adreslemek igin kullanilir ve bu nedenle bu adres bu parametrede ayarlanmamalidir.

Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez. Daha fazla bilgi igin bkz. Seri lletisimi Sifirlama (Pr 45).

Seri lletigimi Sifirlama

RW Bit | | ND | NC | | us |
oL
&3 Off (0) veya On (1) = Off (0)
RFC-A
iletisim ayarlarini giincellemek igin parametreyi On (1) olarak ayarlayin.
Ekran kisa suire On goruntileyecek ve sifiramada Off'a donecektir.
Fren Kontrolérii Ust Akim Esigi
RW Num | | | | | us |
oL
&3 %0 - % 200 = % 50
RFC-A

Fren igin Ust akim esigini belirler. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrol6rii Fren Serbest Birakma.
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%‘f"‘?”"." Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g0 en TR Motoru | o imizasyon| NV Medya | iieik pLg|  Meri Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler
Fren Kontrolorii Dusuik Akim Esigi
RW Num | | | | US|
oL
(s %0 - % 200 2N % 10
RFC-A
st Birakma.

Fren igin dusuk akim esigini belirler. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrolori Fren Serbe

RW

Fren Kontrolorii Fren Serbest Birakma Frekansi

| US|

oL
RFC-A

$

0,00 - 20,00 Hz =

1,00 Hz

RW

Num

Fren Serbest Birakma Frekansini belirler. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrolori Fren Serbest Birakma.

Fren Kontrol6rii Fren Uygulama Frekansi

US|

oL
RFC-A

8

0,00 - 20,00 Hz =

2,00 Hz

RW

Num | |

Fren Uygulama Frekansini belirler. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrolorii Fren Serbest Birakma.

Fren Kontrolorii Fren Gecikmesi

|US

oL
RFC-A

03

0,0 - 25,0 sn. =

1,0 sn.

Fren dncesi birakma gecikmesini tanimlar. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrol6ri Fren

Serbest Birakma.

Fren Kontrolorii Fren Sonrasi Birakma Gecikmesi

RW Num | | us |
oL
¢ 0,0 -25,0 sn. = 1,0 sn.
RFC-A
Fren sonrasi birakma gecikmesini tanimlar.
Fren Kontrolérii ilk Yon
RW Txt | | | | us |
oL
¢ rEF (0), For (1), rEv (2) = rEF (0)
RFC-A
Frenin ilk yonini belirler.
Deger Metin

0 rEF

1 For

2 rEv
Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrolori Fren Serbest Birakma.

Fren Kontrolorii Sifir Egik Boyunca Fren Uygulama
RW Num | | | US
oL
8 0,00 - 25,00 Hz = 1,00 Hz
RFC-A

Sifir esik boyunca fren uygulanip uygulanmayacagini belirler. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu, Fren Kontrolori Fren Serbest Birakma.
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Guvenlik |y piigiteri|  Mekanik | Elektrik Baglarken Motort | optimizasyon| NV, MM | Tumiesik pLC| e Ariza Teshis | UL Listesi

Bilgileri kurulum kurulumu EICIUEEIEY calistirma parametreler
Fren Kontrolorii Etkinlestirme
RW Txt | | | | | US |
oL diS (0), rELAYy (1), dig 10 (2 .
¢ o usyEE ()3:) M dis (0)
RFC-A
Deger Metin
0 diS
1 rELAy
2 dig 10
3 USEr

Fren Kontrolérii Etkinlestirme (Pr 55) = diS ise fren kontroléri devre disidir.

Fren Kontrolérii Etkinlestirme (Pr 55) = rELAy ise freni role gikisi araciligiyla kontrol etmek igin fren kontrol6ra I/O ayari ile etkinlestirilir.
Sdrlcu sorunsuz parametresi dijital 1/O’ya yeniden yénlendirilir.

Fren Kontrolérii Etkinlestirme (Pr 55) = dig 10 ise freni dijital /O izerinden kontrol etmek icin fren kontroléri I/O ayari ile etkinlestirilir.
Sdrlcl sorunsuz parametresi réle ¢ikisina yonlendirilir.

Fren Kontrolérii Etkinlestirme (Pr 55) = USEr ise fren kontrol6ru etkinlestirilir, fakat fren ¢ikisini segmek icin hicbir parametre ayarlanmaz.

Hata 0 - 2
RO Txt | | ND|NC|PT|PS|

oL
3 0-255 =

RFC-A

Bu parametreler son 3 hatayi gosterirler.

OUP Etkinlestirme
RW Txt | | | | us |

oL

¢ Stop (0) veya Run (1) = Run (1)
RFC-A

Tumlesik kullanici programini etkinlestirir.

Tumlesik kullanici programlama, strekli gevrim saglayan bir arka plan gorevi sadlar ve her seferinde tanimlanmis degerde bir zamanlanmig gérev
gerceklestirir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

OUP Durumu
RO Num | | ND | NC | PT |

oL
RFC-A

&3 -2147483648 - 2147483647 =

Bu parametre sirtctdeki kullanici programinin durumunu gosterir. Daha fazla bilgi icin, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

Rampa Hizi Birimi
RW Num | | | | 0S|

oL

8 0-2 = 1

RFC-A

S/ Rampa Hizi Frekansi parametresinde tanimlanan rampa hizi parametreleri (Hizlanma Orani 1 (02.011) - Hizlanma Orani 8 (02.018),
Kisa Stireli Calisma (Jog) Hizlanma Orani (02.019), Yavaslama Hizi 1 (02.021) - Yavaslama Hizi 8 (02.028) ve Kisa Stireli Calisma (Jog)
Yavaslama Hizi (02.029)) asagdidaki tabloda agiklandigi gibi Rampa Hiz Birimi (02.039) parametresi tarafindan segilir.

Rampa Hizi Birimi (02.039) Rampa hizi frekansi

0 Saniye/100 Hz

1 Saniye/Maksimum Frekans
2 Saniye/1000 Hz

Motor 2 Parametreleri Se¢imi (11.045) = 0 olarak ayarlandiginda maksimum frekans Maksimum Hiz (01.006) parametresinden veya Motor 2
Parametreleri Segimi (11.045) = 1 olarak ayarlandiginda maksimum frekans M2 Maksimum Hiz (21.001) parametresinden tanimlanir.
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Bilgileri kurulum kurulumu [EICINEIEIEE calistirma Karti parametreler

Frekans Kontrolorii Oransal Kazanci Kp1
RW Num | | | | | us |

oL
¢ =
RFC-A 0,000 - 200,000 sn./rad 0,100 sn./rad

Frekans kontrol6ri 1 igin oransal kazanci belirler.

Sadece RFC modlari.

Kontroldre, ileri besleme oransal kazanci (Kp), ileri besleme integral kazanci (Ki) ve diferansiyel geri besleme kazanci (Kd) dahildir.

Oransal kazang (Kp)

Kp parametresinin sifir olmayan bir degeri varsa ve Ki parametresi sifira ayarlanmigsa kontrolériin sadece oransal suresi olacaktir ve moment
referansi olusturmak igin bir frekans hatasi olmaldir. Bununla beraber motor yiiku arttikga referans ve gercek frekanslar arasinda fark olusacaktir.

integral kazang (Ki)

integral kazang frekans diizenlemesini énlemek icin saglanir. Hata belirli bir siire boyunca biriktirilir ve herhangi bir frekans hatasi olmaksizin gerekli
moment referansi iiretmek igin kullanilir. integral kazancinin arttirimasi dogru seviyeye ulagiimasinda frekans igin alinan siireyi azaltir ve sistemin
saglamhigini arttirir, 6r. motora yliilk momentin uygulanarak Uretilen konumsal deplasmanin duisurilmesi.

Frekans Kontrolérii integral Kazanci Ki1
RW Num | | | | | us |

oL
¢ =
RFC-A 0,00 - 655,35 sn.?/rad 0,10 sn.?/rad

Frekans kontroloru 1 igin integral kazanci belirler. Bkz. Frekans Kontrolérii Oransal Kazanci Kp1 (Pr 65).

Sensorsiiz Mod Filtresi
RW Txt | | | | | us |

oL

¢ 4(0),5(1),6(2),8(3),12 (4), =

RFC-A 20 (5) ms

Frekans tahmin sistemi ¢ikigina uygulanacak filtre igcin zaman sabitini belirler.

Dondiirme Baslatma Yiikseltme
RW Num | | | | | us |

OL
¢ 0,0-10,0 = 1,0

RFC-A

Déndiirme Baglatma Yiikseltme (Pr 69) parametresi, striici etkinlestirildiginde ve Dénen Motoru Yakalama (Pr 33) > parametresi 1 olarak
ayarlandiginda dénen motor frekansini algilayan algoritma tarafindan kullanilir. Daha kiigiik motorlar igin varsayilan deger olarak 1,0 uygundur,
ancak daha buyuk motorlarda Déndiirma Baglatma Ylikseltme (Pr 69) parametresinin arttiriimasi gerekebilir.

Déndiirme Baglatma Ylikseltme (Pr 69) parametresi degeri ¢cok kuigclkse, motorun frekansi ne olursa olsun surucu sifir hizi tespit edecektir ve
Déndiirme Baglatma Yiikseltme (Pr 69) parametresi dederi ¢ok blyilikse, siirliicu etkinlestirildiginde motor duragan durumundan hizlanmaya gegebilir.

PID1 Cikisi
RO Num | | ND | NC | PT | |

oL
RFC-A

iy +% 100,00 >

Bu parametre PID kontrol6riiniin ¢ikisidir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

PID1 Oransal Kazanci
RW Num | | | | | us |

oL
RFC-A

&3 0,000 - 4,000 = 1,000

PID hatasina uygulanan oransal kazang. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.
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Guvenlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya
Bilgileri 9 kurulum kurulumu $ LEICINEIEIEY calistirma P Y Karti
PID1 integral Kazanci
RW Num | | | 05 ]
oL
¢ 0,000 - 4,000 = 0,500
RFC-A

PID hatasina uygulanan integral kazang. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

RW

Bit

PID1 Geri Besleme Evirme

T US

oL
8

RFC-A

Off (0) veya On (1) =

Off (0)

Bu parametre PID geri besleme kaynaginin evrilmesine imkan saglar. Daha fazla bilgi icin, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

RW

Num

PID1 Gikisg Ust Limiti

B

oL
RFC-A

8

%0,00 - % 100,00 =

% 100,00

PID1 Cikis Alt Limiti (Pr 75) olan bu parametre ¢ikisin bir aralikta sinirlandiriimasini saglar. Daha fazla bilgi icin, bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

PID1 Gikis Alt Limiti

RW Num | | | | | us |
oL
(3 +% 100,00 = -% 100,00
RFC-A
Bkz. PID1 Cikig Ust Limiti (Pr 74).
Hata Algilama Durumundaki Eylem
RW Num | | ND|NC|PT|US|
oL
&3 0-31 = 0
RFC-A

Bit 0: Onemli olmayan olarak tanimlanan hatalarda dur

Bit 1: Frenleme direnci asiri yuk algilamasini devre disi birak

Bit 2: Faz kaybi durdurma 6zelligini devre digi birak
Bit 3: Frenleme direnci sicaklik izlemesini devre digi birak
Bit 4: Hata durumunda parametre dondurmayi devre disi birak. Bkz. Parametre Referans Kilavuzu.

Maksimum Agir Yiik Galisma Degeri

RO Num | | ND | NC PT | |
oL
8 0,00 - Surlicti HD Akim DegeriA | =
RFC-A
Sirdcinin maksimum agir yik calisma akim degerini gosterir.
Yazihm Siiriimii
RO Num | | ND | NC | PT |
oL
¢ 0-99.99.99 =
RFC-A
Sirucideki yazilim strimuni gosterir.
Kullanici Siiriicii Modu
RW Txt | | ND|NC|PT|US|
oL OPEN.LP (1)
&3 OPEN.LP (1), RFC-A (2) =
RFC-A RFC-A (2)

Sirtcinin modunu tanimlar.
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Guvenlik |+ . . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru . NV Medya . . ileri . . .
Bilgileri Urin bilgileri Kuralum kuralumu Baglarken galighrma Optimizasyon Kartr Timlesik PLC parametreler Ariza Teshis | UL Listesi
Segili Referans
RO Num | ND | NC | PT |
oL
£ |-Pr02-Pr02veyaPr01-Pr02Hz |
RFC-A
Mevcut kaynaklardan secilen temel referanstir.
Rampa Oncesi Referans
RO Num | ND | NC | PT |
oL
{ |-Pr02-Pr02veyaPr01-Pr02Hz | =
RFC-A
Rampa Oncesi Referans parametresi, rampa sistemini besleyen referans sistemindeki son gikistir.
Son istenen Referans
RO Num | ND | NC | PT | Fl
oL
£ |-Pr02-Pr02veyaPr01-Pr02Hz | =
RFC-A

Acik cevrim modu:
Son Istenen Referans, Rampa Sonrasi Referans ve Sert Frekans Referansi parametrelerinden temel siiriicii ¢ikis frekansini gésterir.

RFC modu:
Rampa ¢ikisi devre disi birakilmamigsa ve sert frekans referansi etkinlestirilmisse, Son Istenen Referans, Rampa Sonrasi Referans toplami olan

frekans kontrolérii girisindeki referansi gosterir. Eger siiriicii devre digi birakilmigsa, Son /stenen Referans parametresi 0,00 degerini gésterir.

D.C. Bara Gerilimi
RO Num | ND | NC | PT | Fl
oL
¢ 0-415Vveya0-830V =
RFC-A
Suruciniin dahili DC barasindaki gerilimdir.
Cikis Frekansi
RO Num | ND | NC | PT | Fl
oL
&3 +550,00 Hz =
RFC-A

Acik ¢cevrim modu:
Cikis Frekansi, Rampa Sonrasi Ferkans ve motor kayma kompanzasyonu frekansinin toplamidir.

RFC-A modu:
Cikis frekansi dogrudan kontrol edilmez ve Cikis Frekansi, motora uygulanan frekansin bir dlgimuddr.
Cikis Gerilimi
RO Num | ND | NC | PT | Fl
oL
¢ 0-325V veya0-650V =
RFC-A
Cikis Gerilimi, surtcunin AC ¢ikis terminallerindeki hattan hata r.m.s gerilimidir.
Motor Devri
RO Num | ND | NC | PT | Fl
oL
8 +33000,0 dev./dk.* =
RFC-A

Motor Devri = 60 x Frekans / Kutup ciftleri

Bu formilde:
Kutup ciftleri = Motor Kutup Sayisi (Pr 40) sayisal degeridir (6r. 6 motor kutbu igin 3)
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Bilgileri
Motor Devri'ni tiiretmek igin kullanilan frekans, Son Istenen Referans (Pr 83) olacaktir. Maksimum ve

88 Akim Biyikligi

ND | NC PT Fl

RO Num ‘

oL
¢ 0 - Siirict Maksimum Akim A =

RFC-A

Akim Blyiikliigd, 6lgilmis anlik striict ¢ikis akimidir; sabit durum kosullarinda Amper cinsinden r.m

Gvenlik iy piigiler|  Mekanik |- Blektrik g 1 o I Motoru | o pimizasyon| NV MedYa | rymiesik PLC
kurulum kurulumu FEIEIMEHEIEY calistirma Karti parametreler
minimum degerler hizin % 10 asimina izin verir.

.s faz akimini temsil eder.

Moment Ureten Akim
Fl

ND | NC PT

RO Num ‘

oL
¢ + Slrlict Maksimum Akim A =

RFC-A

seviyesini temsil eder.

Moment Ureten Akim, moment iireten lgeklendirilmis akimin anlik seviyesidir, bu sekilde sabit durum kosullarinda akim iireten momentin r.m.s.

Dijital /O (Giris/Cikig) Kelime Okuma
PT

NC

RO Bin ‘ | ND

oL
iy 0 - 2047 >
RFC-A

Dijital I/O (Giris/Cikis) Kelime Okuma dijital girig/cikis 1 - 5 ve rélenin durumunu gosterir.

Referans Acik
RO Bit \ ND NC PT
oL
¢ Off (0) veya On (1) =

RFC-A

Sdrlcu siralayici tarafindan kontrol edilen Referans Ac¢ik parametresi, referans sistemindeki referansin aktif oldugunu belirtir.
Secimi Geri Al
RO Bit ‘ ND NC PT |
oL
&3 Off (0) veya On (1) =
RFC-A

parametresini evirmek tzere kullanilr.

Sdrlcu siralayici tarafindan kontrol edilen Segimi Geri Al parametresi, Segili Referans (Pr 81) veya Kisa Siireli Calisma (Jog) Referansi (Pr 15)

Kisa Siireli Calisma (Jog) Segimi

RO Bit \ ND | NC PT
oL
¢ Off (0) veya On (1) =
RFC-A
Sdrlcu siralayici tarafindan kontrol edilen Kisa Stireli Calisma (Jog) Secimi, Kisa Sdreli Calisma (Jog) Referansi (Pr 158) parametresini segmek Uzere
kullanihr.
Analog Girig 1
RO Num ND NC PT Fl
oL
¢ +% 100,00 =
RFC-A
Bu parametre, analog giris 1’de (terminal 2) yer alan analog sinyal seviyesini gsterir.
Analog Girig 2
RO Num \ ND NC PT Fl |
oL
&3 +% 100,00 =
RFC-A

Bu parametre, analog giris 2'de (terminal 5) yer alan analog sinyal seviyesini gosterir.
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Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Temel

Uriin bilgileri Baslarken

Bilgileri

Motoru calistirma

Bu bdlim yeni kullaniciya, bir motoru, olasi her isletim modunda ilk kez
calistirmak icin gerekli tim adimlari gosterir.

Sirucinin en iyi performansta galismasina yonelik ayarlar hakkinda
daha fazla bilgi almak igin, bkz. Bolim 8 Optimizasyon, sayfa 63.

Motoru Optimizasyon
parametreler =S {1 F] P 4

NV Medya

Kart: Tumlesik PLC

lleri
parametreler

Ariza Teshis UL Listesi

A

Motorun aniden ¢alismaya baglamasindan dogabilecek
herhangi bir hasar veya guivenlik tehlikesi olusmamasina

dikkat edin.
Motor parametrelerinin degerleri, motorun korunmasini
etkiler.
= Sirticlideki varsayilan degerlere glivenilmemelidir.
Pr 06 Motor Nominal Akim degerinin dogru girilmesi
6nemlidir. Bu, motorun termal korumasini etkiler.
Sdrict tug takimi kullanilarak baslatiimigsa, tus takimi
referansi (Pr 01.017) tarafindan tanimlanan hiza kadar
galisir. Bu uygulamaya bagli olarak uygun olmayabilir.
Kullanici Pr 01.017 parametresine bakarak tus takimi
referansinin 0 olarak ayarlandigindan emin olmalidir.
& Hedeflenen maksimum hiz makinenin guvenligini etkiliyorsa,
bagimsiz bir ek agiri hiz korumasi kullaniimahdir.
71 Hizl baglatma baglantilar
711 Temel gereklilikler

Bu bolim,

surticundn istenen modda galigmasi icin gereken temel

baglantilar gosterir. Her galisma moduna ait en az gerekli parametre
ayarlari igin, lGtfen ilgili kisma bakin: kisim 7.3 Hizli devreye alma /

calistirma,

Tablo 7-1

sayfa 61.

Her kontrol modu icin gereken en az kontrol baglantisi

Siiriicii kontrol yontemi

Gereklilikler

Terminal modu

Sarlcu etkinlestirme
Hiz / Moment referansi
ileri calistirma / Geri galistirma

Tus takimi modu

Sirtcl etkinlestirme

Seri iletigim

Sirlcl etkinlestirme
Seri iletisim baglantisi

7.2

Prosediir

isletim modunu degistirme

Asagidaki proseduru, sadece farkli bir isletim modu gerektiginde

kullanin:

1. Surucunin etkinlestiriimediginden emin olun; 6r. Strlcu engellenmis

veya dusiik gerilim durumunda.

2. Pr 79 parametresi ayarini agagidaki sekilde degistirin:

Pr 79 ayari isletim modu
m 1 Acik cevrim
GG ) RFCA

ikinci siitundaki rakamlar, seri iletisim kullanildiginda gegerlidir.

3. Asagidakilerden birini yapin:

+ Kirmizi sifirlama digmesine basin
»  Seriiletisim Uzerinden Pr 10.038 parametresini 100’eayarlayarak

suricuyu sifirlayin.

NOT

isletim modu degistirildiginde bir parametre kaydi gergeklestirilir.
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Sekil 7-1  Motorun herhangi bir igsletim modunda calismasi i¢in gereken asgari baglantilar (boy 1 - 4)
ov
Ol 1 Frekans
Sf 2 j} Referansi
S| 4 girisi
) NI +10V T
Q| 7 e
— SE 24V r
10 Etkinlestirme m
= Q| 11—~—] (C200)0 .
ENC . h |
S| 12l—"~— ILERI CALISTIRMA
006 Q| 13—"~—] GERI CALISTIRMA n
MOV ® 14 a
DOO00® |
vuw - [ N\ s e
—~—]
70O \g 34 STO1 5 M
B0 00 33 °
N 32M/ — <§D (o}
Slst—~ sT02 = | d
1S u
Yalnizca C300 v
+ x~
+BR 3
Fren direnci
(opsiyonel) I 'If‘c ‘g"
|_
0 Fren direncini yangin riskine karsi
korumak i¢in termal asiri yuka.
Bu, bir ariza durumunda AC beslemeyi
kesmek igin baglanmalidir.
Asenkron motor
= L1122 L3
* Terminal 11 Commander C300’te atanmamistir
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Timlegik PLC parametreler

Ariza Teshis UL Listesi

Sekil 7-2 Motorun herhangi bir isletim modunda galigmasi icin gereken asgari baglantilar (Boy 5)

Fren direnci
(opsiyonel)
(1)
+ | —[BR
N s G——————
e © Q) 1 Frekans
OIRIEC S| 2 E Referansi
Sl 4 girisi
® S[E| +1ov T
|| [ S[7 e
VK 24V r
=l Ol 10 o . m
O S| 11}—— Etkinlestirme (C200) .
{}@ Q[ 12—"~—] ILERI CALISTIRMA I
ceoeeereefl o S| 13—"~— GERI CALISTIRMA n
b S| 14 a
i} |
Q31}—>— sTO1
] S| 32 oV _g M
N ° o= e |__ Q36 o | o
2 || et atte Sle—~— s102 = | d
£ 0EA00 c
@] @ Yalnizca C300 E u
® ® |(_B
g
L1|L2|L3 =
ulviw
; ) Fren direncini yangin riskine karsi
! i korumak igin termal agir yukd.
! i Bu, bir ariza durumunda AC beslemeyi
! ! kesmek igin baglanmalidir.
i i [] [] [] Sigortalar
Acik cevrim
RFC'A = L1 L2 L3
Sensdrsuz

* Terminal 11 Commander C300’te atanmamistir
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Sekil 7-3 Motorun herhangi bir isletim modunda ¢aligmasi icin gereken asgari baglantilar (boy 6)

A

Fren direnci
(opsiyonel)

L2 L3 u

]L1|L2|L3|U|V|V\7

oV
Frekans
E Referansi
girisi
+10V T
e
24V r
| ~—| Etkinlestirme (C200)[] m
—~—ILERI CALISTIRMA '
L~ GERI CALISTIRMA n
a
|
—~— sTO1
S M
oV S|,
—~— sTo2 = |4
Yalnizca C300 E | u
X
©
'_
(/23]
5
'_

U|V W]+

[l

Acik ¢evrim

RFC-A

Sensorsiz

—

Fren direncini yangin riskine kargi korumak igin
termal asiri yukud. Bu, bir ariza durumunda AC
beslemeyi kesmek igin baglanmalidir.

] Sigortalar

L1 L2 L3

* Terminal 11 Commander C300’te atanmamistir
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Sekil 7-4 Motorun herhangi bir igletim modunda gcalismasi igin gereken asgari baglantilar (Boy 7 ve lizeri)
1 L1 L2 L3
[] [] [] Sigortalar
Q[
Frekans
® 2 Referansi
L2 girisi
. 28 ® 4 +10V
5
S h
Jo| @ e
Ol 7] r
m
Sl 9 24V i
® 10| ov n
tw ® 1 —{ Etinlestirme (c200)* a
® 12_\_ ILERI CALISTIRMA I
® 13—\— GERI GALISTIRMA M
14
O 0
e u
® O
@ o|® || Boffeofo || €—  c----------epeeemmmmmmmmmmme
Q|31 L\ sTo1
i ny o ® 32 S
©
ulv]w NES o
S35 stoz =
£
Yalnizca C300 -
X
©
Fren direnci =
; UlVvIiw|L (opsiyonel) e
; >
i ©)
[ -
Acik cevrim
@ Fren direncini yangin riskine karsi korumak igin
RFC'A termal asiri yukd. Bu, bir ariza durumunda AC
Sensé rsUZ beslemeyi kesmek icin baglanmalidir.

* Terminal 11 Commander C300’te atanmamistir
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GB‘fV‘?""k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g yen|  Temel Atathell Optimizasyon | NV Medya | riiecik pLe|  Mler Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler o= {43 E Karti parametreler
7.3  Hizlhi devreye alma/ ¢alistirma
7.3.1 Acik gevrim
Eylem Aciklama

Enerji verilmeden
once

Sunlari saglayin:

»  Sdricl etkinlestirme sinyali veriimemistir (Boy 1 - 4'te terminal 31 ve 34 veya boy 5 - 9'da terminal
31 ve 35'te acgiktir).
Calistirma sinyali veriimemistir, terminal 12/13 agiktir.

*  Motor surticiye baglidir.

+  Motor baglantisi siriicii A\ veya A baglanti igin dogrudur.

*  Sirictye dogru besleme gerilimi baghdir.

Sdrlciye glc

Surucuye enerji verilirken agik gevrim modunun gérintilendiginden emin olun.
Mod yanlissa, bkz. kisim 5.6 /sletim modunu dedistirme, sayfa 28.
Sunlari saglayin:

Pr 09 parametresine Motor Nominal Giig Faktoriinu (cos ¢) girin

verme »  Sirlcl ekraninda ‘inh’ (etkinlestirme terminalleri agiktir) ibaresi gériintilenmelidir.
Surlict hata veriyorsa, bkz. Bolum 12 Ariza Teshis, sayfa 147.

O Prroe parametresine motor nominal akimini (Amp) girin MOT 5~ [S80L T
Motor bllgl . . _1 .. IP55 IclF '/jD"?wm:J S
plakasinda O pro7 parametresine motor nominal hizini (rpm / dk.™") girin V_[Hz | min' [kW]cos o A 5
bg!ll’tllen degerleri © Pr 08 parametresine motor nominal gerilimini (Volt) girin 423050/ 26001075 089103 '
girin ® 0 0:

(4]

Maksimum hizi

Asagidakileri girin:

oranlarini ayarlayin

Pr 28 = FAST (Hizh). Ayrica, Pr 10.030, Pr 10.031 ve Pr 10.061 parametreleri ayarlarinin dogru
oldugundan emin olun, aksi takdirde zamansiz ‘It.br’ hatalari gértlebilir).

ayarlama *  Pr 02 parametresine maksimum hizi (Hz) girin.
t
Asagidakileri girin: oon
Hizlanma / *  Pr 03 parametresine hizlanma oranini (sn./Maksimum Frekans) girin. ‘
yavaslama *  Pr 04 parametresine yavaslama hizini (sn./Maksimum Frekans) girin (Fren direnci takiliysa

le—Pr 03-

|
|
i
i
i
i
i
i
i
i
i
—

Otomatik Ayarlama

Siirict, durarak veya donerek otomatik ayarlama iglemi gerceklestirebilir. Otomatik ayarlama
etkinlestiriimeden dnce motor tamamen duruyor olmalidir. Motorun giic faktériiniin élglilen degerinin
surtict tarafindan kullaniimasi igin, miimkiin oldugunca dénerek otomatik ayarlama kullaniimalidir.

Dénerek otomatik ayarlama igslemi motorun, verilen referans dikkate alinmadan,
secilen galisma yoniinde, nominal hizin 2/3‘i] oraninda hizlanmasina yol agacaktir.
islem tamamlandiginda, motor serbest durusa gegecektir. Siiriicii gerekli referansta
galistinlmadan énce etkinlestirme sinyali kaldiriimalidir.

Siricu, ‘cahstir’ veya ‘slrict etkinlestirme’ sinyali kaldirilarak herhangi bir anda
durdurulabilir.

O\

UYARI

*  Motor yiik altinda ve ylki motor milinden ayirmak mimkin olmadidi zaman durarak otomatik
ayarlama iglemi uygulanabilir. Durarak otomatik ayarlama iglemi, motorun stator direncini ve
surtictdeki 61G zaman kompanzasyonunu 6lger. Bunlar, vektor kontrol modlarinda iyi performans
icin gereklidir. Durarak otomatik ayarlama, motorun gug faktériini dlgmez, bu nedenle motor bilgi
plakasi tzerindeki deger, Pr 09 parametresine girilmelidir.

Doénerek otomatik ayarlama iglemi, sadece motor ylkten ayrilmigsa kullaniimalidir.

Dénerek otomatik ayarlama ilk olarak, motoru segilen yonde 2/5 taban hizinda déndiirmeden once,
durarak otomatik ayarlama islemi gergeklestirir. Donerek otomatik ayarlama, motorun gti¢ faktoriinii
oOlger.

Otomatik ayarlama islemi gergeklestirmek igin:

»  Durarak otomatik ayarlama iglemi yapmak igin Pr 38 = 1 olarak veya donerek otomatik ayarlama
islemi yapmak igin Pr 38 = 2 olarak ayarlayin

»  Sdric etkinlestirme sinyalini kapatin (C200’deki terminal 11’e veya C300 boy 1 - 4'teki terminal 31
ve 34’e veya C300 boy 5 - 9'daki terminal 31 ve 35’e 24V uygulayin). Suriicu, ‘rdy’ (Hazir)
ifadesini géruntiler.

+  Run (Galistir) komutu verin (terminal 12 - ileri galistirma veya terminal 13 - Geri galistirma
parametresine +24 V degeri girin). Suriicl otomatik ayarlama iglemi gergeklestirirken,
ekranda 'tuning’ (Ayarlaniyor) ifadesi yanip séner.

»  Sdrictnun ekraninda ‘inh’ (Engelleme) ifadesinin gériintilemesini ve ardindan motorun hareketsiz
duruma gelmesini bekleyin.

Sdiricu hata veriyorsa, bkz. Bélim 12 Ariza Teghis, sayfa 147.

»  Siricu etkinlestirme ve calistir sinyallerini surticiden kaldirin.

cos &

ol

Parametreleri
kaydetme

Pr 00 veya Pr mm.000 parametresinde ‘Save’ (Kaydet) fonksiyonunu segin (alternatif olarak 1001
degerini girin) ve kirmizi sifirlama digmesine basin.

Calistirma

Sdrucu, artik galismaya hazirdir.
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7.3.2 RFC-A modu

Eylem Aciklama

Sunlari saglayin:

e Siricu etkinlestirme sinyali verilmemistir (Boy 1 - 4'te terminal 31 ve 34 veya boy 5 - 9'da terminal 31 ve
35'te aciktir).

Enerji +  Caligtirma sinyali verilmemistir, terminal 12/13 agiktir.

verilmeden 6nce |«  Motor siiriiciiye baghdir.

+  Motor baglantis siriicii A veya A baglanti igin dogrudur.

«  Sirlcuye dogru besleme gerilimi baglidir.

Suructye gug verilirken RFC-A modunun gériintilendiginden emin olun.
Mod yanlissa, bkz. kisim 5.6 Isletim modunu degistirme, sayfa 28.

Suriciye gie Sunlari saglayin:

verme »  Suriict ekraninda ‘inh’ (etkinlestirme terminalleri agiktir) ibaresi gérintilenmelidir.
Surlci hata veriyorsa, bkz. Bélim 12 Ariza Teghis, sayfa 147.

© Pr 06 parametresine motor nominal akimini (Amp) girin N s
Motor bilgi N e i e egs o &
plakasinda O pro7 parametresine motor nominal hizini (rpm / dk.™) girin 0

Pt . A 230( 502800 (0,75 0,83 | 0,

belirtilen © Pr08 parametresine motor nominal gerilimini (Volt) girin o @ |0
degerleri girin

O rrog parametresine Motor Nominal Giig Faktériini (cos ¢) girin
Maksimum hizi | Asagidakileri girin: i
ayarlama *  Pr02 parametresine maksimum hizi (Hz) girin.

Asagidakileri girin:

yH;\Z/f;;nr:a/ +  Pr 03 parametresine hizlanma oranini (sn./Maksimum Frekans) girin.
oranlarmni *  Pr 04 parametresine yavaslama hizini (sn./Maksimum Frekans) girin (Fren direnci takiliysa Pr 28 = FAST
(Hizh). Ayrica , Pr 10.030, Pr 10.031 ve Pr 10.061 parametreleri ayarlarinin dogru oldugundan emin olun, - L
ayarlayin : f o b e e o
aksi takdirde zamansiz ‘It.br’ hatalari gorilebilir).
Sdricu, durarak veya donerek otomatik ayarlama islemi gerceklestirebilir. Otomatik ayarlama
etkinlestiriimeden énce motor tamamen duruyor olmalidir. Durarak otomatik ayarlama, ortalama performans
sagdlar, oysa donerek otomatik ayarlama daha iyi performans sunar ¢linkii motor parametrelerinin, striiciniin
gerekli kildigi fiili de@erlerini dlger.
Donerek otomatik ayarlama islemi motorun, verilen referans dikkate alinmadan, secilen galisma
yoniinde, nominal hizin 2/3'0 oraninda hizlanmasina yol agacaktir. islem tamamlandiginda,
motor serbest durusa gegecektir. Siirlicti gerekli referansta galistirimadan dnce etkinlestirme sinyali
kaldirilmalidir.
Sdric, ‘caligtir’ veya ‘siiriict etkinlestirme’ sinyali kaldirilarak herhangi bir anda durdurulabilir. s &
*  Motor yik altinda ve yiki motor milinden ayirmak mimkun olmadigi zaman durarak otomatik ayarlama
islemi uygulanabilir. Durarak otomatik ayarlama, stator rezistansini ve motorun gegici endiiktansini diger.
Bunlar, akim gevrim kazanglarini hesaplamakta kullanilir ve testin sonunda Pr 04.013 ve Pr 04.014
parametrelerindeki degerler guincellenir. Durarak otomatik ayarlama, motorun gii¢ faktérini élgmez,
Otomatik bu nedenle motor bilgi plakasi Gzerindeki deder, Pr 09 parametresine girilmelidir. (FfL
Ayarlama * Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiikten ayrilmigsa kullaniimaldir. Dénerek otomatik L
ayarlama ilk olarak, motoru segilen yénde 2/ taban hizinda déndiirmeden énce, durarak otomatik T doyma tarima
ayarlama iglemi gerceklestirir. Donerek otomatik ayarlama, motorun statér enduktansini dlger ve gug nm 7 o
faktoérini hesaplar. N
Otomatik ayarlama iglemi gergeklestirmek igin: il
*  Durarak otomatik ayarlama islemi yapmak igin Pr 38 = 1 olarak veya donerek otomatik ayarlama iglemi
yapmak icin Pr 38 = 2 olarak ayarlayin
»  Surlicu etkinlestirme sinyalini kapatin (C200’deki terminal 11’e veya C300 boy 1 - 4’teki terminal 31 ve 34’e
veya C300 boy 5 - 9'daki terminal 31 ve 35’e 24V uygulayin). Suricd, ‘rdy’ (Hazir) ifadesini gérintler.
+  Run (Galigtir) komutu verin (terminal 12 - ileri galigtirma veya terminal 13 - Geri galistirma parametresine
+24 V degeri girin). Strlict otomatik ayarlama islemi gergeklestirirken, alt ekranda 'tuning’ (ayarlaniyor)
ifadesi yanip sonecektir.
*  Surlicinin ekraninda ‘inh’ (Engelleme) ifadesinin goriintiilemesini ve ardindan motorun hareketsiz
duruma gelmesini bekleyin.
Surlcu hata veriyorsa, bkz. Bélum 12 Ariza Teshis, sayfa 147.
«  Sirici etkinlestirme ve galistir sinyallerini strlctuden kaldirin.
Pr 00 veya Pr mm.000 parametresinde ‘Save’ (Kaydet) fonksiyonunu segin (alternatif olarak 1001 degerini girin)
Parametreleri . .
kaydetme ve kirmizi sifirlama diigmesine basin.
Caligtirma Sdricd, artik galismaya hazirdir /—\
* RFC-A modu icin kayma gereklidir.
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UL Listesi

8 Optimizasyon

Bu bdélimde kullaniciya siiriict kurulumunun optimizasyonu ve performansi en Ust diizeye ¢ikarma yontemleri anlatilmaktadir.
Sirucinin otomatik ayarlama 6zelligi optimizasyon goérevlerini basitlestirir.

8.1 Motor haritasi parametreleri

8.1.1 Acik ¢cevrim motor kontrolii

Maksimum siirekli motor akimini tanimlar

Pr 06 {05.007} Motor Nominal Akimi

Nominal akim parametresi, motorun maksimum surekli akimina ayarlanmalidir. Motor nominal akimi asagidakilerde kullanilir:
*  Akim limitleri (daha fazla bilgi igin bkz. kisim 8.3 Akim limitleri, sayfa 70)

*  Motor termal asiri yik koruma (daha fazla bilgi i¢in bkz. bélim kisim 8.4 Motor termal korumasi, sayfa 70)

*  Vektdr modu gerilim kontrolii (daha sonra bu tabloda, bkz., Kontrol Modu)

« Kayma kompanzasyonu (daha sonra bu tabloda, bkz., Kayma Kompanzasyonunu Etkinlestirme (05.027))

»  Dinamik V/F Kontrolii

Pr 08 {05.009} Motor Nominal Gerilimi Nominal frekansta motora uygulanan gerilimi tanimlar

Pr 39 {05.006} Motor Nominal Frekansi Nominal gerilimin uygulandigi frekansi tanimlar

(daha sonra bu tabloda yer alan Kontrol Modu'na bakin). Motor Nominal Frekansi ayrica kayma kompanzasyonu igin nominal kaymanin
hesaplanmasinda motor nominal hizi ile birlikte kullanilir (daha sonra bu tabloda yer alan Motor Nominal Hizi'na bakin).

Cikis Cikig gerilimi 6zelligi
gerilimi 4

Ll

Pr 08 ............................ r

Prog8/2 fr-veeee-n-

.

Lad
Pr39/2 Pr 39 Cikis frekansi

Motor Nominal Gerilimi (Pr 08) ve Motor Nominal Frekansi (Pr 39), motora uygulanan gerilim-frekans karakteristiklerini tanimlamak icin kullanilir

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Pr 07 {05.008} Motor Nominal Hizi Motorun tam yiik nominal hizini tanimlar

Pr 40 {05.011} Motor Kutup Sayisi Motor kutup sayisini tanimlar

Motor nominal hizi ve kutup sayisi, asenkron makinelerin Hz cinsinden nominal kaymalarini hesaplamak tizere motor nominal frekansi ile kullanilir.

2 760

Pr 07 parametresi O olarak veya senkron hizina ayarlanmigsa, kayma kompanzasyonu devre disi kalir. Eger kayma kompanzasyonu isteniyorsa,
bu parametre sicak makine igin dogru devri (rpm) verecek bilgi plakasi dederine ayarlanmalidir. Striicti devreye sokuldugunda bu ayari yapmak
gerekli olabilir glinkli bazen bilgi plakasi degeri dogru olmayabilir. Kayma kompanzasyonu hem temel hizin altinda hem de alan zayiflatma bdélgesi
icerisinde dlizguin olarak ¢alisir. Kayma kompanzasyonu normalde ytkle birlikte hiz varyasyonuna engel olmak igin motor hizini diizeltmek Gzere
kullanihr. Nominal yik devri (rpm), hiz diistisiinu kasten ortaya ¢ikartmak igin senkronize hizdan daha yiiksek bir degere ayarlanabilir.

Bu, mekanik olarak yiikten ayriimamis motorlarda yiikiin paylasiimasina yardimci olmak tizere kullanilabilir.

Nominal kayma (Hz) = Motor nominal frekansi - (Kutup Gifti sayisi x [Motor nominal hizi / 60]) = Pr39 = (PMO Pr07)

Pr 40 parametresi ayrica belirli bir ¢ikis frekansi icin strtict tarafindan gértintiilenen motor hizinin hesaplanmasinda kullanihr. Pr 40 parametresi
‘Otomatik’ olarak ayarlandiginda, motor kutup sayisi otomatik olarak nominal frekans Pr 39 parametresinden ve motor nominal hizi Pr 07
parametresinden hesaplanir.

Kutup sayisi = 120 x (Nominal Frekans (Pr 39) / Nominal Hiz (Pr 07)) sonucu en yakin ¢ift sayiya yuvarlanir.

Pr 43 {05.010} Motor Nominal Gii¢ Faktorii Motor gerilimi ve akimi arasindaki aciy! tanimlar

Gug faktorl, motorun gergek glic faktdrudur; 6r. motor gerilimi ve akim arasindaki agidir. Giig faktori, nominal aktif akim ve motorun miknatislama
akimini hesaplamak tizere Motor Nominal Akimi (Pr 06) ile birlikte kullanihir. Nominal aktif akim gogunlukla surticiyt kontrol etmek tizere kullanilir;
miknatislama akimi ise vektér modu stator direnci kompanzasyonunda kullanilir. Bu parametrenin dogru ayarlanmasi énemlidir.

Sdriict, motor nominal gli¢ faktériini donerek otomatik ayarlama islemi gergeklestirerek olgebilir (arka sayfadaki Otomatik Ayarlama (Pr 38)
bélimiine bakin).

Pr 38 {05.012} Otomatik Ayarlama

Acik cevirim modunda durarak test ve donerek test olmak tzere iki otomatik ayarlama testi bulunur. Motorun gli¢ faktérinin élgulen degerinin
sirlicu tarafindan kullanilmasi igin, mimkin oldugunca dénerek otomatik ayarlama kullaniimalidir.

*  Motor yikli ve yuki motor milinden ayirmak miumkin olmadigi zaman durarak otomatik ayarlama islemi uygulanabilir. Durarak testi vektor
kontrol modlarinda (daha sonra bu tabloda yer alan Kontrol Modu'na bakin) iyi performans igin gerekli olan Statér Direnci'ni (05.017),
Gegici Endtiktans'i (05.024), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu'nu (05.059) ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim'i (05.060)
Olger. Durarak otomatik ayarlama, motorun gui¢ faktérini 6lgmez, bu nedenle motor bilgi plakasi Gizerindeki deger Pr 09 parametresine
girilmelidir. Durarak otomatik ayarlama gergeklestirmek igin, Pr 38 parametresini 1 olarak ayarlayin ve surlcinin etkinlestirme sinyalini
(boy 1-4’de terminal 31 ve 34’den veya boy 5-9'da terminal 31 ve 35'den) ve galistirma sinyalini (terminal 12 veya 13) vermesini saglayin.

« Dbdnerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yuku bosalmigsa kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama yukarida agiklandigi gibi 6nce
durarak otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motorun mevcut segili rampalarla Motor Nominal Frekansi (Pr 39) x 2/3 degerine ylikseltilerek
frekansin istenilen seviyede 4 saniye sabitlendigi donerek test islemi gergeklestirilir. Statér Endiiktansi (05.025) olgulir ve bu deger diger motor
parametreleriyle birlikte Motor Nominal Gii¢ Faktérii (Pr 09) degerinin hesaplanmasi igin kullanilir. Dénerek otomatik ayarlama gerceklestirmek
icin, Pr 38 parametresini 2 olarak ayarlayin ve suricuniin etkinlestirme sinyalini (boy 1-4’'de terminal 31 ve 34’den veya boy 5-9'da terminal 31
ve 35'den) ve galistirma sinyalini (terminal 12 veya 13) vermesini saglayin.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben sirlicii engelleme durumuna girer. Siirlici istenen referansta galistirimaya baslamadan 6nce surici
kontrolli devre disi modunda birakilmalidir. Siirlici kontrolli devre disi moduna, Gulvenli Moment Kapama sinyalinin 1-4 boyda terminal 31 ve
34 veya boy 5-9'da terminal 31 ve 35'ten ¢ikartilmasi, Siirticii Etkinlestirme (06.015) parametresinin OFF (0) (Kapali) dederine ayarlanmasi veya
Kontrol Kelimesi (06.042) ve Kontrol Kelimesi Etkinlestirme (06.043) parametreleri araciligi ile siriciniin devre disi birakilmasiyla alinabilir.
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Pr 41 {05.014} Kontrol Modu

Vektor kontrol ve sabit ylikseltme olarak adlandirilan iki kategori dahilinde yer alan gesitli gerilim modlari mevcuttur.
Vektor kontrolii

Vektor kontrol modu, motora 0 Hz - Motor Nominal Frekansi arasinda lineer gerilim karakteristigi ve motor nominal frekansi degeri Gizerinde sabit
gerilim saglar. Strtici motor nominal frekans1/50 ve motor nominal frekansi/4, arasinda galistiginda tam vektor tabanli stator direnci
kompanzasyonu uygulanir. Siriici, motor nominal frekansi/4 ve motor nominal frekansi/2 arasinda galistiginda, stator direnci kompanzasyonu
frekanslar arttikga derece derece sifira dogru azalir. Vektér modlarinin dogru g¢alismasi igin, Motor Nominal Gli¢ Faktérii (Pr 09), Statdr Direnci
(05.017), Maksimum Olii Zaman Kompanzasyonu (05.059) parametrelerinin ve Maksimum Olii Zaman Kompanzasyonu (05.060) parametresindeki
akimin dogru olarak ayarlanmis olmasi gerekir. Stirlicii bu degerleri bir otomatik ayarlama gergeklestirerek élgebilir (bkz. Pr 38 Otomatik Ayarlama).
Sirucl, vektor kontrol gerilim modlarindan biri segilerek, stator direncini, stricinin devreye alindigi her seferde otomatik olarak veya
cahstirildiktan sonra surticu ilk defa etkinlestirildiginde Olgebilir.

(0) Ur.S = Stator direnci olgulur ve surtict her galistirildiginda segilen motor haritasi parametreleri her sefer yeniden yazilir. Bu test,
yalnizca sifira dogru azalan aki degerinin oldugu duragan motor ile gergeklestirilir. Bununla birlikte bu mod sadece sirlici galistinidiginda
motorun duran konumu garanti edildigi takdirde kullanilmalidir. Aki degderi azalmadan 6nce testin gerceklestiriimesini dnlemek igin,

surucu yeniden calistirilacaksa testin gergeklestiriimedigi, suricunin hazir modda bekleyecedi 1 saniyelik bir stire bulunur. Bu durumda,
daha 6nceden yapilan 6lgim degerleri kullanilir. Ur S modu, sicakliktaki degisiklikten kaynaklanan motor parametrelerindeki degisimlerin
surucu tarafindan kompanze edilmesini saglar. Stator direnci yeni degeri otomatik olarak sirtiici EEPROM'una kaydedilmez.

(4) Ur.l = Stator direnci gug verildikten sonra siriict her galistirildiginda olgilir. Bu test sadece duran bir motor ile gergeklestirilir.
Bununla birlikte bu mod sadece her gl¢ verilmesi sonrasinda suricu galistirildiginda motorun duran konumu garanti edildigi takdirde
kullaniimalidir. Stator direnci yeni degeri otomatik olarak striici EEPROM'una kaydedilmez.

(1) Ur = Stator direnci ve gerilim ofseti 6lgliimez. Kullanici motor ve kablo direncini Statér Direnci (05.017) parametresine girebilir. Ancak buna
surucu eviricisindeki direng etkileri dahil degildir. Bununla birlikte e§er bu mod kullanilacaksa, statér direncini digmeden 6nce otomatik ayarlama
testi yapilmasi en iyisidir.

(3) Ur.Auto = Stator direnci bir kez, siirlicu ilk defa galistirildiginda 6lgulir. Test basarili bir sekilde tamamlandiktan sonra Kontrol Modu (Pr 41)
parametresi Ur moduna doner. Statér Direnci (05.017) parametresi yazilir ve Kontrol Modu (Pr 41) parametresi ile birlikte stirici EEPROM'una
kaydedilir. Eger test basarisiz olursa, gerilim modu Ur Otomatik ayarinda kalacak ve suruicu yeniden calistirildigi zaman test yinelenecektir.

Sabit yiikseltme
Stator direnci motor kontroliinde kullanilmaz, onun yerine Pr 42 parametresi tarafindan tanimlanan sabit karakteristigi olan dusuk frekansli gerilim
yukseltmeleri kullanilir. Sabit yikseltme modu, suriicl birden gok motoru kontrol ederken kullaniimaldir. Sabit ylikseltmede kullanilabilir Gg ayar
vardir:
(2) Sabit (Fd) = Bu mod motora, 0 Hz ile Motor Nominal Frekansi (Pr 39) arasinda lineer gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri
Uzerinde sabit gerilim saglar.
(5) Karasel (SrE) = Bu mod motora, 0 Hz ile Motor Nominal Frekansi (Pr 39) arasinda karasel gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri
Uzerinde sabit gerilim saglar. Bu mod, yikin motor safti hizi karesiyle orantili oldugu fanlar ve pompalar gibi gesitli moment uygulamalari igin
uygundur. Yuksek baslangic momenti isteniyorsa bu mod kullaniimamalidir.
(6) Sabit Konik (Fd.tap) = Bu mod motora konik kayma limiti olan lineer gerilim karakteristigi saglar.

Mod 2 ve 5 igin, diglk frekanslarda (0 Hz - 2 x Pr 39) asagida gdsterildigi gibi Pr 42 parametresinde bir gerilim yiikseltmesi uygulanir:

Cikis gerilimi ézelligi Cikig gerilimi 6zelligi
Cikis (Fd) Gkis (Fd)
gerilimi A gerilimi
Pro8 Pro8
Prog/2 Prog/2
_ Gerilim Gerilim
yukseltme . yikseltme
Pr42 > Pr 42 >
Pr39/2 Pr 39 Cikis frekansi Pr3g/2 Pr39 Cikis frekansi
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Pr 05.027 Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme

Acik gevirim modu tarafindan kontrol edilen bir motorun, karakteristiklerinden birinin uygulandigi yiku oldugunda, ¢ikis hizinda gosterildigi gibi
uygulanan yik oraninda dusus olur:

A Talep edilen hiz

Saft hizi

v

Yik

Asagida gosterildigi gibi hiz dustsunl engellemek igin kayma kompanzasyonu etkin hale getiriimelidir. Kayma kompanzasyonunu etkin hale
getirmek igin Pr 05.027 parametresi % 100 olarak ayarlanmali (bu varsayilan ayardir) ve motor nominal hizi Pr 07 (Pr 05.008) parametresine
girilmelidir.

Motor nominal hiz parametresi, motorun senkron hizi ile kayma hizi arasindaki farka ayarlanmalidir. Bu deger genellikle motor bilgi plakasinda
gorintulenir, or. tipik bir 18,5 kW, 50 Hz, 4 kutuplu motorda, motor nominal hizi yaklasik olarak 1465 dev./dk.’dir. 50 Hz, 4 kutuplu motorun senkron
hizi 1500 dev./dk.’dir; bu sebeple kayma hizi 35 dev./dk. olacaktir. Eger senkron hizi Pr 07 parametresine girilirse, kayma kompanzasyonu devre

disi birakilir. E§er Pr 07 parametresine gok klgik bir deger girilirse, motor istenen frekanstan daha hizli gahsir. Farkh kutup sayilarina sahip
50 Hz'lik motorlarin senkron hizlar agagidaki gibidir:

2 kutuplu = 3000 dev./dk., 4 kutuplu = 1500 dev./dk., 6 kutuplu =1000 dev./dk., 8 kutuplu = 750 dev./dk.
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8.1.2 RFC-Amodu

Pr 06 {05.007} Motor Nominal Akimi Maksimum siirekli motor akimini tanimlar

Motor nominal akim parametresi, motorun maksimum surekli akimina ayarlanmalidir. Motor nominal akimi asagidakilerde kullanilir:

* Akim limitleri (daha fazla bilgi igin, bkz. kisim 8.3 Akim limitleri, sayfa 70).
*  Motor termal asir yik koruma (daha fazla bilgi almak igin bkz., kisim 8.4 Motor termal korumasi, sayfa 70).
*  Vektor kontrol algoritmasi

Pr 08 {05.009} Motor Nominal Gerilimi Nominal frekansta motora uygulanan gerilimi tanimlar

Pr 39 {05.006} Motor Nominal Frekansi Nominal gerilimin uygulandigi frekansi tanimlar

Motor Nominal Gerilimi (Pr 08) ve Motor Nominal Frekansi (Pr 39), —
motora uygulanan gerilim-frekans karakteristiklerini tanimlamak igin Cikis Cikig gerilimi 6zelligi
kullanilir (daha sonra bu tabloda yer alan Kontrol Modu (Pr 41) gerilimi - &
parametresine bakin). Motor nominal frekansi ayrica kayma
kompanzasyonu icin nominal kaymanin hesaplanmasinda motor Prog frmmm :
nominal hizi ile birlikte kullanilir (daha sonra bu tabloda yer alan Motor
Nominal Hizi (Pr 07) parametresine bakin).

Prog/2 f---munnen-

Pr39/2 Pr39 Cikis frekansi

Pr 07 {05.008} Motor Nominal Hizi Motor ve kayma tam yiik nominal hizini tanimlar
Pr 40 {05.011} Motor Kutup Sayisi Motor kutup sayisini tanimlar

Motor nominal hizi ve motor nominal frekansi, vektor kontrol algoritmasi tarafindan kullanilan motor tam yiik kaymasinin belirlenmesinde kullanilir.
Bu parametrenin yanlis ayari asagidaki etkilere sebep olur:

*  Motor galisma etkinligini azalir

* Motordan alinabilecek maksimum moment azalir

*  Gegici durum performansi azalir

*  Moment kontrol modundaki mutlak moment kontrolu hatali olur

Bilgi plakasi degeri normal olarak sicak motor degerini gosterir; ancak, strlicti dogru olmayan bir bilgi plaka degeri ile galistirilirsa bazi ayarlamalar
gerekebilir. Bu parametreye sabit bir deger girilebilir.

Pr 40 parametresi ‘Otomatik’ olarak ayarlandiginda, motor kutup sayisi otomatik olarak Motor Nominal Frekansi (Pr 39) parametresinden ve
Motor Nominal Hizi (Pr 07) parametresinden hesaplanabilir.

Kutup sayisi = 120 x (Motor Nominal Frekansi (Pr 39) / Motor Nominal Hizi (Pr 07) en yakin ift sayiya yuvarlanir.

Pr 09 {05.010} Motor Nominal Gii¢ Faktorii Motor gerilimi ve akimi arasindaki aciyi tanimlar

Gug faktorli, motorun gergek gii¢ faktdrudir; 6r. motor gerilimi ve akim arasindaki agidir. Statér Direnci (05.025) sifira ayarlandiginda giic faktoru
Motor Nominal Akimi (Pr 06) parametresi ve diger motor parametreleri ile birlikte vektdr kontrol algoritmasinda kullanilan motor nominal aktif ve
miknatislama akimlarinin hesaplanmasinda kullanilir. Stator direnci sifirdan bagka bir degere ayarlanirsa bu parametre sirtici tarafindan
kullanilmaz, ancak hesaplanan gl¢ faktorii degeri ile devamli olarak yazilir. Statér endiiktansi siiriict tarafindan dénerek otomatik ayar testi
yapllarak 6lgllebilir (daha sonra bu tabloda yer alan Otomatik Ayarlama (Pr 38) bdlimune bakin).
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Pr 38 {05.012} Otomatik Ayarlama

RFC-A modunda (i¢ otomatik ayarlama testi mevcuttur, durarak otomatik ayarlama testi, donerek otomatik ayarlama ve mekanik yik élgim testi.
Durarak otomatik ayarlama, ortalama performans saglar, oysa dénerek otomatik ayarlama daha iyi performans sunar ¢tinkii motor parametrelerinin,
surucunun gerekli kildigi fiili degerlerini dlger. Eylemsizlik 6lgiim testi durarak otomatik ayarlama ve ddnerek otomatik ayarlama testlerinden ayri
olarak gerceklestiriimelidir.

Donerek otomatik ayarlama igleminin yapilmasi kesinlikle 6nerilir (Pr 38 parametresi 2 olarak ayarlanir).

*  Motor yukli ve yiki motor milinden ayirmak mimkin olmadigi zaman durarak otomatik ayarlama iglemi uygulanabilir. Durarak otomatik
ayarlama Stator Direnci'ni (05.017) ve motorun Gegici Endiiktansi'ni (05.024) 6lger. Bunlar, akim ¢cevrim kazanglarini hesaplamakta kullanilir ve
testin sonunda Pr 04.013 ve Pr 04.014 parametre degerleri giincellenir. Durarak otomatik ayarlama, motorun gui¢ faktériini 6lgmez, bu nedenle
motor bilgi plakasi Uzerindeki deger, Pr 09 parametresine girilmelidir. Durarak otomatik ayarlama gercgeklestirmek icin, Pr 38 parametresini 1
olarak ayarlayin, siriiciintin etkinlestirme sinyalini (terminal 31 ve 34) ve galistirma sinyalini (terminal 12 veya 13) vermesini saglayin.

* Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiki bosalmigsa kullaniimahdir. Donerek otomatik ayarlama 6ncelikle durarak bir otomatik
ayarlama yapar, sonrasinda motorun mevcut segcili rampalarla Motor Nominal Frekansi (Pr 39) x 2/3 de@erine ylkseltilerek frekansin istenilen
seviyede 40 saniye sabitlendigi donerek test islemi gergeklestirilir. Donerek otomatik ayarlama sirasinda Statér Endiiktansi (05.025), ve motor
doyma kirilma noktalari (Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 05.062 ve Pr 05.063) siriici tarafindan degistirilir. Gli¢ faktori sadece kullanici bilgisi igin
degistirilir, ancak bu noktadan sonra stator endiktansi vektor kontrol algoritmasi yerine kullanildigi igin gli¢ faktoru artik kullaniimaz.

Donerek otomatik ayarlama gergeklestirmek icin, Pr 38 parametresini 2 olarak ayarlayin ve suriciiniin etkinlestirme sinyalini (terminal 31 ve 34)
ve calistirma sinyalini (terminal 12 veya 13) vermesini saglayin.

* Mekanik yuk testi yik ve motorun toplam eylemsizligini dlger. Hizlanma/yavaslama suresinde eylemsizlidi belirlemek tizere, motoru maksimum
% x Motor Nominal Hizi (Pr 07) seviyesine arttirmak icin motora bir dizi ilerleyen bigimde buylyen moment seviyesi uygulanir
(nominal momentin % 20, % 40 ... % 100). Test 5 sn. icinde gerekli hiza ulagsmaya c¢aligir, ancak bu basarisiz olursa sonraki moment seviyesi
kullanilir. % 100 moment kullanildiginda, test gerekli hiza ulagsmak i¢in 60 sn. bekler, ancak bu basarisiz olursa tun.1 hatasi baglatilir. Test igin
gereken slreyi azaltmak icin Mekanik Yik Testi Seviyesi (05.021) parametresi sifir diginda bir dedere ayarlanarak test icin kullanilacak moment
seviyesini tanimlamak mimkundur. Test seviyesi tanimlandiginda test yalnizca tanimlanan test seviyesinde gergeklestirilir ve motorun gerekli
hiza ulagmasi igin 60 sn. beklenir. Maksimum hiz akista zayiflama saglarsa motoru yeterince hizli bigimde hizlandirmak igin gerekli moment
seviyesine ulasmak miumkuin olmayabilir. Boyle bir durumda, maksimum hiz referansi azaltiimalidir.

1. Testin basinda motor duruyor olmalidir.

2. Motor maksimum hiz referansinin % oraninda istenen yénde hizlandirilir ve sifir hiza yavaslatilir.

3. Istenilen hiza ulagana kadar test asamali olarak daha yilksek moment ile tekrarlanir.
Mekanik ylk 6lgim( otomatik ayarlama islemi gergeklestirmek igin, Pr 38 parametresini 3 olarak ayarlayin ve suriictnin etkinlestirme sinyalini
(terminal 31 ve 34) ve galistirma sinyalini (terminal 12 veya 13) vermesini saglayin. Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben sirtct
engelleme durumuna girer. Surlcl istenen referansta galistirimaya baslamadan 6nce siirlict kontrolli devre disi modunda birakilmalidir.
Sdricu kontrollt devre disi birakma moduna, Giivenli Moment Kapama sinyalinin terminal 31 ve 34'den cikartiimasi, Sdirticii Etkinlestirme
(06.015) parametresinin OFF (0) (Kapali) degere ayarlanmasi veya kontrol kelimesi (Pr 06.042 ve Pr 06.043) parametreleri aracilidi ile
surucundn devre digl birakilmasiyla alinabilir.

{04.013} / {04.014} Akim Cevrim Kazanglari

Akim gevrim kazanclar (Kp) ve integral (Ki) kazanglari, istenen akim (moment) icerisindeki degisime karsilik akim gevriminin tepkisini kontrol eder.
Varsayilan de@erler cogu motorda tatmin edici calisma saglar. Ancak, dinamik uygulamalardaki optimal performans igin, performansi gelistirmek igin
kazangclarin degistiriimesi gerekebilir. Akim Kontrolér Kp Kazancr (04.013), performansin kontroliindeki en kritik degerdir. Akim ¢evrim kazanclari
degerleri durarak veya donerek otomatik ayarlama yapilarak hesaplanabilir (daha sonra bu tabloda yer alan Ofomatik Ayarlama Pr 38 bolimine
bakin), stirtici motorun Statér Direnci'ni (05.017) ve Gegici Endiiktans'ini (05.024) élger ve akim gevrim kazanglarini hesaplar.

Bu, akim referansinda bir adim degisimi sonrasinda minimum asim ile adim tepkisi verir. Oransal kazang, bant genisliginde 1,5'lik benzer faktor
artisi ile ylkseltilebilir; ancak bu, ortalama % 12,5'lik agimi olan bir adim tepkisi verir. integral kazang denklemi klasik bir deger verir. Striiciinin,
referans gergevesinin kullaniminin gerekli oldugu bazi uygulamalarda, akiy1 dinamik olarak ¢ok yakindan takip etmek igin (6r. Yuksek hizli
Sensodrsiiz RFC-A asenkron motoru uygulamalari) integral kazanglari daha ylksek degere ihtiyag duyabilir.
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Frekans Cevrim Kazanglari
(00.065 {03.010}, Pr 00.066 {03.011}

Frekans gevrim kazanglari, frekans talebindeki degisiklikler icin frekans kontrolériiniin yanitini kontrol eder. Frekans kontrol6r(i, oransal (Kp)

ve integral (Ki) kazang ileri besleme surelerini ve diferansiyel (Kd) kazang geri besleme siresini kapsar. Suriicl, bu kazanclardan iki seti tutar ve
bunlardan her ikisi de Pr 03.016 parametresi ile frekans kontrolérl kullanilarak segilebilir. Pr 03.016 = 0 olarak ayarlanirsa, Kp1, Ki1 ve Kd1
kazanglari (Pr 03.010 - Pr 03.012) kullanilir ve Pr 03.016 = 1 olarak ayarlanirsa, Kp2, Ki2 ve Kd2 kazanglari (Pr 03.013 - Pr 03.015) kullanilir.

Pr 03.016 parametresi sirlcu etkinlestirildiginde veya devre disi birakildiginda degistirilebilir.

Frekans Kontrolorii Oransal Kazanci (Kp), Pr 65 {03.010} ve Pr 03.013

Oransal kazancin bir degeri varsa ve integral kazang sifira ayarlanmisgsa kontroldriin sadece oransal slresi olacaktir ve moment referansi
olusturmak igin bir frekans hatasi olmalidir. Bununla beraber motor yiiki arttikga referans ve gergek frekanslar arasinda fark olugacaktir.

Bu, oransal kazang seviyesine dayanan diizenlemeyi etkiler; kazang ne kadar yiksek olursa, belirtilen yUk igin frekans hatasi o kadar az olur.
Eger oransal kazang ¢ok ylksek ise, sayisal kuantumlama tarafindan uretilen akustik gurulti kabul edilemez seviyeye gelir veya denge seviyesine
ulasihr.

Frekans Kontrolérii integral Kazanci (Ki), Pr 66 {03.011} ve Pr 03.014

integral kazang frekans diizenlemesini 6nlemek igin saglanir. Hata belirli bir siire boyunca biriktirilir ve herhangi bir frekans hatasi olmaksizin gerekli
moment talebi (iretmek igin kullanilir. integral kazancinin arttirilmasi dogru seviyeye ulasilmasinda frekans igin alinan siireyi azaltir ve sistemin
saglamhigini arttirir, 6r. motora yik momentin uygulanarak uretilen konumsal deplasmanin disurilmesi. Ne yazik ki integral kazanctaki artis,
gegici hal sonrasinda asiri salinim vererek sistem sénimlemesini azaltir. Belirli bir integral kazang i¢in sénimleme oransal kazang arttirilarak
gelistirilebilir. Sistem cevabinin, saglamligin ve sénimlemenin uygulama icin uygun olacagdi bir uzlasiya variimalidir. RFC-A Sensoérsiiz modunda,
integral kazancin 0,50 (izerindeki bir degere yukseltiimesi beklenmez.

Diferansiyel Kazang (Kd), Pr 03.012 ve Pr 03.015

Diferansiyel kazang ilave sénimleme vermek Uzere frekans kontrolérinin geri beslemesinde saglanmistir. Diferansiyel siire normal olarak bu tip
fonksiyonlarda ortaya ¢ikan asiri parazit olusmadan uygulanmistir. Diferansiyel surenin arttiriimasi asagi sénimleme tarafindan Uretilen asiri
salinimi azaltir, gogu uygulama igin oransal ve integral kazanglar tek basina yeterlidir.

Kazang Degisim Esigi, Pr 03.017

Eger Frekans Kontrolérii Kazang Secimi (03.016) = 2 olursa, Kp1, Ki1 ve Kd1 (Pr 03.010 - Pr 03.012) kazanglari, Kazang Degisim Esigi (03.017)

tarafindan tutulan deger frekans talebi modilinden daha az olursa kullanilir, aksi halde Kp2, Ki2 ve Kd2 (Pr 03.013 - Pr 03.015) kazanglari
kullanihr.

Frekans cevrim kazanglarini ayarlama:

Buna frekans geri beslemesinin gézlemlenmesi igin osiloskopun analog Frekans talebi
cikis 1'e baglanmasi dahildir.

Sdirictde frekans referansinda bir kademe atlamasi gergeklestirin ve
osiloskoptaki surlicli cevabini gdzlemleyin.

ilk olarak oransal kazang (Kp) ayarlanmalidir. Deger, frekans agiri
saliminin oldugu noktaya kadar yikseltiimeli ve sonra yavasgca Yetersiz oransal
azaltilmalidir. kazang [Pr 65]
Daha sonra integral kazang (Ki) frekansin dengesiz oldugu noktaya
kadar yukseltiimeli ve sonra yavasga azaltiimaldir.

Bu noktadan sonra oransal kazanci daha Ust bir degere yukseltmek
mimkin olabilir ve islem gosterildigi gibi sistem yaniti ideal yanita
yaklasincaya kadar tekrarlanmalidir. Asiri oransal
Sema, yanlis P ve | kazang ayarlar! etkileri ile birlikte ideal cevaplar kazang [Pr 65]
gOstermektedir.

Asiri integral
kazang [Pr 66]

Ideal yanit

RR
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8.2 Maksimum motor nominal akimi
Boyut 1 - 4:

Maksimum motor nominal akimi, Maksimum Agir Yiik Calisma Akim
Degeridir (Pr 77).

Agir Yik Calisma degerleri Gii¢ Kurulum Kilavuzu’nda bulunabilir.
Boy 5 ve lizeri:

Suriicu tarafindan izin verilen maksimum motor nominal akimi,
Maksimum Agir Yiik Calisma Akim Degerinden (Pr 77) buyUktur.
Normal YUk Calisma degeri ve Maksimum Agir Yiik Calisma Akim
Degeri (Pr 77) arasindaki oran siriicii boylarina gére degisiklik gosterir.
Normal ve Adir Yik Calisma degerleri Gli¢ Kurulum Kilavuzu’nda
bulunabilir. Motor Nominal Akimi (Pr 06), Maksimum Adir Yiik Calisma
Akimi Degerinden (Pr 77) daha buylk bir dedere ayarlanirsa,

akim limitleri ve motor termal korumasi diizeni degistirilir (daha fazla
bilgi almak icin asagdidaki kisim 8.3 Akim limitleri ve kisim 8.4 Motor
termal korumasi bolimlerine bakin).

8.3 Akim limitleri

Akim limit parametreleri igin varsayilan ayarlar:

*  Agcik gevrim modu igin % 165 x motor nominal moment Gretim akimi.
*+ RFC-Amodu igin % 175 x motor nominal moment Gretim akimi.

Akim limitlerini kontrol eden lg¢ parametre vardir:

*  Motor akim limiti: Striiciden motora akan gugtur
* Rejeneratif akim limiti: Motordan surticlye akan gugtir
»  Simetrik akim limiti: Motor ve rejeneratif isletim icin akim limitidir

Motor ve rejeneratif akim limitinden en dusuk olani veya simetrik akim
limiti uygulanir.

Bu parametrelerin maksimum ayarlari motor nominal akimi,
suriicu nominal akimi ve gug faktéru degerine baghdir.

Boy 5 ve uzeri surlculerde, motor nominal akiminin (Pr 06 / Pr 05.007)
Agir Yik Calisma degerinin Gzerinde artmasi (varsayilan deger),

Pr 04.005 - Pr 04.007 parametreleri arasindaki akim limitlerini otomatik
olarak dusurir. Motor nominal akimi Agir Yik Calisma degerine veya bu
degerin altina ayarlanirsa, akim limitleri dislrtlmus degerlerinde
birakilir.

Maksimum % 1000'e kadar, daha yiiksek artan momenti saglamak igin
daha yiksek akim limiti ayarina izin vermek UGzere suriicu buyutilebilir.

8.4 Motor termal korumasi

Motor isisini izin verilen maksimum isinin ylzdesi olarak tahmin etmek
icin sabit sureli bir termal mod bulunur.

Motor termal korumasi motordaki kayiplar kullanilarak bicimlendirilir.
Motordaki kayiplar yizde olarak hesaplanir, bu sartlarda Motor Koruma
Akiimdiilatérii (04.019) en sonunda % 100'e ulasacaktir.

Kayip ytzdesi = % 100 x [Yiik baglantili kayiplar]
Bu formiilde:

Yik baglantili kayiplar = [l / (K4 x IRated)]2

Bu formiilde:

| = Akim Bytikliigi (Pr 88)

IRated = Motor Nominal Akimi (Pr 06)

Motor Nominal Akimi (Pr 06) < Maksimum Agir Yiik Calisma (Pr 77) ise.

Sekil 8-1 Motor termal korumasi (Agir Yiik Caligma)

1,05

il — Pro04.025=0
Pr 04.025 = 1

1 1
Baz hiz / frekans Baz hiz /
degerinin %50'si frekans

Pr 04.025 parametresi 0 degerine ayarlandiginda bu karakteristikteki bir
motor bitin hiz arali§i boyunca nominal akim degeri lizerinde galisabilir.
Bu karakteristige sahip asenkron motorlarda normal olarak cebri
sogutma bulunmaktadir. Pr 04.025 parametresi 1 degerine
ayarlanmissa, bu karakteristik, motor fani sogutma etkisinin motor
hizinin baz hiz/frekans degerinin % 50 altina dusurildugi motorlar igin
tasarlanmistir. K1 icin maksimum deger 1,05'dir, bu sebeple bu 6zelligin
Gzerinde motor, akim degerinin % 105'ine kadar surekli olarak calisabilir.

Sekil 8-2 Motor termal korumasi (Normal Yiik Calisma)

1,00 1,01
070 — Pr04.025=0
------- Pr 04.025 = 1
K
0,00 f f f

Baz hiz/frekans Baz hiz/
degerinin %50'si  frekans

Baz hiz / frekans
degerinin %15'i

Pr 04.025 parametresinin her iki ayari da motor faninin sogutma
etkisinin azaltilmasi igin motor hizinin dusurdldudd motorlar igin
tasarlanmistir, ancak asagidaki farkh hizlarla sogutma etkisi
dusurtlmustdr. Pr 04.025 parametresi 0 degerine ayarlanmissa,

bu karakteristik, sogutma etkisinin motor hizinin baz hiz/frekans
degerinin % 15 altina dusruldigu motorlar icin tasarlanmigtir. Pr 04.025
parametresi 1 degerine ayarlanmissa, bu karakteristik, sogutma etkisinin
motor hizinin baz hiz/frekans degerinin % 50 altina disuraldagu
motorlar igin tasarlanmistir. K1 icin maksimum deger 1,01'dir, bu sebeple
bu 6zelligin lizerinde motor, akim degerinin % 101'ine kadar surekli
olarak galisabilir.

Pr 04.019 parametresinde tahmin edilen sicaklik % 100'e ulasirsa,
surtcu Pr 04.016 parametre ayarlarina bagl olarak bazi eylemlerde
bulunur. Pr 04.016 parametresi 0 olarak ayarlanmigsa, Pr 04.019
parametresinin % 100'e ulastig durumlarda sirlctide hata meydana
gelir. Pr 04.016 parametresi 1 olarak ayarlanmissa, Pr 04.019
parametresi % 100'e ulastiginda akim limiti (K - 0,05) x % 100 degerine
dasuraldr.

Pr 04.019 parametresi % 95'in altina dustiginde akim limiti kullanici
tanimli seviye ile yeniden ayarlanir. Termal model 1s1 akimulatéri
suriict agikken motor Isisini biriktirir. Varsayilan olarak akiimulator
acllista kapanis degerine ayarlanir. Pr 06 parametresi tarafindan
tanimlanan nominal akim degisirse, akimdilator sifir degerine yeniden
ayarlanir.

Termal zaman sabiti (Pr 04.015) varsayilan ayari 179 saniyedir; bu sure
120 saniye sureyle % 150 asiri yik degerine esittir.
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8.5 Anahtarlama frekansi 8.5.2 Maksimum frekans

Varsayilan anahtarlama frekans degeri 3 kHz'dir, ancak bu Pr 37
parametresi ile maksimum olarak 16 kHz'ye ¢ikartilabilir.

Anahtarlama frekansi 3 kHz'den yukari gikarilirsa asagidakiler meydana

gelir:

1. Surucude artan isi kaybi; ¢ikis akiminda azaltma uygulanmasi
anlamina gelir.

Anahtarlama frekansi ve ortam isisi igin deger azaltma tablolarini
Gl¢ Kurulum Kilavuzu'nda gérebilirsiniz.

2. lyilestirilmis gikis dalga bicimi kalitesine bagli olarak azaltiimig motor
ISISI.

3. Motor tarafindan Uretilen azaltiimis akustik parazit.

4. Hiz ve akim kontrolorleri lizerinde arttiriimis 6rnek oran. Gerekli olan
ornek slireye goére motor isisi, slrlcu Isisi ve uygulamanin istekleri
arasinda bazi degisimler olmalidir.

NOT
RFC-A modunda en diisik anahtarlama frekansi 2 kHz'dir.

Tablo 8-1 Her anahtarlama frekansindaki gesitli kontrol gérevleri
icin 6rnek degerler
0,667 | 3,6,12 2,4,8,16 Acik
1 kHz kHz kHz gevrim RFC-A
2 kHz = 250 ps
. 4 kHz =125 ps - Akim
Seviye 1 250 ys | 167 ps 8 kHz = 125 s Tepe limiti kontrolérleri
16 kHz =125 ps
- Hiz
Seviye 2 250 ps Akim limiti kontrolérleri
ve rampalar ve rampalar
Seviye 3 1ms Gerilim kontroldrii
Seviye 4 4ms Zamana bag_ll ll_(ullamm
araylzu
. Zamana bagl olmayan
Geri alan kullanici araylizu
8.5.1 Alan zayiflatma (sabit gii¢) islemi

Sabit gli¢ bolgesinde asenkron motoru senkron hizi Gstlinde galigtirmak
icin surtict kullanilabilir. Hiz ylikselmeye devam eder ve mevcut mil
momenti diser. Hiz, nominal degerden yukari dogru yukseldikce,
asagidaki 6zellikler moment ve cikis gerilimi 6zelliklerini gosterir.

Sekil 8-3 Hiza karsi moment ve nominal gerilim

A
Moment
!
I
I
I
!
!
!
!
!
I
I
>
! Hiz
A !
|
!
Nominal !
gerilim )
I
!
!
!
!
!
!
I
I
!
. >
- >
Nominal hiz Hiz

Mevcut baz hizin tGizerindeki momentin basarili galisim icin yeterli
oldugundan emin olmak igin azami dikkat gésterilmelidir.

RFC-A modunda gergeklestirilen otomatik ayarlama testi esnasinda
tespit edilen doyma kirilma noktasi parametreleri (Pr 05.029, Pr 05. 030,
Pr 05.062 ve Pr 05.063), belirli motor igin miknatislama akiminin dogru
oranda azaltildigindan emin olunmasini saglar. (Agik gevrim modunda
miknatislama akimi aktif olarak kontrol edilmez).

Tum isletim modlarinda, maksimum cikis frekansi 550 Hz. ile
sinirflandinimigtir.

8.5.3 Asin modiilasyon (sadece acgik ¢evrim)
Surucinin maksimum ¢ikis gerilim seviyesi, normal olarak sirlcu giris
gerilimi ile strlcu igerisindeki gerilim digUsleri arasindaki farkin eslenigi
ile sinirlandirilmistir (striict akim kontrolinu devam ettirmek igin
gerilimin kiiglik bir ylizdesini muhafaza eder). Motor nominal gerilimi
besleme gerilimi ile ayni seviyeye ayarlanmis ise, sirlcu ¢ikis gerilimi
nominal gerilim seviyesine yaklastikga bazi darbelerde silinme meydana
gelir. Pr 05.020 parametresi (Asir modulasyon etkin) 1 olarak
ayarlandiginda moddulatér agiri modiilasyona izin verecektir,

bdylece ¢ikis frekansi nominal frekansin ustlinde arttikga, gerilim,
nominal gerilim Ustlinde artmaya devam edecektir.

Asagidaki agiklama 6rnek olarak kullanilabilir:

+ Dusuk anahtarlama frekansi ile yuksek ¢ikis frekansi elde edilmesi
sinirli uzay vektoér modulasyonu ile birlik modilasyonu derinligi,

veya

» Dusuk besleme gerilimi ile daha yiksek ¢ikis gerilimi elde etmek
mumkin olmayacaktir.

Bunun dezavantaji, makine akimi modulasyon derinligi birlikten yukari

arttikga bozulacaktir ve temel ¢ikis frekansindan biiylik miktarda disuk

degerli tek sayili harmonik icerecektir. Ek duisuk degerli harmonikler

artan kayiplara ve motorda 1sinmaya sebep olur.

8.5.4 Anahtarlama frekansi/cikis frekansi orani
Varsayilan anahtarlama frekansi degeri 3 kHz oldugundan, maksimum
cikis referansi 250 Hz olarak sinirlandiriimalidir. ideal olarak,
anahtarlama frekansi ile ¢ikis frekansi arasinda minimum 12:1 orani
saglanmalidir. Bu oran, ¢cevrimdeki anahtarlama sayisinin, ¢ikis dalga
bicimi kalitesinin minimum seviyede tutulmasini saglayacak sekilde
yeterli olmasini saglar.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru — [RIINRpNN NV Medya |0 qy p | Neri Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler

8.6 CT Modbus RTU ozelligi

Bu bélimde Control Techniques riinleri icin sunulan MODBUS RTU protokoliiniin uyarlanma islemleri aciklanmistir. Bu protokolu uygulayan
tasinabilir yazilim sinifi da tanimlanmistir.

MODBUS RTU, yari ¢ift yonli mesaj alis verigine sahip master (ana) ve bagimli modlari olan bir sistemdir. Control Techniques (CT) uygulamasi,
kayitlari okumak ve yazmak icin ana fonksiyon kodlarini destekler. MODBUS kayitlari ve CT parametreleri arasinda esleme yapmak igin bir diizen
tanimlanmistir. CT uygulamasi ayrica standart 16 bit kayit veri formatina 32 bitlik bir genigletme tanimlar.

8.6.1 MODBUS RTU

Fiziksel katman

Anlami Aciklama

Cok baglantili igslem igin normal fiziksel katman EIA485 2 kablolu baglanti
Bit (veri) akisli Sifira Donlssiz (NRZ) standart UART asenkron semboller

Her sembol sunlardan olusur:
1 baslangig biti

Sembol 8 veri biti (ilk 6nce en az nemli olan bit aktarilir)
2 bitis biti*
Baud hiziar 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 76800, 115200

* Slriict her zaman 1 veya 2 bitis biti olan paketi kabul edecek ancak her zaman 2 bitis biti iletecektir

RTU cergevelemesi
Cerceve, asagidaki temel bicime sahiptir

BAG'MLI FONKS'YON mesaj Verisi . SeSSiZ
ADRES KODU 16bit CRC aralik

Mesaj verisi

Cerceve, en az 3,5 karakterlik bir sessiz dénem ile sonlandirilir (drnegin, 19200 baud'da minimum sessiz dénem 2 ms'dir).

Dugumler, gercevenin sonunu algilamak ve gergeve islemine baslamak igin sonlandirma sessiz suresini kullanir. Bu nedenle, tim kareler,

sessiz slreden daha fazla veya bu siireye esit bir aralik birakilmadan sirekli bir akis halinde iletilmelidir. Hatali bir aralik yerlestirilirse alici digimler
erken gergeve islemi baslatabilir, bu durumda CRC basarisiz olur ve gergeve bosa ¢ikar.

MODBUS RTU, master (ana) ve bagiml modlari olan bir sistemdir. Yayin istekleri haricindeki tim master (ana) cihaz istekleri, her bagimli cihazdan
yanit alinmasina neden olur. Bagimlh cihaz, belirtilen maksimum bagdimli cihaz yanit siiresi iginde yanit verir (6rnegin, yaniti aktarmaya baslar)

(bu siire, tum Control Techniques urunleri igin bilgi formunda belirtiimistir). Minimum bagimli cihaz yanit siiresi de belirtilir ancak 3,5 karaktere gore
tanimlanan minimum sessiz ddnemden daha az olamaz.

Master (ana) cihaz istegdi bir yayin istegi ise ana cihaz, maksimum bagimli cihaz yanit siiresi sona erdikten sonra yeni bir istek iletebilir.

Master (ana) cihaz, iletim hatalarini ydnetmek lGzere bir mesaj zaman asimi siiresi uygulamalidir. Bu zaman agimi siiresi, yanit igin maksimum
bagiml cihaz yanit suresi + iletim siiresi olarak ayarlanmalidir.

minimum minimum

/ sessiz donem / sessiz donem

1 gerceve fﬁé?aigil;ﬁlrﬁ
. algilama —»>

Master (ana) cihaz istegi |— Bagimli cihaz yaniti Master (ana) cihaz istegi

Bagimli cihaz
yanit suresi

Yeni master (ana)
cihaz istegi burada
baslayabilir

«

Saat

v

8.6.2 Bagimh adres
Cercevenin ilk biti bagimh digum adresidir. Gegerli bagimli digim adresleri 1 ile 247 arasindaki ondalik sayilardir.
Master (ana) cihaz isteginde bu bayt, hedef bagimli dugimu belirtir; bagimh yanitta bu bayt, yaniti génderen bagimli adresi belirtir.

Kiiresel adresleme
Adres sifir, agdaki tum bagimli dugimleri hedefler. Bagimh digumler, yayin isteklerine yonelik yanit mesajlarini bastirir.
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8.6.3 MODBUS kayitlan

MODBUS kayit adresi aralidi, protokol seviyesinde 0'dan 65535'e kadar olan dizinler tarafindan temsil edilen 16 bit (65536 kayit) uzunlugundadir.
PLC kayitlarn

Modicon PLC'leri genellikle her biri 65536 kayit igeren 4 kayit ‘dosyas!’ tanimlar. Karakteristik olarak, kayitlara 0'dan 65535'e degil 1'den 65536'ya
kadar atif yapilir. Bu nedenle kayit adresi, protokole gegmeden dnce ana cihazda azaltilir.

Dosya tiirii Aciklama
1 Salt okunur bit (rbobin")
2 Okunabilir / yazilabilir bit ("bobin")
3 Salt okunur 16 bit kayit
4 Okunabilir / yazilabilir 16 bit kayit

Kayit dosyasi tirii kodu MODBUS tarafindan iletiimez ve tiim kayit dosyalari tek bir kayit adres alanina eslenmek lizere dikkate alinabilir.
Bununla birlikte, MODBUS'ta “bobin” kayitlarina erisimi desteklemek Uzere 6zel fonksiyon kodlari tanimlanir.

Tim standart CT slriici parametreleri dosya ‘4’ kaydi igin eslenmistir ve bobin fonksiyon kodlari gerekli degildir.

CT parametre esleme

Modbus kayit adresi, ilk Ust iki biti veri tirt segimi i¢in kullanilan ve geriye kalan14 bitin parametre adresleri i¢in kullanildigi 16 bitten olusur.
Bagdimli cihazin kayit adres degerini her seferde 1 artirdidi dikkate alindiginda, varsayilan standart adresleme modu (bkz. Seri Mod (11.024))
kullanildiginda teorik olarak parametre adresi 163,84 olur (yazilimda 162,99 olarak sinirlidir).

Herhangi bir strlici menisinden 99 izerindeki bir parametre numarasina erismek igin degistirilen adresleme modu kullaniimalidir (bkz. Seri Mod
(11.024)). Bu, 255’e kadar olan parametre numaralarina erisim saglanmasina imkan verirken maksimum meni numarasinin 63 ile sinirli olmasina
neden olur.

Modbus bagimli cihaz, komutu isleme almadan 6nce her seferinde kayit adres deg@erini 1 artirdigindan, siriicii veya opsiyon moduliinde Pr 00.000
parametresine erigimi engeller.

Asagidaki tabloda her iki adresleme modu icin baslangi¢ kayit adresinin nasil hesaplandigi gosterilmistir.

Parametre Adresleme modu Protokol kayit
Standart mm x 100 + ppp - 1
0.mm.ppp
Degistirilmig mm x 256 + ppp - 1
Ornekler
16 bit 32 bit
Ondalik Onaltilik (0x) Ondalik Onaltilik (0x)
Standart 120 0078 16504 4078
0.01.021
Degistiriimis 276 0114 16660 4114
Standart 99 00 63 16483 4063
0.01.000
Degistiriimis 255 00 FF 16639 40 FF
0.03.161 Standart Belirtimemis Belirtimemis Belirtiimemis Belirtiimemis
o Degistirilmis 928 03 AD 17312 43 AD
Veri tiirleri 8.6.6 Fonksiyon kodlari
MODBUS protokol 6zelligi, kayitlari 16 bitlik isaretlenmis tam sayilar Fonksiyon kodu, mesaj verisinin baglamini ve bigimini belirler.
olarak tanimlar. Tim CT cihazlari bu veri boyutunu destekler. Fonksiyon kodunun 7. biti, bir istisnayi belirtmek iizere bagiml cihaz
32 bit kayit verisine erigim ile ilgili detaylar igin bkz. kisim 8.6.7 yanitinda kullanilir.
Genigletilmig veri tiirleri, sayfa 75. Asagidaki fonksiyon kodlari desteklenir:
8.6.4 Veri tutarliig Kod Aciklama
Tum CT cihazlari bir parametrenin minimum veri tutarlhihgini destekler 3 OKunabilir GOKIU 16 DIt kayit

(16 bit veya 32 bit veri). Bazi cihazlar ¢oklu kayit isleminin tamami igin

tutarlidi destekler. 6 Yazilabilir tek kayit

16 Yazilabilir goklu 16 bit kayit

8.6.5 Veri kodlama 23 | Okunabilir ve yazilabilir cokiu 16 bit kayt

MODBUS RTU, adresler ve veri 6geleri igin ‘disik son haneli’ gdsterimi

kullanir ('yksek son haneli’ CRC diginda). Bu, tek bir bayttan daha FCO03 Goklu okuma

biiyiik sayisal bir miktar iletildiginde EN DEGERLI baytin ilk 6nce Bitisik bir dizi kayit okur. Bagimli cihaz okunabilecek kayit sayisi igin bir
gonderilecegi anlamina gelir. Ornegin st limit belirler. Bu limit agilirsa, bagimli cihaz kod 2 istisnasi bildirir.

16 - bit 0x1234 gonderimi 0x12 0x34 seklinde olur
32 - bits 0x12345678 gonderimi 0x12 0x34 0x56 0x78 seklinde olur
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Tablo 8-2 Master (ana) cihaz istegi Tablo 8-6 Master (ana) cihaz istegi
Bayt Aciklama Bayt Aciklama
0 Bagimli cihaz hedef dugum adresi 1 - 247, 0 global 0 Bagimli cihaz dugum adresi 1 - 247, 0 global
1 Fonksiyon kodu 0x03 1 Fonksiyon kodu 0x10
2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB 2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB
3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB 3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB
4 16 bitlik MSB kayit sayisi 4 16 bitlik MSB kayit sayisi
5 16 bitlik LSB kayit sayisi 5 16 bitlik LSB kayit sayisi
6 CRC LSB 6 Yazilacak kayit verilerinin uzunlugu (bayt cinsinden)
7 CRC MSB 7 0 MSB kayit verisi
B . 8 0 LSB kayit verisi
Tablo 8-3 Bagimli cihaz yaniti
7+bayt sayimi | CRC LSB
Bayt Agiklama 8+bayt sayimi | CRC MSB
0 Bagimh kaynak digum adresi
1 Fonksiyon kodu 0x03 Tablo 8-7 Bagiml cihaz yaniti
2 Okuma blogundaki kayit verisi uzunlugu Bayt Aciklama
(bayt cinsinden) 0 Bagimli kaynak digim adresi
3 0 MSB kay1t verisi 1 Fonksiyon kodu 0x10
4 0 LSB kayit verisi 2 Baslangic kayiti adresi MSB
3+bayt sayimi | CRC LSB 3 Baslangic kayiti adresi LSB
4+bayt sayimi | CRC MSB 4 MSB yazan 16 bitlik kayit sayis|
FCO06 Tek kayit yazma 5 LSB yazan 16 bitlik kayit sayisi
Tek bir 16 bitlik kayit icin bir deger yazar. Normal yanit, kayit icerigi 6 CRCLSB
yazildiktan sonra istegin tekrar edilmesidir. Kayit adresi 32 bitlik bir 7 CRC MSB

parametreye karsilik gelebilir ancak sadece 16 bit veri gonderilebilir.

Tablo 8-4 Master (ana) cihaz istegi

FC23 Coklu Okunabilir/Yazilabilir
iki bitigik dizi kaydi yazilabilir ve okunabilir. Bagimli cihaz yazilabilecek

FC16 Coklu yazma

Bitisik bir dizi kayit yazar. Bagimli cihaz yazilabilecek kayit sayisi igin bir
Ust limit belirler. Bu limit asilirsa, bagimli cihaz istegdi siler ve master
(ana) cihaz zaman asimina ugrar.

Bayt Aciklama kayit sayisi igin bir Ust limit belirler. Bu limit agilirsa, bagimli cihaz istegi
5 Bagmirohaz dUgom adresT T~ 2470 giobal siler ve master (ana) cihaz zaman asimina ugrar.
1 Fonksiyon kodu 0x06 Tablo 8-8 Master (ana) cihaz istegi
2 MSB kayit adresi Bayt Aciklama
3 LSB kayt adresi 0 Bagimli cihaz dugim adresi 1 - 247, 0 global
4 MSB kayit verisi 1 Fonksiyon kodu 0x17
5 LSB kay1t verisi 2 MSB okumak igin baslangig kayiti adresi
6 CRCLSB 3 LSB okumak igin baglangig kayiti adresi
7 CRC MSB 4 MSB okumak icin 16 bitlik kayit sayisi
Tablo 8-5 Bagimh cihaz yamiti 5 LSB okumak igin 16 bitlik kayit sayisi
Byt Aoikiama 6 MSB yazmak igin baslangi¢ kayiti adresi
. — . 7 LSB yazmak i¢in baslangi¢ kayiti adresi
0 Baglmll kaynak dugum adresi 8 MSB yazmak icin 16 bitlik kayit sayisi
1 Fonksiyon kodu 9X06 9 LSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
2 MSB kayit adres'l 10 Yazilacak kayit verilerinin uzunlugu (bayt cinsinden)
3 LSB kayit adresi T 0 MSB kayit verisi
4 MSB kayit verisi 12 0 LSB kayit verisi
S LSB kayit verisi 11+bayt sayimi | CRC LSB
6 CRCLSB 12+bayt sayimi | CRC MSB
7 CRC MSB

Tablo 8-9 Bagiml cihaz yaniti

Bayt Aciklama
0 Bagimli kaynak dugum adresi
1 Fonksiyon kodu 0x17
9 Okuma blogundaki kayit verisi uzunlugu (bayt
cinsinden)

3 0 MSB kayit verisi
4 0 LSB kayit verisi

Stbayt | cpcLsB

sayimi

Abayt | cre MsB

sayimi
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8.6.7 Genisletilmisg veri tiirleri Gergek parametre tiirii secilenden farkli oldugunda okur

Standart MODBUS kayitlari 16 bitten olusur ve standart eslesme
haritalari bir #X.Y parametresini bir MODBUS kaydina eslestirir. 32 bitlik
veri turlerini (tam sayi ve kesirli) desteklemek icin, MODBUS c¢oklu
okuma ve yazma islemleri bir dizi bitisik 16 bitlik kayitlarin transferi igin
kullantlir.

Bagiml cihazlar genellikle 16 bitlik ve 32 bitlik karma dizi kayitlarini
icerir. Master (ana) cihazin istenen 16 bitlik veya 32 bitlik kayit segimine
izin vermek Uzere kayit adreslerinin ilk iki bitine erigim, secilen veri
tlrind belirtmek igin kullanihr.

Bagiml cihaz, bir parametrenin 16 bitlik erisimin bir pargasi olarak
okunmasi durumunda, 32 bitlik bir parametrenin en degersiz kelimesini
gonderir.

Bagiml cihaz, 16 bitlik parametreye 32 bitlik bir parametre olarak
erisilirse, en degersiz kelimeyi isaretli genisletir. 32 bitlik erisim sirasinda
16 bitlik kayitlarin sayisi esit olmalidir.

Ornegin, Pr 01.028 parametresi 0x12345678 degeri olan 32 bitlik bir
parametre ise, Pr 01.029 parametresi OXABCD degeri olan 16 bitlik bir
parametre olarak ve Pr 01.030 parametresi 0x0123 degeri olan 16 bitlik
bir parametre olarak isaretlenir.

NOT
Segim tiim blok erigimine uygulanir. Baslangig | 16 bitlik
Okuma kayiti kayit Yanit Aciklamalar
adresi sayisl
bit 15 | bit 14 bit 0 - 13 —
TYP1 | TYPO 32 bitlik kayita
standart
| | 16 bitlik erigim,
Tip segimi P tre adresi o
b segimi a)r(a;”foroii_;es' Pr 01.028 127 1 0x5678 diistk
16 bit kelimelik
2 bitlik tir alani asagidaki tabloya gére veri tiirlerini seger: I:j'__rp'lm'§ veri olarak
Oner
Tir alani - e m o —
bit 15-14 Segili veri tirii Aciklamalar Pr01.028 | 16511 2 0x12345678 | 32 bitlik tam erigim
50 N6 VST I 32 bitlik erisim igin
geriye donuk uyumiu Pr01.028 | 16511* 1 istisna2 | kelime sayisi esit
01 INT32 olmalidir
IEEE754 Standardi 32 bitlik kayita
10 Floats2 | Tim bagimii cihazlarda desteklenmez standart
i Rezerve Pro1.029 | 128 1 oxABCD | 16 bitlik erigim,
distk
32 bitlik bir veri tlri segilirse, bagimli cihaz bitigik iki 16 bitlik MODBUS 16 bitlik kelime
kaydi ('yUksek son haneli’ olan) kullanir. Master (ana) cihaz ayrica, verisi olarak déner
‘16 bitlik kayitlarin sayisini’ dogru olarak ayarlamalidir. 16 bitlik kayita
Ornegin, Pr 20.021 - Pr 20.024 parametreleri, diigiim 8'den FC03 32 bitlik erigim,
kullanan 32 bitlik parametreler olarak okunur: Pr01.029 | 16512* 2 OxFFFFABCD | 32 bitlik igareti
genisletilmis veri
Tablo 8-10 Master (ana) cihaz istegi olarak déner
Bayt Deger Aciklama 16 bitlik kayita
0 0x08 | Bagimll hedef dugum adresi . 32 bitlik erigim,
1 0x03 FC03 coklu okunabilir Pr01.030 | 16513 2 0x00000123 |32 p|t||k.|§gret| .
genisletilmig veri
2 0x47 | Baslangig kayiti adresi Pr 20.021 olarak déner
3 0xE4 (16384 + 2021 - 1) = 18404 = 0x47E4 32 bitlik kayita
4 0x00 Okunabilir 16 bitlik kayit sayisi standart
Pr 20.021 - Pr 20.024 parametreleri 4x32 bitlik Pr 01.028 16 bitlik erigim,
5 0X08 || avit = 8x16 bitlik kayit ) 127 2 8;237086 dilsiik
6 CRC LSB Pr 01.029 16 bit kelimelik
7 CRC MSB kirpiimis veri olarak
doner
Tablo 8-11 Bagimli cihaz yaniti
9 y Pr01.028 X 0x12345678, - .
Bayt | Deger Aciklama o 01— 026 16511 4 OXFFEFABCD 32 bitlik tam erigim
0 0x08 Bagimli hedef diguim adresi i
1 0x03 FCO03 ¢oklu okunabilir * Bit 14, 32 bit erisime izin verecek sekilde ayarlanir.
2 0x10 Veri uzunlugu (bayt) = 4x32 bitlik kayit = 16 bayt
3-6 Pr 20.021 verisi
7-10 Pr 20.022 verisi
11-14 Pr 20.023 verisi
15-18 Pr 20.024 verisi
19 | CRCLSB
20 |CRC MSB
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Gergek parametre tiirii segilenden farkl oldugunda yazar
Bagimli cihaz, 32 bitlik deger 16 bitlik parametrenin normal araliginda
oldugu sirece, 32 bitlik bir degeri 16 bitlik bir parametreye yazmaya izin
verir.

Bagiml cihaz, 32 bitlik bir parametreye 16 bit yazmaya izin verir.
Bagimh cihaz yazili degeri genigsletilmis olarak isaretler, bu nedenle bu
tr yazmanin etkin araligi -32768 ila +32767 arasinda olur.

Ornegin, Pr 01.028 parametresinin araligi 100000 ve Pr 01.029
parametresinin araligi £10000 olur.

Baslangic | 16 bitlik
Yazma kayiti kayit Veri Aciklamalar
adresi sayisl

32 bitlik kayita
standart

Pr 01.028 127 1 0x1234 16 bit yazma.
Yazilan deger
= 0x00001234
32 bitlik kayita
standart

Pr01.028 127 1 OxABCD | 16 bit yazma.
Yazilan deger
= OxFFFFABCD
Yazilan deger

Pr01.028 16511 2 0x00001234 | _ 000001234
Yazilan deger

Pr01.029 128 1 0x0123 = 0x0123
Yazilan deger

Pr 01.029 16512 2 0x00000123 | _ 0x00000123

* Bit 14, 32 bit erisime izin verecek sekilde ayarlanir

8.6.8 Istisnai Durumlar

Master (ana) cihaz isteginde bir hata tespit edildiginde bagimli cihaz
istisnai bir yanit verebilir. E§er mesaj bozulmussa ve gergeve
alinmamigsa veya CRC basarisiz ise, bagimli cihaz bir istisna
olusturmaz. Bu durumda master (ana) cihaz zaman asimina ugrar.
Coklu yazma (FC16 veya FC23) istedi bagimli cihaz maksimum tampon
boyutunu asarsa, bagimli cihaz mesaji siler. Bu durumda istisna yanit
g6nderilmez ve master (ana) cihaz zaman asimina ugrar.

istisna mesaj bigimi

Bagiml cihaz istisna mesaji agagdidaki bigcime sahiptir.

Bayt Aciklama
0 Bagimh kaynak dugum adresi
1 Bit 7 ayarl orijinal fonksiyon kodu
2 Istisna kodu
3 CRC LSB
4 CRC MSB
istisna kodlari
Asagidaki istisna kodlari desteklenir.
Kod Aciklama
1 Desteklenmeyen fonksiyon kodu
2 Kayit adresi aralik disinda veya okuma isteginde ¢ok fazla
kayit var

FC16 blok yazma siiresince aralik digi parametre

Bagimli cihaz verinin alindigi siraya gore blok yazimini gergeklestirir.
Eger yazma islemi aralik digi bir deger yliziinden basarisiz olursa blok
yazimi iptal edilir. Bununla birlikte bagimli cihaz bir istisna yanit
olusturmaz, bunun yerine hata durumu master (ana) cihaza yanittaki
basarili yazilan alan sayisi olarak génderilir.

FC23 blok okumal/yazma siiresince aralik digi parametre
FC23 erigimi sirasinda aralik diginda bir deder olduguna dair bir
gOsterge olmayacaktir.

8.69 CRC

CRC, standart CRC-16 polinomu x16 + x15 + x2 + 1'i kullanan 16 bitlik
doéngusel artiklik kontroltdur. 16 bitlik CRC mesaja eklenir ve ilk olarak
LSB iletilir.

CRC, gerceve igindeki TUM baytlarda hesaplanir.

8.6.10 Cihaz uyumluluk parametreleri
Tum cihazlarda asagida tanimlanan uyumluluk parametreleri vardir:

Parametre
Cihaz ID’si

Aciklama

Cihaza 6zel tanimlama kodu

Master (ana) cihazdan gelen bir mesajin
sonu ile master (ana) cihazin bagiml
cihazdan yanit almaya hazir oldugdu sure
arasindaki minimum gecikme.

Bkz. para 11-26.

Minimum bagiml cihaz
yanit suresi

Kiresel adreslemede, master (ana)
cihaz yeni bir mesaj olusturmadan 6nce
bu sureyi beklemelidir. Cihazlarin oldugu
bir agda, en yavas sure kullaniimahdir.

Maksimum bagiml cihaz
yanit suresi

Maksimum veri iletim hizi

Eger bu veri tirl desteklenmiyorsa,
bu veri turd kullanildiginda bir aralik digi
hatas| meydana gelir.

32 bitlik kayan veri tirt
desteklenir

Maksimum tampon boyutu | Maksimum blok boyutunu belirler.

76
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9 NV Medya Karti
9.1 Giris

Kalici Medya Karti 6zellidi, bir SD kart kullanilarak parametrelerin basit
olarak yapilandiriimasi, parametre yedekleme ve suriici klonlama
olanagi sunar.

SD karti sunlar igin kullanilabilir:

» Sdriculer arasinda parametre kopyalama
«  Siricu parametre gruplarini kaydetme

NV Medya Karti (SD kart), Al-Backup adaptériinde yer alir.

Kart calistinlirken degistiriliemez, ancak Al-Backup adaptéri sadece
ekranda bes birim LED gdstergesi yanip sdnmediginde

“calisirken degistirilebilir.” Veri transferi esnasinda birim LED
g0stergeleri yanip soéner.

Sekil 9-1 SD kartin takilmasi

1. SD kartin takiimasi
NOT

Al-Backup adaptériine SD karti tamamen takmak veya Al-Backup
adaptorinden SD karti tamamen ¢ikartmak igin diiz uglu bir tornavida
veya benzer bir alet gereklidir.

Al-Backup adaptériine SD karti takmadan veya Al-Backup
adaptoriinden SD karti gikarmadan 6nce, Al-Backup adaptori
suriicuden gikariimahdir.

NOT
Siruci sadece FAT32 dosya sistemi ile formatlanmis SD kartlari
destekler.

9.2 SD kart destegi

Sdrlcuye veri aktarimi gergeklestirmek igin Al-Backup adaptoriine bir
SD hafiza karti yerlestirilebilir ancak asagidaki sinirlamalara dikkat
edilmelidir:

Kaynak sirtictideki bir parametre hedef slriclide bulunmuyorsa bu
parametre igin veri aktarimi yapilmaz.

Hedef siirlicideki parametrenin verileri aralik digindaysa veriler hedef
parametrenin araligiyla sinirlanir.

Hedef sirticti kaynak siriclden farkh bir glic degerine sahipse, daha
sonraki bélimlerde agiklanacagi tzere bu tur aktarim icin normal
kurallar gegerli olur.

Kaynak ve hedef rin tiplerinin ayni olup olmadigini belirlemek igin bir
kontrollin yapilmasi mimekiin degildir; bu sebeple farkl tipte olduklarinda
bir uyari verilmez.

Bir SD kart kullanildiginda, siiriicii parametresi araylzi yardimiyla
suriicu asagidaki dosya tirlerini tanir.

Dosya Tiirii Aciklama

Varsayilan formattan farkl olarak,

siriici menulerinden (1 - 30)

kopyalanan kullanicinin kaydettigi parametrelerin
tumdnu iceren dosyadir

Parametre dosyasi

Parametre dosyasina benzer ancak karttan veri
aktarimi yapilmadan énce varsayilan degerler
yuklenmez

Makro dosyasi

Bu dosyalar, surticu tarafindan kart Gzerinde olusturulabilir ve daha
sonra turetilenler dahil olmak Uzere herhangi bir bagka sirtclye
aktarilabilir. Strlcl Turevi (11.028), kaynak ve hedef siiriici
parametrelerinden farkli ise veri aktarilir ancak bir {C.Pr} hatasi baslatilir.

Diger verilerin kart tzerine yliklenmesi mimkindur ancak <MCDF>
klas6ru Uzerine yukleme yapilmamalidir, aksi takdirde suriicu
parametresi araylzl yardimiyla bunlar gériintilenemez.

9.2.1 Siiriicii modunu degistirme

Kaynak sirtici modu, hedef sirici modundan farkl ise,

parametreler aktarilmadan 6nce mod, kaynak suriici moduna
dénecektir. istenilen siiriicii modu, hedef igin belirlenen araligin disinda
ise, bir {C.typ} hatasi baglatilir ve higbir veri aktariimaz.

9.2.2 Farkl gerilim degerleri

Kaynak ve hedef surtculerin gerilim degeri farkli ise, degere bagimli
olanlar haricindeki tim parametreler (6r., RA=1 kodlu parametreler),
hedef suriclye aktarilir. Degere bagimi parametreler,

varsayilan deg@erlerde birakilir. Parametreler kalici bir bellege aktarilip
kaydedildikten sonra, {C.rtg} hatasi bir uyari olarak verilir.

Asagidaki tabloda degere bagimli parametreler gdsterilmistir.

Parametreler

Standart Rampa Gerilimi (02.008)

Motor Akim Limiti (04.005)
M2 Motor Akim Limiti (21.027)

Rejeneratif Calismadaki Akim Limiti (04.006)
M2 Rejeneratif Calismadaki Akim Limiti (21.028)

Simetrik Akim Limiti (04.007)
M2 Simetrik Akim Limiti (21.029)

Kullanici Akim Maksimum Olgeklendirmesi (04.024)

Motor Nominal Akimi (05.007)
M2 Motor Nominal Akimi (21.007)

Motor Nominal Gerilimi (05.009)
M2 Motor Nominal Gerilimi (21.009)

Motor Nominal Gii¢ Faktérii (05.010)
M2 Motor Nominal Giig Faktéri (21.010)

Statér Direnci (05.017)
M2 Statér Direnci (21.012)

Maksimum Anahtarlama Frekansi (05.018)

Gegici Endiiktans /Ld (05.024)
M2 Gegici Endiiktans /Ld (21.014)

Statér Endiiktansi (05.025)
M2 Statér Endiiktansi (21.024)

Enjeksiyon Frenleme Seviyesi (06.006)

Besleme Kaybi Algilama Seviyesi (06.048)
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9.2.3 Kurulu farkh opsiyon modiilleri

Opsiyon modulu ID kodu (15.001), hedef suricu ile karsilastirildiginda
kaynak suriictiye kurulan herhangi bir opsiyon modili igin farkli ise,
bu opsiyon modultinin kurulumu igin gereken parametreler aktarilmaz
ancak bu parametreler varsayilan degerlerine ayarlanir.

Parametreler kalici bir bellege aktarilip kaydedildikten sonra, {C.OPt}
hatasi bir uyari olarak verilir.

9.2.4 Farkli akim degerleri

Akim degeri parametrelerinden herhangi biri (Maksimum Agir Yk
Calisma Degeri (Pr 77), Maksimum Nominal Akim (11.060) veya Tam
Olgek Akim Kc (11.061)), kaynak ve hedef siiriicii parametrelerinden
farkll ise, tum parametreler hedef slrticliye yazilmaya devam eder
ancak bazilari izin verilen aralik dahilinde sinirlanabilir. Kaynak strici
ile karsilastinldiginda hedef suriiclide benzer bir performans yakalamak
icin asagida gosterildigi sekilde frekans ve akim kontrol6r kazanglari
degistirilebilir. Dosya tanimlama numarasi 500'den biiyuk ise bunlar
uygulanamaz.

Kazancglar Cogaltici
Frekans Kontrolérii Oransal Kazanci |[Kaynak Tam Olgek Akim Kc
Kp1 (03.010) (11.061)]/
Frekans Kontrolérii Integral Kazanci  |[Hedef Tam Olgek Akim Kc
Ki1 (03.011) (11.061)]
Frekans Kontrolérii Oransal Kazanci
Kp2 (03.013)
Frekans Kontrolérii Integral Kazanci
Ki2 (03.014)

M2 Frekans Kontrol6rii Oransal
Kazanci Kp (21.017)

M2 Frekans Kontrolérii Integral
Kazanci Ki (21.018)

Akim Kontrolérii Kp Kazanci (04.013)
Akim Kontrolérii Ki Kazanci (04.014)

M2 Akim Kontroldrii Kp Kazanci
(21.022)

M2 Akim Kontrolérii Ki Kazanci
(21.023)

9.2.5 Farkh degisken maksimum degerler

Kaynak ve hedef suruculerin degerleri farkli ise, degisken maksimum
degerlere sahip bazi parametrelerin sinirli olabilecegi ve kaynak
surtictideki degerler ile ayni degerlere sahip olamayabilecegi dikkate
alinmalidir.

9.2.6 Makro dosyalar

Makro dosyalar, parametre dosyalari gibi olusturulurlar ancak NV Medya
Karti Ozel Dosya Olusturma (11.072) degeri, dosya NV medya karti
Uzerinde olusturulmadan 6nce “1” olarak ayarlanmalidir.

Dosya olusturulduktan veya aktarim basarisiz olduktan sonra NV Medya
Karti Ozel Dosya Olusturma (11.072) degeri sifir olarak ayarlanir.

Bir makro dosyasi bir strticiye aktarildiktan sonra, asil mod dosyada
bulunandan farkli ise suriici modu degismez ve parametreler dosyadan
suriicliye kopyalanmadan 6nce varsayilan degerler yiiklenmez.
Asagidaki tabloda, NV medya kartinin galismasina yonelik Pr 00

parametresinde kullanilan degerlerin bir 6zeti verilmektedir. “yyy”,
dosya tanimlama numarasini gdstermektedir.

Tablo 9-1 Pr 00 parametresindeki fonksiyonlar

Deger Eylem

Surlcu parametrelerini parametre dosyasi 001'e aktarir ve
veri blogunu caligtirilabilir olarak ayarlar.

Bu, herhangi bir kurulu opsiyon moduliinden parametreleri
kapsar.

2001

Siricl parametrelerini parametre dosyasi yyy'ye aktarir.
4yyy Bu, herhangi bir kurulu opsiyon modulinden parametreleri
kapsar.

Tumlesik kullanici programini timlesik kullanici program

Syyy dosyasi yyy'ye aktarir.

Byyy Siricl parametrelerini parametre dosyasi yyy'den yiikler.

Tyyy Dosya yyy'yi siler.

Sdrlcudeki verileri dosya yyy'deki veriler ile karsilastirir.
Sdiructdeki veriler dosya yyy'deki veriler ile kargilastirilir.
Dosyalar ayni ise, karsilastirma tamamlandiginda Pr 00
degeri “0” olarak sifirlanir. Dosyalar farkl ise,

{Kart Karsilastir} hatasi baglatilir. Diger tim NV medya
karti hatalari da uygulanir.

8yyy

9555 Uyari bastirma bayragini siler.

9666 |Uyari bastirma bayragini ayarlar.

9777 Salt okunur bayragini siler.

9888 |Salt okunur bayragini ayarlar.

59999* |Tiumlesik kullanici programini siler.

* SUrlcu etkinlestiriimigse veya kullanici programi galigiyorsa program
silinemez.

9.2.7 NV Medya Kartina Yazma

4yyy - Varsayilan ayarlardan alinan parametre farkhliklarini
NV Medya Kartina yazar

Veri blogu sadece son yuklenen varsayilan ayarlardan alinan parametre
farkhliklarini igerir.

NC (Kopyalanmamis) kodlama biti grubu ile olanlar digindaki tim
parametreler NV Medya Kartina aktarilir. Bu parametrelere ek olarak
tim meni 20 parametreleri (Pr 20.000 hari¢) NV Medya Kartina
aktarilabilir.

Bir parametre grubunu NV Medya Kartina yazma
(Pr 30 = Program (2))

Pr 30 parametresini Program (2) olarak ayarlayip strlclyu sifirlamak
parametreleri NV Medya Kartina kaydetmeyi saglar; 6r. bu Pr 00
parametresine 4001 yazmakla esdegerdir. Tum NV Medya Karti hatalari
gecerlidir. Veri blogu mevcutsa otomatik olarak veri blogunun Gzerine
yazilir. islem tamamlandiginda bu parametre otomatikman NonE (0)
olarak sifirlanir.

9.2.8 NV Medya Kartindan Okuma
6yyy - NV Medya Kartindan okuma

Veriler yeniden surucuye aktarildiginda, Pr 00 parametresinde 6yyy
degeri kullanilarak suriici RAM'ine ve EEPROM'una aktarilir.

Glcu kapattiktan sonra verileri korumak igin parametre kaydetme islemi
gerekli degildir. Kartta saklanan herhangi bir kurulu opsiyon moddline ait
ayar verileri surtcliye aktarilir. Kaynak ve hedef suriciller arasina
kurulan opsiyon modiuilu farkliysa opsiyon moduli kategorisinin farkli
oldugu opsiyon modull yuvasina ait menu karttan guncellenmez ve
kopyalama isleminden sonra varsayilan degerlerini igerir.

Opsiyon modulu kaynaga kurulduysa ve hedef suruculer farkliysa
suriict ‘C.OPY hatasi Uretir. Veriler strlcuye farkli gerilim veya akim
degeriyle aktariliyorsa ‘C.rtg’ hatasi meydana gelir.

Hedef slriictniin gerilim dederi kaynak strtciiniin degerinden farkli ve
dosya bir parametre dosyasi oldugunda, asagidaki siriict glii¢ dederine
bagh parametreler (RA kodlama bit grubu) hedef surticiye NV Medya
Kartiyla aktariimaz.
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Ancak, slrlict gli¢ degerine bagh parametreler yalnizca akim degeri
farkliysa aktarihr. Surticli gi¢ degerine bagh parametreler hedef
suriicuye aktarilmazsa varsayilan degerlerini igerir.

Pr 02.008 Standart Rampa Gerilimi

Pr 04.005 - Pr 04.007 ve Pr 21.027 - Pr 21.029 Motor Akim Limitleri
Pr 04.024, Maksimum Kullanici Akim Olgeklendirmesi

Pr 04.041 Kullanici Asirt Akim Hatasi Seviyesi

Pr 05.007, Pr 21.007 Nominal Akim

Pr 05.009, Pr 21.009 Nominal Gerilim

Pr 05.010, Pr 21.010 Nominal Gii¢ Faktoru

Pr 05.017, Pr 21.012 Stator Direnci

Pr 05.018 Maksimum Anahtarlama Frekansi

Pr 05.024, Pr 21.014 Gegici Endiiktans

Pr 05.025, Pr 21.024 Stator Endiiktansi

Pr 06.006 Enjeksiyon Frenleme Seviyesi

Pr 06.048 Besleme Kaybi Algilama Seviyesi

Pr 06.073 Frenleme IGBT'’si Dusik Esigi

Pr 06.074 Frenleme IGBT’si Yiksek Esigi

Pr 06.075 Disuk Gerilim Frenleme IGBT Esigi

Bir parametre grubunu NV Medya Kartindan okuma
(Pr 30 = rEAd (1))

Pr 30 parametresini rEAd (1) olarak ayarlayip strucuyu sifilamak
parametreleri karttan surlici parametre grubuna ve suricu
EEPROM'una kaydetmeyi saglar; 6r. bu Pr 00 parametresine 6001
yazmakla esdegerdir.

Tidm NV Medya Karti hatalari gegerlidir. Parametreler sorunsuz olarak
kopyalandiktan sonra bu parametre otomatik olarak NonE (0)

olarak sifirlanir. Bu islem tamamlandiktan sonra parametreler surtict
EEPROM'una kaydedilir.

9.2.9 Parametre degisikliklerini otomatik olarak

kaydetme (Pr 30 = Auto (3))
Bu ayar, surtcudeki menu 0 parametrelerine yapilan degisikliklerin

otomatik olarak NV Medya Karti'na kaydedilmesine neden olur.
En son meni

Bu nedenle suricudeki 0 parametre grubu her zaman NV Medya
Kartinda yedeklenir. P 30 parametresini Auto (3) olarak degistirip
suriiclyu sifilamak tim parametre grubunu derhal siriiciden karta
kaydetmeyi saglar; 6r. NV kodlama bit grubu hari¢ tim

parametreler. Tim parametre grubu kaydedildikten sonra yalnizca tek
degistirilen ment 0 parametre ayari glincellenir.

Gelismis parametre degisiklikleri yalnizca Pr 00 parametresi ‘SAVE’
(Kaydet) veya 1001'e ayarlanip suricu sifirlandiginda NV Medya
Kartina kaydedilir.

Tum NV Medya Karti hatalari gegerlidir. Veri blogu bilgi iceriyorsa
otomatik olarak veri blogunun Uzerine yazilir.

Pr 30 parametresi 3 olarak ayarliyken kart cikartilirsa,
Pr 30 otomatikman NonE (0) olarak ayarlanir.

Yeni bir NV Medya Karti takildiginda Pr 30 kullanici tarafindan yeniden
Auto (3) olarak ayarlanarak suruci sifirlanmalidir, bdylece otomatik mod
hala gerekliyse tim parametre grubu yeniden yeni NV Medya Kartina
yazilabilir.

Pr 30 parametresi Auto (3) olarak ayarlanip surticideki parametreler
kaydedildiginde, NV Medya Karti da giincellenir ve bu nedenle

NV Medya Karti konfiglrasyon kaydedilen surictlerin kopyasi haline
gelir.

Glg agildiktan sonra, Pr 30 parametresi Auto (3) olarak ayarlanirsa

suricu tim parametre grubunu NV Medya Kartina kaydeder.
Bu islem sirasinda 5 LED gdstergesi yanip sonecektir.

Bu, kullanici glictin kapatiimasi sirasinda yeni bir NV Medya Karti
yerlestirirse yeni NV Medya Karti'nin dogru verileri igermesini saglamak
icin yapihr.

NOT

Pr 30 parametresi Auto (3) olarak ayarlandiginda, Pr 30 parametresi
ayarinin kendisi stiriici EEPROM'una kaydedilir, ancak NV Medya
Kartina kaydedilmez.

9.2.10 Giiciin her agilmasinda NV Medya Kartindan

on yiikleme yapma (Pr 30 = boot (4))
Pr 30 parametresi boot (4) olarak ayarlandiginda, surici giclnin
acildigi zaman haricinde Auto (Otomatik) modundakiyle ayni sekilde
calisir. NV Medya Kartindaki parametreler asagidakiler gegerliyse gliciin
aclimasi sirasinda suriicuye otomatik olarak aktarilir:

» Sirlclye bir kart takilmigsa

« Kartta parametre veri blogu 1 bulunuyor

» Blok 1'deki veriler tip 1 - 4 ise (Pr 11.038 parametresinde
tanimlandigi gibi)

« Karttaki Pr 30 parametresi boot (4) olarak ayarlanmigsa

Bu islem sirasinda 5 LED gostergesi yanip sdnecektir. Striicii modu

karttakinden farkliysa, surlci ‘C.tyP’ hatasi verir ve veri aktariimaz.

'boot’ (On Yiikleme) modu kopyalanan NV Medya Kartinda saklaniyorsa
bu kopyalanan NV Medya Kartini ana cihaz haline getirir. Bu bazi
suriculerin son derece hizli ve verimli sekilde yeniden
programlanmasina olanak tanir.

'boot’ (On Yiikleme) modu karta kaydedilir, ancak kart okundugunda
Pr 30 parametre degeri sirliclye aktariimaz.

9.2.11 Gicin her agilmasinda NV Medya Kartindan

on yiikleme yapma (Pr 00 = 2001)
Pr 00 parametresini 2001 olarak ayarlayip bir strticu sifilama iglemi
baslatarak 6n yukleme yapilabilen bir parametre veri blogu olugturmak
mumkindir. Bu veri blogu bir islemde olusturulur ve baska parametre
degisiklikleri yapildiginda glincellenmez.

Pr 00 parametresi 2001 olarak ayarlandiginda, 6nceden varsa karttaki
veri blogu 1'in Uzerine yazilir.

9.2.12 8yyy - Siiriiciideki tiim parametre grubunu
NV Medya Karti degerleriyle kiyaslama

Pr 00 parametresi 8yyy olarak ayarladiginda, NV Medya Karti dosyasi
surtictideki verilerle kargilastirilir. Kargilastirma sorunsuz sonuglanirsa
Pr 00 parametresi O olarak ayarlanir. Karsilastirma igleminde sorun
yasanirsa ‘C.cPr’ hatasi baslatilir.

9.2.13 7yyy - NV Medya Karti degerlerinden veri
silme

Veriler NV Medya Kartindan bir seferde tek blok ya da bir seferde tim
bloklar seklinde silinebilir.

» Pr 00 parametresi 7yyy olarak ayarlandiginda NV Medya Karti veri
blogu yyy silinir

9.2.14 9666 / 9555 - NV Medya Karti uyari bastirma
bayragini ayarlama ve temizleme

Kaynak ve hedef siriicliye takilan opsiyon modiuili farkliysa suriict bir
‘C.OPt hatasi uUretir.

Veriler bir surtclye farkli gerilim veya akim degeriyle aktariliyorsa ‘C.rtg’
hatasi meydana gelir. Uyar1 bastirma bayragi ayarlanarak bu tir hata
durumlarini bastirmak mumkundur. Bu bayrak ayarlandiysa surtcu
opsiyon modull veya suriict gii¢ degerlerinin kaynak ve hedef surictler
arasinda farkli olmasi durumunda suriicu hata vermez. Opsiyon moduli
ve gu¢ degerine bagli parametreler aktariimaz.

*  Prmm.00 parametresinin 9666 olarak ayarlanmasi, uyari bastirma
bayragini ayarlar

*  Prmm.00 parametresinin 9555 olarak ayarlanmasi, uyari bastirma
bayragini siler
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9.2.15 9888 /9777 - NV Medya Karti salt okunur
bayragini ayarlama ve temizleme

NV Medya Karti, salt okunur bayragi ayarlanarak yazma veya silmeden

korunabilir. Salt okunur bayragi ayarlandiginda bir veri blogunu yazma

veya silme girisiminde bulunulursa ‘C.rdo’ hatasi baslatilir. Salt okunur

bayragi ayarlandiginda, sadece 6yyy veya 9777 kodlari etkindir.

*  Prmm.00 parametresinin 9888 olarak ayarlanmasi, salt okunur
bayragini ayarlar

*  Prmm.000 parametresinin 9777 olarak ayarlanmasi, salt okunur
bayragini siler

9.3 NV Medya Karti parametreleri

Tablo 9-2 Parametre tablosu kodlama agiklamalari

RW | Okunabilir / Yazilabilir ND | Varsayilan bir deger yok
RO | Salt okunur NC | Kopyalanmamis
Num | Numara parametresi PT | Korumal parametre
Bit | Bit parametre RA | Deger bagimh
Txt | Metin dizisi US | Kullanici kaydi
Bin | Ikili parametre PS kGa“y%Zfrﬁaet"d'g'”da
Fl Filtre edilmis DE | Hedef

Son Olarak Yiiklenen NV Medya Karti Dosyasi

RO Num | NC PT |

4 0- 999 = 0

Bu parametre, SD kartindan siiriicliye aktarilan son veri blogunun
numarasini gésterir. Varsayilanlar sonradan yeniden yuklenmisse,
bu parametre “0” olarak ayarlanir.

NV Medya Karti Dosya Numarasi

RW Num | |

8 0- 999 = 0

Bu parametre, kullanicinin Pr 11.038, Pr 11.039'da goruntilenmesini
istedigi bilgilerin veri blogu numarasini icermelidir.

NV Medya Karti Dosya Tiirii

RO Txt ND | NC PT |

8 0-2 > 0

Pr 11.037 ile segilen veri blogu tiriini gorintuler.

Pr 11.038 Dizi Tir / mod
0 None Higbir dosya segili degil
1 Acik gevrim Agik cevrim modu parametre
dosyasi
2 RFC-A RFC-A modu parametre dosyasi

NV Medya Karti Dosya Suriimii

RO Num ND | NC PT |

13 0 - 9999 = 0

Pr 11.037'de secilen dosyanin sirim numarasini géruntler.

Parametre Klonlama

RW Txt | NC | us
NonE (0), rEAd (1),
¢ Prog (2), Auto (3), boot (4) = 0

9.4 NV Medya Karti hatalan

NV Medya Kartindan bir veri okuma, yazma veya silme denemesinden
sonra komutla ilgili bir sorun meydana geldiginde bir hata baglatilir.

NV Medya Karti hatalari hakkinda daha fazla bilgi almak igin,
bkz. Boélum 12 Ariza Teghis, sayfa 147.

9.5 Veri blogu baslik bilgileri

Bir NV Medya Kartina kaydedilen her veri blogunun asagidakileri
aclklayan bir baslik bilgisi bulunur:

* NV Medya Karti Dosya Numarasi (11.037)

* NV Medya Karti Dosya Tipi (11.038)

* NV Medya Karti Dosya Siiriimii (11.039)

Kullanilan her veri blogunun baslik bilgileri, Pr 11.037 parametresinde
ayarli veri blogu numarasi artirilarak ya da azaltilarak Pr 11.038 -

Pr 11.039 parametrelerinde goérintilenebilir. Kartta veri bulunmuyorsa
Pr 11.037 parametresi yalnizca 0 degerine sahip olabilir.
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10 Tijmle§ik PLC 10.3  Ozellikler
. . . Commander Tumlesik PLC kullanici programi asagidaki 6zelliklere
10.1  Tumlesik PLC ve Machine Control sahiptir:

Studio Yazilimi

Sdrlcu, opsiyon moduli formunda ek bir donanima ihtiyag duymadan,
30 kB’lik (proxy 4 kB daha az) Timlesik PLC kullanici programini
kaydetme ve galistirma yetenegine sahiptir.

Machine Control Studio, Commander ve uyumlu uygulama modiilleri ile
birlikte kullaniimak tzere tasarlanmig bir IEC61131-3 yazihm gelistirme
ortamidir. Machine Control Studio, 3S-Smart Software Solutions firmasi
tarafindan gelistirlen CODESYS tabanli bir yazilimdir.

IEC 61131-3 standardinda tanimlanan tim programlama dilleri,
Machine Control Studio yazilim gelistirme ortami tarafindan desteklenir.

+ ST (Yapisal metin)

* LD (Merdiven semasi)

» FBD (Fonksiyon blok semasi)

* IL (Komut listesi)

* SFC (Sirah fonksiyon grafigi)

» CFC (Surekli Fonksiyon Grafigi). CFC, standart IEC programlama
dillerinin bir uzantisidir

Machine Control Studio yazilimi, kullanici programlarinin gelistiriimesi
icin eksiksiz bir ortam saglar. Surtciinin 6n tarafindaki iletisim portu
Uzerinden calistirlimak tzere programlar olusturulabilir, derlenebilir ve
Commander stricisune indirilebilir. Machine Control Studio yazilmi
kullanilarak hedef tizerinde derlenen programin galisma iglemi izlenebilir
ve hedef degiskenler ve parametreler icin yeni degerler ayarlanarak
hedef Uzerinde program ile etkilesime gegcmek igin imkan saglanir.

Tumlesik PLC ve Machine Control Studio yazilimi, Commander igin
programlanabilir segenekler arasinda islevselligin ilk seviyesini olusturur.

Machine Control Studio yazilimi www.controltechniques.com adresinden
indirilebilir.

Machine Control Studio yaziliminin kullanimi, kullanici programlari
olusturma ve siriclye kullanici programlari indirme konularinda daha
fazla bilgi almak icin, Machine Control Studio yaziliminin yardim
dosyasina bakin.

10.2 Faydalar

Tumlesik PLC ve Machine Control Studio yazilminin beraber
kullaniimasi, slriicinun birgok uygulamalarda nano ve bazi mikro
PLC'leri degistirebilecegi anlamina gelir.

Machine Control Studio, standart CODESYS fonksiyonuna ve fonksiyon
blok kutuphanelerine erigimin yani sira Gguncl taraf uygulamalarina da
erisim saglayarak faydalanabilir. Machine Control Studio yaziliminda
standart olarak bulunan fonksiyonlar ve fonksiyon bloklari,

asagidakiler ile sinirli kalmamak kaydiyla sunlari igerir:

*  Aritmetik bloklar

» Karsilastirma bloklar
* Zamanlayicilar

* Sayaglar

+  Coklayicilar

* Mandallar

»  Bit manipulasyonu

Tumlesik PLC igin tipik uygulamalar sunlardir:

*  Yardimci pompalar

* Fanlar ve kontrol valfleri
« Birbirine gecmeli lojik

*  Siralamali rutinler

+  Ozel kontrol kelimeleri

10.3.1 Gorevler
Tumlesik PLC, iki gorevin kullanimina izin verir.

+ Saat (Sayag): Yuksek oncelikli gercek zamanli gérev. Saat (Sayag)
gorev araldi, 16 ms'nin katlari olacak sekilde 16 ms ila 262 sn.
arasinda ayarlanabilir. Tiimlegik Kullanici Programi: Kullanilan Saat
Goérev Stiresi (11.051) parametresi, saat gorevi tarafindan kullanilan
surenin ylzdesini gosterir. Kullanici programi tarafindan bir siriict
parametresinin yazilmasi veya okunmasi sinirli bir stirede
gerceklesir. SUrlici parametresinden okumak veya suriicu
parametresine yazmak igin kullanici programinin harcadigi sireyi
azaltan hizh erigsim parametresi olarak 10 parametreye kadar
parametre segiminin yapilmasi mumkunddr. Hizli erigim igin bir
parametrenin segimi, parametrelere erisim igin gereken saat (sayag)
gorev suresini azalttigindan, hizli glincelleme 6zelligi olan saat
(sayag) gorev siresini kullanirken bu yararli olur.

Serbest gecis: Gergek zamanl olmayan arka plan gorevidir.
Serbest gegis (freewheeling) gorevi her 256 ms'de bir
gergeklestirilecek sekilde kisa bir slre igin programlanir.

Gorevin programlandidi sure, strticinln iglemcisinin yuklenmesine
gbre degisiklik gosterir. Programlandiginda, bircok kullanici programi
taramasi gerceklestirilebilir. Bazi taramalar mikrosaniyeler iginde
gergeklestirilebilir. Ancak, ana surtict fonksiyonlari
programlandiginda, bazi taramalarin milisaniyeler icinde
gerceklesmesine sebep olan programin ¢alistiriimasinda bir
duraklama meydana gelir. Tiimlesik Kullanici Programi:

Her Saniyedeki Serbest Gegis Gorevieri (11.050) parametresi,

her saniyede baslatilan serbest gegis gorevinin sayisini gosterir.

10.3.2 Degiskenler

Tumlesik PLC Boolean (mantiksal), tam sayi (8 bit, 16 bit ve 32 bit,
imzali ve imzasiz), kesirli say! (sadece 64 bit), metin ve sure veri tipleri
ile degiskenlerin kullanimini destekler.

10.3.3 Ozel menii

Machine Control Studio, suriicideki meni 30 igine yerlesecek sekilde
Ozel bir siirlicti menusi olusturabilir. Machine Control Studio yazilimi
kullanilarak her parametrenin asagidaki 6zellikleri tanimlanabilir:

» Parametre adi
» Ondalik basamak sayisi
Tus takiminda gorintlilenecek parametre cinsi
Minimum, maksimum ve varsayilan degerler
Bellek kullanimi (6r., gli¢ kapatilirken kaydedilen,
kullanici tarafindan kaydedilmis veya degisken)
*  Veri turl. Musteri menusu yaratmak igin strtict sinirh 1 bit, 8 bit,
16 bit ve 32 bit tam say1 parametre seti saglar

Bu miusteri menistindeki parametrelere kullanici programi ile ulasilabilir
ve parametreler tus takiminda gorintulenir.
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10.3.4 Sinirlamalar
Tumlesik PLC kullanici programi agsagidaki sinirlamalara sahiptir:

« Tumlesik PLC'ye ayrilan taginabilir bellek 30 kB kapasiteye sahip
olup kullanici programini ve yaklasik 12 kB olan maksimum kullanici
programi boyutuna sahip bashgi icerir.

« Tumlesik PLC, 2 kB kapasiteye sahip RAM'la birlikte verilir.

»  Surtcu, 100 program indirme ile sinirlandiriimistir. Bu sinirlama,
suriicide programi saklamak igin kullanilan taginabilir bellek
tarafindan uygulanir.

* 16 ms minimum sureli sadece bir gercek zamanli gérev vardir.

» Serbest gegis arka plan gorevi disik oncelikli olarak galisir.
Sdricunun ilk olarak saat (sayag) gorevini ve ana fonksiyonlarini
gerceklestirme dnceligi vardir; 6rnegin motor kontroll. Arta kalan
islem silresini bir arka plan aktivitesi olarak serbest gegis gorevini
gercgeklestirmek icin kullanir. Suriictiinlin islemcisi daha yUklu bir hale
geldikge, serbest gegis gorevini gerceklestirmek Uzere daha az sire
kullanihr.

* Kirilma noktalari, tek kademeli ve gevrimici program degisiklikleri
mumkuan degildir.

»  Grafik araci desteklenmez.

« Degisken veri tipleri olan REAL (32 bit kesirli say1),

LWORD (64 bit tam say1) ve WSTRING (Unicode metin) ve kalan
degiskenler desteklenmez.

10.4 Tumlesik PLC parametreleri

Asagidaki parametreler Tumlesik PLC kullanici programi ile ilgilidir.

Tiimlesik Kullanici Programi: Etkinlestirme
RW Txt | us |

£ Stop (0) veya Run (1) = Run (1)

Bu parametre, kullanici programini durdurur ve baslatir.

0 - Kullanici Programini Durdur

Tumlesik kullanici programi durdurulur.

1 - Kullanici Programini Galistir

Kullanici programi galismaya baslar. Arka plan gorevleri bastan baslar.

11.048 Tiimlesik Kullanici Programi: Durum
RO Txt | NC PT |

£ -2147483648 - 2147483647 =

Bu parametre sadece salt okunur olup surtcudeki kullanici programinin
durumunu gosterir. Kullanici programi dederi bu parametreye yazar.

0: Durdu

1: Calisiyor

2: Istisnai Durum

3: Kullanici programi bulunmuyor

Tiimlesik Kullanici Programi:
Eylemleri Programlama

RO Uni [ NC BT
4 0 - 65535 =

PS |

Bu parametre, Timlesik PLC kullanici programi yiikleme islemi
sayisinin kaydini tutar; fabrikadan sevk edildiginde bu sayi 0'dir.
Sdiricl, yiz programi indirme ile sinirlandiriimistir.
Varsayilanlar yuklendiginde bu parametre degistiriimez.

Tiimlesik Kullanici Programi:
Her Saniyedeki Serbest Gegis Gorevleri

RO Uni | NC PT |

4 0 - 65535 =

Bu parametre, her saniyede baslatilan serbest gegis gorevinin sayisini
gosterir.

Timlesgik Kullanici Programi:
Kullanilan Saat Goérev Siiresi

RO | NC PT |

¢ %0,0 - % 100,0 =

Bu parametre, kullanici programi saat (sayag) gorevi tarafindan
kullanilan surenin ylzdesini gdsterir.

Tiumlesik Kullanici Programi:
Planlanmis Saat Gorev Araligi

RO | NC PT |

¢ 0-262128 ms =

Bu parametre, ms (milisaniye) cinsinden galigsmasi planlanan saat
(sayag) gorevinin araligini gosterir.

10.5 Timlesik PLC tripleri

Sdrlcd, kullanici programinda bir hata tespit ederse, bir Kullanici
Programi hatasi baglatir. Kullanici Programi hatasi alt hata numarasi,
hatanin sebebini belirtir. Kullanici Programi hatasi hakkinda daha fazla
bilgi almak igin, bkz. Bolim 12 Ariza Teghis, sayfa 147.
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11 lleri parametreler

Bu bdlim, fonksiyonlari blok diyagram ile gosterilmis, suriictideki tim
parametrelere yonelik degerleri, aralik limitlerini vb. gésteren hizl
basvuru kaynagidir. Parametrelere iligkin detayli bilgi Parametre
Referans Kilavuzu'ndan bulunabilir.

isletim modu kisaltmalar:

Acik gevrim: Asenkron motorlar igin sensdrsiiz kontrol
RFC-A: Asenkron motorlar igin Asenkron Rotor Akl Kontroli
Varsayilan kisaltmalar:

Standart varsayilan deger (50 Hz'lik AC besleme frekansi)

Buradaki ileri parametreler sadece referans amagli ABD igin varsayilan deger (60 Hz'lik AC besleme frekansi)
& olarak verilmigtir. Bu bolimdeki listelerde NOT
] parametrelerin ayarlanmasina iligkin detayh bilgiler Parantez {...} igerisinde gdsterilen parametre numaralari Menii 0
bulunmaz. Yanhs ayarlama sistem giivenligini parametrelerinin esdegeridir. Bazi Menii 0 parametreleri fonksiyonlar
etkileyecegi gibi siiriiciiye veya harici ekipmana zarar isletim moduna bagli olarak iki defa gésterilir.
verebilir. Bu parametrelerin herhangi birini ayarlamaya . . L
calismadan 6nce, Parametre referans kilavuzuna bakin. Bazi durum!arda, parametrenin fonkswonu v'e'zya grallgl blr.ba}§lfa
parametrenin ayarlanmasi sonucu etkilenebilir. Listelerdeki bilgiler bu
Tablo 11-1 Menii agiklamalari sekilde etkilenen parametrelerin varsayilan durumlari ile baglantihdir.
Menii Aciklama Tablo 11-2 Parametre tablosu kodlama agiklamalari
0 Hizli/kolay programlama icin ortak kullanilan temel kurulum Kodlama Anlami
parametreleri [ RW Okunabilir/Yazilabilir: Kullanici tarafindan yazilabilir.
! Frekans referansi RO Salt okunur: Sadece kullanici tarafindan okunabilir.
2 Rampalar . 1 bit parametre. Ekran tzerinde ‘On’ (Agik) veya "Of
3 Frekans kontroli Bit (Kapal).
4 Moment ve akim kontroli Num | Sayi: Tek kutuplu veya iki kutuplu olabilir.
5 Motor kontroll Txt Metin: Parametre sayilar yerine metin dizilerini kullanir.
6 Siralayici ve saat Bin | ikili parametre.
7 Analog I/0 (Girig/Cikis) IP IP Adres parametresi.
8 Dijital I/O (Girig/C1kis) Mac | Mac Adres parametresi.
9 Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam, Tarih | Tarih parametresi.
zamanlaycilar Saat | Saat parametresi.
10 Durum ve hatalar _ Chr Karakter parametresi.
11 Sdrict kurulumu ve tanimlamasi, seri iletisim Filtrelenmis: Hizla degisen degeriere sanip baz!
12 Esik algilayicilar ve degisken segiciler FI parametreler kolay gériiniim saglanmasi igin siiriicii tus
14 Kullanici PID kontroléra takiminda filtrelenerek gosterilirler.
15 Opsiyon modli yuva 1 kurulum menisu DE Hedef: Bu parametre giris veya lojik fonksiyonunun hedefini
18 Genel opsiyon modiilii uygulama menusu 1 secer.
20 Genel opsiyon modiilii uygulama mendisi 2 Gug bagimli: Bu parametrenin fakli gerilim ve akim degeri
21 Tkinci motor parametreleri olan suructlerde farkli degerleri ve araliklari vardir.
- Hedef siriiciinlin degeri kaynak siriciiniin degerinden
22 Mend O kurulumu RA farkliysa ve dosya bir parametre dosyasi ise, bu nitelige
24 Opsiyon modulu yuva 1 uygulama menusu sahip parametreler hedef siiriiciiye kalici bellek medyasi ile
Yuva 1 | Yuva 1 opsiyon menileri** transfer edilir. Ancak, mevcut degerler ve dosya varsayilan
™ ] . } B N dosya tipinden farkliysa degerler transfer edilecektir.
Yalnizca opsiyon moddlleri takildiginda gésterilir. ND Varsayilan deger yok: Varsayilaniar yaklendiginde bu
parametre degistiriimez.
NC Kopyalanmamis: Kopyalama sirasinda kalici medyaya veya
kalici medyadan transfer edilmemis.
PT Korumali: Hedef olarak kullanilamaz.
us Kullanici kaydi: Kullanici bir parametre kaydetmek isterse
parametre surticideki EEPROM'a kaydedilir.
Gug kapatildiginda kaydetme: Dustk gerilim (UV) durumu
PS meydana geldiginde parametre otomatik olarak sirtctdeki

EEPROM'a kaydedilir.
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Tablo 11-3 Ozellik referans tablosu
Ozellikler ilgili parametreler (Pr)

Hizlanma oranlari 02.010 02.011 - 02.019 02.032 | 02.033 | 02.034 | 02.002
Analog /O (Girig/Cikis) Menu 7
Analog giris 1 07.001 | 07.007 | 07.008 07.009 | 07.010 | 07.028 | 07.051 | 07.030 | 07.061 [07.062 |07.063 | 07.064
Analog giris 2 07.002 | 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.014 07.031 | 07.052 | 07.065 |07.066|07.067 |07.068
Analog ¢ikis 1 07.019 | 07.020 07.055 | 07.099
Analog referans 1 01.036 | 07.010 | 07.001 07.007 | 07.008 | 07.009 | 07.028 | 07.051 | 07.030 [07.061 |07.062|07.063 | 07.064
Analog referans 2 01.037 | 07.014 | 01.041 07.002 | 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.032 | 07.031 [07.065 |07.066 |07.067 | 07.068
Uygulama menUsu Meni 18 Menu 20
E;erz;”;rgeiistergeg bit 03.006 | 03.007 | 03.009 | 10.006 | 10.005 | 10.007
Otomatik sifirlama 10.034 | 10.035 | 10.036 10.001
Otomatik Ayarlama 05.012 05.017 | 05.021 | 05.024 | 05.025 | 05.010 | 05.029 | 05.030 [05.062 |05.063 |05.059 |05.060
ikili toplam 09.029 | 09.030 | 09.031 09.032 | 09.033 | 09.034
Cift yonli referans 01.010
Fren kontrolu 12.040 - 12.047 12.050 | 12.051
Frenleme 10.011 | 10.010 | 10.030 10.031 | 06.001 | 02.004 | 02.002 | 10.012 | 10.039 |10.040
Dénen motoru yakalama 06.009 | 05.040
(I;):rtj:rmak icin serbest 06.001
Kopyalama 11.042 11.036 - 11.039
‘r‘nvzlri‘yt;f'”a elekirik 06.016 | 06.017 | 06.024 | 06.025 | 06.026 06.027
Akim kontrolri 04.013 | 04.014
Akim geri besleme 04.001 | 04.002 | 04.017 04.004 04.020 04.024 | 04.026 {10.008 {10.009 [ 10.017
Akim limitleri 04.005 | 04.006 | 04.007 04.018 | 04.015 | 04.019 | 04.016 | 05.007 | 05.010 |10.008|10.009 |10.017
DC bara gerilimi 05.005 | 02.008
DC enjeksiyon frenleme 06.006 | 06.007 | 06.001
Yavaglama hizlari 02.020 02.021 - 02.029 02.004 | 02.035-02.037 | 02.002 | 02.008 | 06.001 [10.030|10.031|10.039|02.009
Varsayilanlar 11.043 | 11.046
Dijital /0O (Giris/Cikis) Menu 8
Dijital I/0 (Girig/Cikis) T10 | 08.001 | 08.011 | 08.021 | 08.031 | 08.081 | 08.091 | 08.121
Dijital Giris T11 08.002 | 08.012 | 08.022 08.082 | 08.122
Dijital Girig T12 08.003 | 08.013 | 08.023 08.083 | 08.123
Dijital giris T13 08.004 | 08.014 | 08.024 | 08.084 | 08.124
Dijital giris T14 08.005 | 08.015 | 08.025 08.035 | 08.085 | 08.125
Yoén 10.013 | 06.030 | 06.031 01.003 | 10.014 | 02.001 | 03.002 | 08.003 | 08.004 |10.040
Suricu aktif 10.002 | 10.040
Sirtc turevi 11.028
Sdirici Sorunsuz 10.001 | 08.028 | 08.008 | 08.018 | 10.036 | 10.040
Dinamik performans 05.026
Dinamik V/F 05.013
Etkinlestirme 06.015 06.038
Tahmini frekans 03.002 | 03.003 | 03.004
Harici hata 10.032
Fan hizi 06.045
Amdstr:) fay'ﬂatma'asenkmn 05.029 | 05.030 | 01.006 | 05.028 | 05.062 | 05.063
Filtre degigimi 06.019 | 06.018 | 06.021 06.022 | 06.023
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Ozellikler ilgili parametreler (Pr)
Donanim yazilimi strimu 11.029 | 11.035
Frekans kontroloru 03.010 - 03.017
Frekans referansi segimi 01.014 | 01.015
Frekans bagimli 03.001 | 03.013 | 03.014 03.015 | 03.016 | 03.017 | 03.018
Sert frekans referansi 03.022 | 03.023
Agir yuk calisma degeri 05.007 | 11.032
| o
1/0 (Girig/Cikis) siralayici 06.004 | 06.030 | 06.031 06.032 | 06.033 | 06.034 | 06.042 | 06.043 | 06.041
Eg:sg‘:rzi‘;yonu 02.038 04.022 | 03.018
:(e'fear ::Sr?" galisma (Jog) | o1 005 | 02.019 | 02.020
Tus takimi referansi 01.017 | 01.014 | 01.043 | 01.051 | 06.012 | 06.013
Limit anahtarlari 06.035 | 06.036
E:;:;fng:? kaynaginin 06.003 | 10.015 | 10.016 | 05.005 | 06.046 | 06.048 | 06.051
Lojik fonksiyonu 1 09.001 | 09.004 | 09.005 | 09.006 | 09.007 | 09.008 | 09.009 | 09.010
Lojik fonksiyonu 2 09.002 | 09.014 | 09.015 | 09.016 | 09.017 | 09.018 | 09.019 | 09.020
Maksimum hiz 01.006
Menii O kurulumu Meni 22
Minimum hiz 01.007 | 10.004
Motor haritasi 05.006 | 05.007 | 05.008 | 05.009 | 05.010 | 05.011
Motor haritasi 2 Menu 21 11.045
Motorize potansiyometre 09.021 | 09.022 | 09.023 | 09.024 | 09.025 | 09.026 | 09.027 | 09.028 | 09.003
NV medya karti 11.036 - 11.039 11.042
Ofset referansi 01.004 | 01.038 | 01.009
Acik gevrim vektér modu 05.014 | 05.017 | 05.088
isletim modu 11.031 05.014
Cikis 05.001 | 05.002 | 05.003 | 05.004
Asiri frekans esigi 03.008
PID kontroléri Menu 14
Gl¢ agma parametresi 11.022
On ayar hizlar 01.015 01.021 -01.028 01.014 | 01.042 | 01.045-01.047 01.050
Programlanabilir lojik Menu 9
iig‘fa (artan / azalan) 02.004 | 02.008 | 06.001 | 02.002 | 02.003 | 10.030 | 10.031 | 10.039
Referans segimi 01.014 | 01.015 | 01.049 | 01.050 | 01.001
Rejeneratif Calisma 10.010 | 10.011 | 10.030 | 10.031 | 06.001 | 02.004 | 02.002 | 10.012 | 10.039 |10.040
Réle cikisi 08.008 | 08.018 | 08.028
Sifilama 10.001 10.033 | 10.034 | 10.035 | 10.036 | 10.038
RFC modu 05.040
S rampasi 02.006 | 02.007
Ornek oranlar 05.018
Guvenlik kodu 11.030 | 11.044
Seri iletisim 11.023 - 11.027 11.099 | 11.020
Atlama referanslar 01.029 | 01.030 | 01.031 | 01.032 | 01.033 | 01.034 | 01.035
Kayma kompanzasyonu 05.027 | 05.008 | 05.033 | 05.036 | 05.084
Durum kelimesi 10.040
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Ozellikler ilgili parametreler (Pr)
Besleme 05.005 | 06.003 | 06.046 | 06.048 | 06.051 | 06.058 | 06.059
Anahtarlama frekansi 05.018 | 05.035 | 07.034 | 07.035
Termal koruma - siiriict 05.018 | 05.035 | 07.004 | 07.005 07.035 | 10.018
Termal koruma - motor 04.015 | 05.007 | 04.019 | 04.016 | 04.025 08.035
Termistor Girigi 07.046 | 07.047 | 07.048 | 07.049 | 07.050 | 08.035
Esik dedektori 1 12.001 12.003 - 12.007
Esik dedektori 2 12.002 12.023 - 12.027
Saat - filtre degistirme 06.019 | 06.018 | 06.021 06.022 | 06.023
:@a;; kayit gunligind 06.020 06.019 | 06.017 | 06.018 | 06.084
?;?;t;rfg't gunldgand 06.019 | 06.017 | 06.018 | 06.084
Moment 04.003 | 04.026 | 05.032
Moment modu 04.008 | 04.011
Hata algilama 10.037 | 10.038 10.020 - 10.029
Hata kayit glinlugu 10.020 - 10.029 10.041 - 10.060 10.070 - 10.079
Dusuk gerilim 05.005 | 10.016 | 10.015 | 10.068
V/F modu 05.015 | 05.014
Degisken secici 1 12.008 - 12.016
Degisken segici 2 12.028 - 12.036
Gerilim kontroloru 05.031
Gerilim modu 05.014 | 05.017 05.015
Gerilim degeri 11.033 | 05.009 | 05.005
Gerilim kaynagi 06.046 | 05.005
Uyari 10.019 | 10.012 | 10.017 10.018 | 10.040
s;frl;rfgzlt(raer;si gOstergesi bit 03.005 | 10.003
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Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Timlesik PLC lleri Ariza Teshis
kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

UL Listesi

11.1  Parametre araliklari ve minimum/maksimum degisken degerler

Siruciideki bazi parametrelerin asagidakilere bagh olarak, minimum ve maksimum degisken degerleri iceren bir degisken araligi bulunmaktadir:

* Diger parametrelerin ayarlari

»  Sdricu degeri
e Sdrici modu

* Yukarida siralananlardan olusan herhangi bir kombinasyon

Asagidaki tablolarda minimum/maksimum degisken agiklamasi ve bunlarin maksimum araligi verilmistir.

VM_AC_VOLTAGE

AC germmini gOsteren parametrelere uygulanan aralik

Birim \Y
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-930

VM_AC_VOLTAGE[MAX] degeri, suricu gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 11-4.

Aciklama
VM_AC_VOLTAGE[MIN] =0
VM_AC_VOLTAGE_SET AC gerilim ayarlama parametrelerine uygulanan aralik
Birim \Y
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-765

VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX] degeri, strucu gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 11-4.

Aciklama
VM_AC_VOLTAGE_SET[MIN] =0
VM_ACCEL_RATE Rampa hizi parametrelerine uygulanan maksimum deger
Birim sn. /100 Hz, sn./1000 Hz, sn./Maksimum Frekans
Aralik [MiN] Acik ¢evrim: 0,0

RFC-A: 0,0

Aralik [MAKS]

Agcik gevrim: 0,0 - 32000,0
RFC-A: 0,0 - 32000,0

Aciklama

Rampa hizi parametrelerine maksimum bir deger uygulanmalidir ¢linki birim sifirdan tanimlanmis bir seviyeye veya
maksimum hiza gegme suresidir. Hiz degisikligi maksimum hiza ayarlanmigsa, maksimum hizin degistiriimesi belirli bir
rampa hizi parametre degeri i¢in gergek rampa hizini degistirir. Degisken maksimum hesaplama, en uzun rampa
hizinin (maksimum degerindeki parametre), tanimlanmis seviye ile hizdan daha yavas olmamasini saglar, or.

32000,0 sn./100 Hz.

Motor 2 Parametreleri Segimi (11.045) = 0 olarak ayarlandiginda maksimum frekans Maksimum Hiz (01.006)
parametresinden veya Motor 2 Parametreleri Secimi (11.045) = 1 olarak ayarlandiginda maksimum frekans M2
Maksimum Hiz (21.001) parametresinden alinir.

VM_ACCEL_RATE[MIN] = 0,0

Eger Rampa Hizi Birimi (02.039) = 0 ise:

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 32000,0 olur

Aksi takdirde:

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 32000,0 x Maksimum frekans / 100,00 olur

VM_DC_VOLTAGE DC germm referans parametrelerine uygulanan aralik

Birim V
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-1190

VM_DC_VOLTAGE[MAX] degeri, siirlict igin DC bara baglanti gerilimi geri besleme (asiri gerilim hata seviyesi)
tam olgegidir. Bu seviye, sirtcl gerilim degderine bagldir. Bkz. Tablo 11-4.

Aciklama
VM_DC_VOLTAGE[MIN] =0
VM_DC_VOLTAGE_SET DC germm referans parametrelerine uygulanan aralik
Birim \Y
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-1150

Aciklama

VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] degeri, surtcu gerilim degerine baglidir. Bkz. Tablo 11-4.

VM_DC_VOLTAGE_SET[MIN] = 0
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VM_DRIVE_CURRENT Akimi Amper (A) cinsiden gosteren parametrelere uygulanan aralik

Birim A
Aralik [MIN] -9999,99 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 9999,99

VM_DRIVE_CURRENT[MAX] degeri, siiriicli icin (asir akim hata seviyesi) tam 6lgek eslenigidir ve Tam Olgek Akim Kc
(11.061) tarafindan belirlenir.

Aciklama
VM_DRIVE_CURRENT[MIN] = - VM_DRIVE_CURRENT[MAX]
VM_FREQ Frekansi gosteren parametrelere uygulanan aralik
Birim Hz
Aralik [MIN] -1100,00
Aralik [MAKS] 1100,00

Aciklama

Bu minimum/maksimum degisken, hiz izleme parametrelerinin araligini belirtir. Bosluk payi asimina izin vermek uzere
aralik, hiz referans araliginin iki kati olarak ayarlanir.

VM_FREQ[MIN] =2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MIN]

VM_FREQ[MAX] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Birim

VM_MAX_SWITCHING_FREQUENCY

Maksimum anahtarlama frekansi parametrelerine uygulanan aralik

Kullanici birimleri

Aralik [MiN]

Acik gevrim: 0 (0,667 kHz)
RFC-A: 2 (2 kHz)

Aralik [MAKS]

Acik cevrim: 8 (16 kHz)
RFC-A: 8 (16 kHz)

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MAX] = Gli¢ kati bagimh

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MIN] =0

Bu maksimum degisken deger, evirici termal modeli sicaklik nedeniyle aktif olarak anahtarlama frekansini dusuruyorsa,
kullanilan minimum frekans limitini tanimlamak igin Minimum Anahtarlama Frekansi (05.038) parametresi tarafindan

Aciklama kullanilir.
Maksimum Anahtarlama Frekansi (05.018) parametresinin Minimum Anahtarlama Frekansi (05.038) parametresine
gore oncelikli oldugunu, bu nedenle Minimum Anahtarlama Frekansi (05.038) parametresi ile sinirli olmadigini
unutmayin. Kullanilan gergek minimum anahtarlama frekans limiti, Maksimum Anahtarlama Frekansi (05.018)
parametre degerinden ve Minimum Anahtarlama Frekansi (05.038) parametre degerinden dusuktir.
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kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT Akim limiti parametrelerine uygulanan aralik (motor 1)

Birim %
Aralik [MIN] 0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0
i fmmmmmmm————— | masret
|
|
|
|
|
|
ITrated ____________ : lNomma\
|
|
|
|
|
0L !

IMrated

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] surlct akim degeri ve motor ayarlama parametrelerine baglidir
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MIN] = 0,0
Acik cevrim
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (Itjimit / ITrated) X % 100
Bu formdilde:
ITIimit = IMaxRef X COS(Sin_1(IMrated / IMaxRef))
IMrated = Pr 05.007 sin [0)
ITrateq = Pr 05.007 x cos ¢
cos ¢ = Pr05.010
Pr 05.007 parametresinde ayarlanan motor nominal akimi, Pr 11.032 parametre dederine esit veya az ise
(6r., Agir YUk calisma), lyaxref degeri, 0,7 x Pr 11.061 degerine esittir, aksi takdirde 0,7 x Pr 11.061 degerinden az veya

1,1 x Pr 11.060 degerine (6r., Normal Ylk gcalisma) esittir.

Aciklama
; 2
I )
MOTOR1_CURRENT_LIMIT_MAX = PE x 100%
Bu formilde:
Motor nominal akimi, Pr 05.007 parametresi tarafindan verilir
PF, Pr 05.010 parametresi tarafindan verilen motor nominal gli¢ faktoridar
(MOTOR2_CURRENT_LIMIT_MAX, motor haritasi 2 parametrelerinden hesaplanir)
Pr 05.007 parametresi tarafindan ayarlanan nominal akim Pr 11.032 parametresinde belirtilien Maksimum Agir Y ik
Calisma akim degerinden diisik veya bu dedere esitse, maksimum akim degeri (1,5 x nominal sirtici akimi)
degerine aksi takdirde (1,1 x Maksimum motor nominal akimi) degerine esit olur.
Ornegin, siriicii ile ayni degerde bir motor ve 0,85 gii faktéri ile maksimum akim limiti % 165,2'dir.
Nominal aktif ve nominal miknatislama akimlari gii¢ faktéru (Pr 05.010) parametresinden ve motor nominal akimi
(Pr 05.007) parametresinden hesaplanir:
nominal aktif akim = gli¢ faktori x motor nominal akimi
nominal miknatislama akimi = V(1 - gii¢ faktér(i2) x motor nominal akimi
RFC-A
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (Ijimit / Hrateq) X % 100
Bu formdilde:
Irtimit = IaxRef X COS(SIN™ (Ivrated / IviaxRef)
IMrated = Pr 05.007 x sin ¢4
Itrated = Pr 05.007 x cos ¢4
1 = cos™ (Pr 05.010) + ¢,. 0, otomatik ayarlama sirasinda hesaplanmistir. ¢, ile ilgili degisken minimum /
maksimum hesaplamalar igin Parametre Referans Kilavuzu'na bakin.
Pr 05.007 parametresinde ayarlanan motor nominal akimi, Pr 11.032 parametre dederine esit veya az ise
(6r., Agir Yuk galisma), lyaxref degeri, 0,9 x Pr 11.061 degerine esittir, aksi takdirde 0,9 x Pr 11.061 degerinden az
veya 1,1 x Pr 11.060 degerine (6r., Normal YUk galisma) esittir.
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VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT Akim limiti parametrelerine uygulanan aralik (motor 2)

Birim %
Aralik [MIN] 0,0
Aralik [MAKS] 0,0 -1000,0

VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX] sirlcu akim de@eri ve motor ayarlama parametrelerine bagldir
VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MIN] = 0,0

Daha fazla bilgi igin VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT bélimiine bakin. VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX] igin,
Pr 05.007 yerine Pr 21.007 ve Pr 05.010 yerine Pr 21.010 parametrelerini kullanir.

Aciklama

VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 Negatif frekans kelepgesine uygulanan limitler (motor 1)

Birim Hz
Aralik [MIN] -550,00 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 550,00

Bu maksimum/minimum degisken deger, motor haritasi 1 (Minimum Hiz (01.007)) ile iligkili negatif frekans kelepgesinin
araligini tanimlar. Minimum/maksimum degerler, asagidaki tabloda gosterildigi gibi Negatif Referans Kelepgesi
Etkinlestirme (01.008), iki Kutuplu (Bipolar) Referans Etkinlestirme (01.010) ve Maksimum Hiz (01.006)
parametrelerinden etkilenir.

Negatif Referans Ik(’B’i(u:;;’: ;u
Aciklama Kt_elepgc_asi Ref’; rans VM_NEGATIVE_REF_ VM_NEGATIVE_REF_
Etkinlestirme ) . CLAMP1[MIN] CLAMP1[MAX]
(01.008) Etkinlestirme
(01.010)

0 0 0,00 Pr 01.006

0 1 0,00 0,00

1 X -VM_POSITIVE_REF_CLAMP[MAX] 0,00

Negatif frekans kelepgesine uygulanan limitler (motor 2)
Birim Hz
Aralik [MIN] -550,00 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 550,00
Bu maksimum/minimum degisken deger, motor haritasi 2 (M2 Minimum Hiz (21.002)) ile iligkili negatif frekans

Aciklama kelepgesinin araligini tanimlar. Maksimum Hiz (01.006) yerine M2 Maksimum Hiz (21.001) kullaniimasi diginda,

VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 ile ayni sekilde tanimlanir.

VM_POSITIVE_REF_CLAMP Pozitif frekans referans kelepgesine uygulanan limitler

Birim Hz

Aralik [MiN] 0,00
Aralik [MAKS] 550,00

VM_POSITIVE_REF_CLAMP[MAX], pozitif referans kelepgesi olan Maksimum Hiz (01.006) parametresinin araligini
tanimlar. Bu, daha sonra referanslari sinirlar.

VM_POWER Glg ayarlama veya gosterme limitlerine uygulanan aralik

Birim kW

Aciklama

Aralik [MIN] -9999,99 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 9999,99

VM_POWER[MAX], gu¢ bagimhdir ve maksimum kontrolli akim ve buitiinlik gii¢ faktériinde, maksimum AC gikis
gerilimli sirGcu ile alinabilecek maksimum glce izin vermesi igin segilir.

VM_POWER[MAX] = V3 x VM_AC_VOLTAGE[MAX] x VM_DRIVE_CURRENT[MAX] / 1000

VM_POWER[MIN] = -VM_POWER[MAX]

VM_RATED_CURRENT Nominal akim parametrelerine uygulanan aralik

Birim A

Aciklama

Aralik [MIN] 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 9999,99
Agiklama VM_RATED_CURRENT [MAX] = Maksimum Nominal Akim (11.060) ve sirici gictne bagimhdir

VM_RATED_CURRENT [MIN] = 0,00
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kurulum kurulumu

Guvenlik

Bilgileri Urin bilgileri

Baslarken

Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
parametreler| galistirma Karti parametreler

VM_SPEED_FREQ_REF Frekans referans parametrelerine uygulanan aralik

Birim Hz
Aralik [MIN] -550,00 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 550,00

Bu minimum/maksimum degisken frekans ve hiz referans sistemi boyunca uygulanir.
Boylece referanslar minimum-maksimum kelepge araliginda degisebilir.

Neg;;:; f:::il}ans Motor 2 Parametreleri Se¢imi (11.045) = 0 Motor 2 Parametreleri Segimi (11.045) =1
Etkinlestirme olarak ayarlandiginda olarak ayarlandiginda
VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
Aciklama (01.008)
0 Maksimum Hiz (01.006) M2 Maksimum Hiz (21.001)

Maksimum Hiz (01.006) veya |Minimum Hiz
(01.007)| hangisinin degeri buyiikse

M2 Maksimum Hiz (21.001) veya |[M2
Minimum Hiz (21.002)| hangisinin degeri
blyilkse

VM_SPEED_FREQ_REF[MIN] = -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX].

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR

VM_SPEED_FREQ_REF tek kutuplu versiyonu

Birim Hz

Aralik [MIN] 0,00

Aralik [MAKS] 0,00 - 550,00

Agiklama VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MIN] = 0,00

VM_SPEED_FREQ_USER_REFS Analog referans parametrelerine uygulanan aralik

Birim Hz
Aralik [MIN] -550,00 - 550,00
Aralik [MAKS] 0,00 - 550,00

Bu degisken maksimum deger Analog Referans 1 (01.036), Analog Referans 2 (01.037) ve Tus Takimi Referansi
(01.017) parametrelerine uygulanir.

Bu parametrelere uygulanan maksimum deger, diger frekans referans parametreleriyle aynidir.
VM_SPEED_FREQ_USER_REFS [MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Ancak minimum deger, Negatif Referans Kelepgesi Etkinlestirme (01.008) ve iki Kutuplu (Bipolar)

Referans Etkinlegtirme (01.010) parametrelerine bagimhidir.

Negatif Referans | Iki Kutuplu (Bipolar)
Aciklama Kelepgesi Referans
¢ Etkinlestirme Etkinlestirme VM_SPEED_FREQ_USER_REFS[MIN]
(01.008) (01.010)
0 0 Motor 2 Parametreleri Seg¢imi (11.045) = 0 olarak ayarlanirsa Minimum
Hiz (01.007), aksi takdirde M2 Minimum Hiz (21.002)

0 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
1 0 0,00
1 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL

Besleme kaybi esigine uygulanan aralik

Birim V
Aralik [MIN] 0-1150
Aralik [MAKS] 0-1150
Aciklama VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
¢ VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] parametresi, strtict gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 11-4.
VM_TORQUE_CURRENT Moment ve moment lreten akim parametrelerine uygulanan aralk
Birim %
Aralik [MIN] -1000,0- 0,0
Aralik [MAKS] 0,0-1000,0
Motor 2 Parametreleri Segimi (11.045) VM_TORQUE_CURRENT[MAX]
Agiklama 0 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX]
1 VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX]

VM_TORQUE_CURRENT[MIN] = -VM_TORQUE_CURRENT[MAX]
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Bilgileri Urin bilgileri

Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Timlesik PLC lleri Ariza Teshis | UL Listesi
kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR VM_TORQUE_CURRENT tek kutuplu versiyonu

Birim %
Aralik [MIN] 0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0

Aciklama

VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR[MAX] = VM_TORQUE_CURRENT[MAX]
VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR[MIN] =0,0

Kullanict Akim Maksimum Olgeklendirmesi (04.024), Yiik Yiizdesi (04.020) ve Moment Referansi (04.008)
parametrelerine uygulanan maksimum/minimum VM_USER_CURRENT degiskenini tanimlar. Bu, tam 6lgekli ¢ikis
degerinin kullanici tarafindan tanimlanmasina izin verdigi icin bu parametreleri bir analog ¢ikisa yonlendirirken
kullanighdir. Bu maksimum deger, hangi motor haritasinin etkin olduguna bagl olarak MOTOR1_CURRENT_LIMIT
veya MOTOR2_CURRENT_LIMIT parametresi limitine tabidir.

Maksimum deger (VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR [MAX]), varsayilan parametreler ile yliklenmis siriict
boylarina gére degisiklik gosterir. Bazi surlcu boylari igin varsayilan deger, parametre araligi sinirlama parametresi
tarafindan verilen deg@erin altina disurilebilir.

VM_USER_CURRENT Moment referansi ve bir ondalik haneli yikleme parametresi ylizdesine uygulanan aralik

Birim %
Aralik [MIN] -1000,0- 0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0

Aciklama

VM_USER_CURRENT[MAX] = Kullanici Akim Maksimum Olgeklendirmesi (04.024)

VM_USER_CURRENT[MIN] = -VM_USER_CURRENT[MAX]

Kullanict Akim Maksimum Olgeklendirmesi (04.024), Yiik Yiizdesi (04.020) ve Moment Referansi (04.008)
parametrelerine uygulanan maksimum/minimum VM_USER_CURRENT degiskenini tanimlar. Bu, tam 6lgekli ¢ikis
degerinin kullanici tarafindan tanimlanmasina izin verdigi icin bu parametreleri bir analog ¢ikisa yonlendirirken
kullanighdir. Bu maksimum deger, hangi motor haritasinin etkin olduguna bagl olarak MOTOR1_CURRENT_LIMIT
veya MOTOR2_CURRENT_LIMIT parametresi limitine tabidir.

Maksimum deger (VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR [MAX]), varsayilan parametreler ile yliklenmis siricu
boylarina gére degisiklik gosterir. Bazi surlcu boylari igin varsayilan deger, parametre araligi sinirlama parametresi
tarafindan verilen deg@erin altina disurilebilir.

Tablo 11-4 Gerilim giiciine bagimh degerler

Gerilim seviyesi
Min/maks degisken
100 V 200V 400 V 575V
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] 400 800 955
VM_DC_VOLTAGE[MAX] Govde 510 870 Belirtiimemis
Boyu 1-4
VM_DC_VOLTAGE[MAX] Govde 415 830 990
Boyu 5 -9
VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX] o .
Gévde Boyu 1 - 4 240 480 Belirtiimemis
VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX]
Govde Boyu 5 -9 265 530 635
VM_AC_VOLTAGE[MAX] 325 650 780
VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] 175 330 435
VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] 205 410 540
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UL Listesi

Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya - . ileri .
Bilgileri Urdn bilgileri kurulum kurulumu Baslarken parametreler| galistirma Optimizasyon Karti Timlesik PLC parametreler Ariza Teghis
11.2  Meni 1: Frekans referansi
Sekil 11-1  Menii 1 lojik semasi
YEREL/UZAK

Analog Referans

Analog
Referans 1
Analog Giris 1
N> [ —
@ Mena 7
s
Referans 2

On Ayar Referansi
On Ayar Segici "

On Ayar Referans Segimi Bitleri 1 ~ 3

01.021~01.028)

14

Referans Segimi
Bayragi 1

] Referans Segimi
Bayragi 2

On Ayar
Referanslari

Referans Segimi

_|1-8

Tarama
Zamanlayici

|

Segili On
Ayar
Gostergesi

01.050,

On Ayar Segici
Zamanlayici

On Ayar Segici
Zamanlayici Sifilama

Giig Verme Tus
Takimi Kontrol
Modu Referansi

I 01.051

Pr 01.050 set

01.017,

Tus Takimi Kontrol
Modu Referansi

1'den byuk bir
degere ayarlanir

Pr01.049

Pr01.050

Kullanilan referans
Analog Referans 1
Pr tarafindan tanimlanmis On Ayar Referansi 01.050

Analog Referans 2

YK -

Pr tarafindan tanimlanmis On Ayar Referansi 01.050

Pr tarafindan tanimlanmis On Ayar Referansi 01.050

Tus Takimi Kontrol Modu Referansi (01.017)

Rezerve

oo |BjwdNo]= =

x| [x|x

Tus Takimi Kontrol Modu Referansi (01.017)

** Surtict yapilandirmasi tarafindan kontrol edillir (Pr 11.034)

| Bayragi 3
Referans
Segici**
H Referans
: Géstergesi
<01.049,
Trim
Yuzdesi

Referans
Ofseti

Maksimum O/P
frekansi x
(% trim / 100)

Aciklama

v
- by Giri Okunabilir-Yazilabilir
] X Girig

terminalleri (RW) parametre

-

3 Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

Segcili
Referans

Referans
Ofseti Segimi
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Guvenlik |+ . . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . ileri . .
. |Urln bilgileri Baslarken Optimizasyon Y Tumlesik PLC Ariza Teshis UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
ILERI GALISTIRMA GERI GALISTIRMA
v v
12 13
Men(i 6 | Meno 8 |
Siralayici +
| Siralayici (Ment 6) |
Kisa Stureli Calisma
(Jog) segimi 01.015
iki kutuplu
(Bipolar) referans | 01.010
etkinlestirme : > Maksimum Hiz
. JorR -
- Negatif 3
Secimi ¢91.01
: i . Referans ini
geri al Kelepgesi - Minimum Hiz
Etkinlestirme P Kelepge
} Alternatif
‘ | 01..008 + _[01.006] referansi reforans
: —D—Lm.‘\ H /_ [01.007] etkinlestirme
it 1 [01.007]
f ’ i ,\ ~[01.006]]
; Alternatif
referans
+/_ _[01.006]
S rpm cinsiden
\ referans
m _ ~[01.006]]
Kisa sireli
calisma (Jog)
referansi
+ _[01.006] Geri Cevirme
Alani Referansi
T | Atlama Oncesi
\ Filtre Referansi
_ ~[01.007]
Rampa éncesi
01.00 referans
fo -r
01.057 -(-
Referans .
Agik Gug
Referansi
@ Yénu
[o1.020]| [[o01.031]| [[o01.033]
Atlama Atlama Atlama
Referansi 1 Referansi 2 Referansi 3
[01.030] [ | [01.032]| |[01.034]
Atlama Atlama Atlama
Referans Referans Referans
Bandi 1 Bandi 2 Bandi 3

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2




%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik () Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A

01.001 | Segcilen Referans 0,00 - Pr 01.006 Hz RO | Num | ND | NC | PT
01.002 | Atlama Oncesi Filtre Referansi 0,00 - Pr 01.006 Hz RO Num | ND | NC | PT
01.003 | Rampa Oncesi Referans 0,00 - Pr 01.006 Hz RO | Num | ND | NC | PT
01.004 | Referans Ofseti 0,00 - Pr01.006 Hz 0,00 Hz RW | Num us
01.005 | Kisa Siireli Calisma (Jog) Referansi 0,00 - 300,00 Hz 1,50 Hz RW [ Num us
01.006 | Maksimum Hiz 0,00 - 550,00 Hz proiiabaansia RW | Num us
01.007 | Minimum Hiz 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW | Num us
01.008 | Negatif Referans Kelepgesi Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
01.009 | Referans Ofseti Segimi 0-2 0 RW | Num us
01.010 | iki kutuplu (Bipolar) Referans Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
01.011 | Referans Agik Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
01.012 | Secimi Geri Al Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
01.013 | Kisa Sreli Calisma (Jog) Secimi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
01.014 | Referans Segici AT.AZ (0), A1 'P:é;)’(éf';gé?r)ég r('é)SEt (3), PAd (4), A1.A2 (0) RW | Txt us
01.015 | On Ayar Segici 0-9 0 RW [ Num us
01.016 | On Ayar Segici Zamanlayici 0 - 400,0 sn. 10,0 sn. RW | Num us
01.017 | Tus Takimi Kontrol Modu Referansi VM_SPEED_FREQ_USER_REFS Hz 0,00 Hz RO Num NC | PT | PS
01.021 | On Ayar Referansi 1 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.022 | On Ayar Referansi 2 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.023 | On Ayar Referansi 3 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW | Num us
01.024 | On Ayar Referansi 4 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.025 | On Ayar Referansi 5 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.026 | On Ayar Referansi 6 0,00 - Pr01.006 Hz 0,00 Hz RW | Num us
01.027 | On Ayar Referansi 7 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.028 | On Ayar Referansi 8 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.029 | Atlama Referansi 1 0,00 - 550,00 Hz 0,00 Hz RW | Num us
01.030 | Atlama Referans Bandi 1 0,00 - 25,00 Hz 0,50 Hz RW Num us
01.031 Atlama Referansi 2 0,00 - 550,00 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.032 | Atlama Referans Bandi 2 0,00 - 25,00 Hz 0,50 Hz RW | Num us
01.033 | Atlama Referansi 3 0,00 - 550,00 Hz 0,00 Hz RW Num us
01.034 | Atlama Referans Bandi 3 0,00 - 25,00 Hz 0,50 Hz RW Num us
01.035 | Geri Cevirme Alani Referansi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
01.036 | Analog Referans 1 VM_SPEED_FREQ_USER_REFS Hz 0,00 Hz RO | Num NC

01.037 | Analog Referans 2 VM_SPEED_FREQ_USER_REFS Hz 0,00 Hz RO | Num NC

01.038 | Trim Yizdesi +% 100,00 % 0,00 RW | Num NC

01.041 | Referans Segimi Bayragdi 1 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.042 | Referans Segimi Bayrag 2 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.043 | Referans Segimi Bayragi 3 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.045 | On Ayar Secimi Bayragi 1 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.046 | On Ayar Secimi Bayragi 2 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.047 | On Ayar Segimi Bayragi 3 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.048 | On Ayar Segici Zamanlayici Sifilama Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC

01.049 | Secili Referans Gostergesi 1-6 RO Num | ND | NC | PT
01.050 | Segcili On Ayar Géstergesi 1-8 RO | Num | ND | NC | PT
01.051 | Gii¢ Verme Tus Takimi Kontrol Modu Referansi rESEt (0), LASt (1), PrESEt (2) rESEt (0) RW Txt us
01.057 | Gug Referansi Yoni NonE (0), For (1), rEv (2) NonE (0) RW Txt

01.069 | dev./dk. (rpm) cinsiden referans +33000,0 dev./dk. RO | Num | ND [ NC | PT
01.070 | Kelepge Referansi 0,00 - Pr 01.006 Hz RO Num | ND | NC | PT
01.071 Alternatif Referans 0,00 - Pr 01.006 Hz 0,00 Hz RW Num NC PT
01.072 | Alternatif Referans Etkinlestirme Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT

— - —

RW 8:;?:&”:” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z/:;t: Bin | ikili parametre Fl Zgzlrreni‘s,
ND X:éz?y;fls bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimh | US E::/I;mc' PS E:y%zaf]zmdlgmda DE | Hedef
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
1.3  Meni 2: Rampalar
Sekil 11-2 Menii 2 lojik sgemasi
Hizlanma Orani Segimi Bitleri
Aciklama
| 02.034| | 02.033 | | 02.032 | -
Wl Giri Okunabilir-Yazilabili
} Girig unabilir-Yazilabilir
@ terminalleri m (RW) parametre
0 0 0 I 02.011 I Hizlanma Orani 1 1 A Salt ok (RO)
- - L8 Cikis , Salt okunur
0 0 1 Hizlanma Orani 2 2 4 I terminalleri parametre
0 1 0 I 02.013 I Hizlanma Orani 3 3
r . Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir
0 1 1 Hizlanma Orani 4 4 P Y y g
1 0 0 I 02.015 | Hizlanma Orani 5 5
1 0 1 Hizlanma Orani 6 6
= - Hizlanma Orani
1 1 0 I 02.017 | Hizlanma Orani 7 7 Segicisi
1 1 1 [02.018] | 02,010
| 02.018 | Hizlanma Orani 8 8
Hizlanma oranlari 1 ~ 8 0
Hizlanma Orani 1 1 " n
. . Segili Hizlanma
- Hizlanma Orani 2 2 Orani
02.013 | Hizlanma Orani 3 3 H
L ! '
02.014 | Hizlanma Orani 4 4 E
L ) '
Hizlanma Orani 5 5
[02.016 | Hizlanma Orani 6 6
02.017 | Hizlanma Orani 7 7
| 02.018 | Hizlanma Orani 8 8
9

Segili On Ayar
Gostergesi

Y

| 02.011 | Hizlanma Orani 1

(Jog)

| Hizlanma Orani 2

| Hizlanma Orani 3

Kisa Sreli Calisma 51.013

Kisa Sureli Galisma

Hizlanma Orani

o/

4 02.014 | Hizlanma Orani 4

(Jog) Segimi

| Hizlanma Orani 5

: Hizlanma Orani 6

SIAEEE

02.017 | Hizlanma Orani 7

o]

02.018 | Hizlanma Orani 8

Rampa Oncesi 01.003

Geri Hizlanma ileri Hizlanma
Orani Orani
N N

o | e

Hizlanma

Referans

5 .

[oz00¢]

| Rampa Tutma

Rampa Kontrolii

Standart Rampa Gerilimi

Hizlanma Degisiminin
Maksimum Hizi 1

Rampa Modu
Segimi

Hizlanma Degisiminin
Maksimum Hizi 2

Yavaslama Arizasi Tespitini

" Devre DigI Birakma

Rampa Hizi Birimi
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Yavaslama Hizi Segimi Bitleri
| 02.037| | o02.036| | 02.035 |
Yavaslama Hizi 1 0 0 0
Yavaglama Hizi 2 0 0 1
Yavaslama Hizi 3 0 1 0
Yavaslama Hizi 4 0 1 1
Yavaglama Hizi 5 1 0 0
Yavaslama Hizi 6 1 0 1
Yavas§elzir2i2iH|Z| Yavaglama Hizi 7 1 1 0
Yavaglama Hizi 8 1 1 1
) Yavaglama Hizlari 1 ~ 8
Segili ) 1 Yavaslama Hizi 1
Yavaslama Hizi . n
2 Yavaglama Hizi 2
i 3 Yavaslama Hizi 3
H 4 Yavaglama Hizi 4
) 5 Yavaglama Hizi 5
6 Yavasglama Hizi 6
7 . . Yavaglama Hizi 7
8 | 02.028 | Yavaslama Hizi 8
9
Segcili On Ayar
Gostergesi
| Kisa Sureli Galisma i % | Hizi 1
(Jog) Yavaslama Hizi | 02.021 | Yavaslama Hizi 1
02.022 | Yavaslama Hizi 2 2
I 02.023 I Yavaslama Hizi 3 3
............................... - 01.013)» Kisa Sureli Calisma
Galis I 02.024 I Yavaglama Hizi 4 4
I 02.025 I Yavaglama Hizi 5 5
ileri Yavaglama Geri Yavaslama Yavaglama Hizi 6 6
Hizi Hizi - -
N N —— I 02.027 I Yavaglama Hizi 7 7
Im Kontro
Menisu 4 02.028 | Yavaslama Hiz1 8 8
| t b t (Sadece agik
cevrim)

Yavaglama

| ] S-Rampasi
02 06 Etkinlestirme

Hizlanma

07 | Degisiminin

[oz007]

" Maksimum Hizi

Rampa Kontrolii
| | Hizlanma Degisiminin
L 02.044 ! Maksimum Hizi 3
Hizlanma Degisiminin
L | Maksimum Hizi 4

. 02.040 | S-Rampasi Yiizdesi
. 02.041 » S-Rampasi Ayarlama Modu

m Rampa Etkinlestirme
L ! (Sadece RFC-A modu)

Acik gevrimde rampalar

Rampa Sonrasi

1

1

| her zaman etkindir T

+ > $<02.001 >

N

Motor ve Yik
Eylemsizligi

d/dt f—

Moment / Amper

Eylemsizlik

Kompanzasyonu
Momenti
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

Aralik () Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A

02.001 | Rampa Sonrasi Referans 0,00 - Pr 01.006 Hz RO Num | ND | NC | PT
02.002 | Rampa Etkinlestirme | Off (0) veya On (1) | On (1) RW Bit us
02.003 | Rampa Tutma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
02.004 | Rampa Modu Segimi FASt (0), Std (1), Std.bSt (2), FSt.bSt (3) Std (1) RW Txt us
02.005 | Rampa Cikisini Devre Digi Birakma | Off (0) veya On (1) | Off (0) RW Bit us
02.006 | S Rampa Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
02.007 | Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 0,0 - 300,0 sn.?/100Hz 3,1sn.2/100 Hz RW Num us

110 V surici: 375 V

200 V stiriict: 375 V
02.008 | Standart Rampa Gerilimi 0-1150V 400 V surict 50 Hz: 750 V RW Num RA us

400 V siiriicti 60 Hz: 775 V

575 V siirlici: 895 V
02.009 | Yavaslama Arizasi Tespitini Devre Disi Birakma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
02.010 | Hizlanma Orani Segicisi 0-9 0 RW Num us
02.011 | Hizlanma Orani 1 RW [ Num us
02.012 | Hizlanma Orani 2 RW Num us
02.013 | Hizlanma Orani 3 RW Num us
02.014 | Hizlanma Orani 4 . . RW Num us
02,015 | Fizlanma Orani5 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 5,0 sn./Maksimum Frekans R T Nom Us
02.016 | Hizlanma Orani 6 RW Num us
02.017 | Hizlanma Orani 7 RW Num us
02.018 | Hizlanma Orani 8 RW Num us
02.019 | Kisa Siireli Calisma (Jog) Hizlanma Orani 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 0,2 sn./Maksimum Frekans RW Num us
02.020 | Yavaslama Hizi Segicisi 0-9 0 RW Num us
02.021 Yavaslama Hizi 1 RW Num us
02.022 | Yavaslama Hizi 2 RW Num us
02.023 | Yavaslama Hizi 3 RW Num us
02.024 | Yavaslama Hiz1 4 . . RW Num us
02,025 | Vavasiama Az 5 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 10,0 sn./Maksimum Frekans RW Nom Us
02.026 | Yavaslama Hizi 6 RW Num us
02.027 | Yavaslama Hizi 7 RW Num us
02.028 | Yavaglama Hiz1 8 RW Num us
02.029 | Kisa Sdreli Calisma (Jog) Yavaslama Hizi 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 0,2 sn./Maksimum Frekans RW Num us
02.030 | Segili Hizlanma Orani 0-8 RO Num ND | NC | PT
02.031 Segili Yavaglama Hizi 0-8 RO Num ND | NC | PT
02.032 | Hizlanma Orani Bit Segimi 0 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.033 | Hizlanma Orani Bit Segimi 1 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.034 | Hizlanma Orani Bit Segimi 2 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.035 | Yavaslama Hizi Bit Segimi 0 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.036 | Yavaslama Hizi Bit Segimi 1 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.037 | Yavaglama Hizi Bit Segimi 2 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
02.038 | Eylemsizlik Kompanzasyon Momenti | +% 1000,0 RO Num ND | NC | PT
02.039 | Rampa Hizi Birimi 0 (sn/100 Hz)z' gﬁ%@g@ﬁ‘;‘;um Frekans), 1 (sn./Maksimum Frekans) RW | Num us
02.040 | S Rampa Yiizdesi %0,0 - % 50,0 % 0,0 RW | Num us
02.041 S Rampasi Kurulum Modu 0-2 0 RW Num us
02.042 | Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 1 0,0 - 300,0 sn.?/100 Hz 0,0 sn.2/100 Hz RW Num us
02.043 | Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 2 0,0 - 300,0 sn.?/100 Hz 0,0 sn.2/100 Hz RW Num us
02.044 Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 3 0,0 - 300,0 sn.?/100 Hz 0,0 sn.?/100 Hz RW Num us
02.045 | Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 4 0,0 - 300,0 sn.?/100 Hz 0,0 sn.2/100 Hz RwW Num us

RW 3:;?:;”:_” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z’:;t: Bin | ikili parametre Fl nglrr?]is
ND Z:ése?y;)(?; bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us E:yglmm PS kGauy%l;?rzzhlmgmda DE | Hedef
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
1.4  Menu 3: Frekans kontroli
Sekil 11-3 Menii 3 Agik gevrim lojik semasi
Sert Frekans
Referansi L 03.022 |
Sert Frekans
Referansi Segimi | 03.023 | Kayma
kompanzasyonu
Menu 5
Referans .
agik Son Istenen Cikis
ga;npa Sonrasi Referans . Frekans! ®
eferans —
+
Menii 2 > @ 03.00 > @ |
ki Kutuplu (Bipolar) ——
. SLfIr Referans
Sifir Frekans Esigi rekans Etkinlestirme
r T 4 01.006 | Maksimum Hiz
[exen]
| r
» | 01.007 | Minimum Hiz
|

ini I Negatif Referans Motor Hizi
Minimum iz _ v Minimum Frekansta Veya | 01:008 | \ciepcesi Etkiniestime Yiizdesi

01.007 [+0.5 Hz|—»] 10.004

Altinda Caligtirma

A 4

Frekans
Alt Limiti

A 4

Rampa Oncesi
Referans

Frekans
Hiz - PN
Segiminde - Ust Limiti
Mutlak Deger

Maksimum Hiz | 01.006 ﬂ'l.

Asiri Frekans Esigi [ 03.008 I

Frekans Alti Ayarl

Frekans Usti Ayarli

Frekansta

L

Asirt Hiz
Hatasi

Aciklama
Okunabilir-Yazilabilir

(RW) parametre

5 Salt okunur (RO)
parametre

Girig
terminalleri

hd
»
@
z
<

Cikis
terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%‘.""?”"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g0 en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Sekil 11-4 Menii 3 RFC-A lojik semasi
Sert Frekans
Referansi
Sert Frekans
Referansi —»
searm
Referans
Aclk
Rampa Sonrasi VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] Son Istenen
Referans H Referans
03.001
P N '
) VM_SPEED_FREQ_REF[MIN] 01.006 | Maksimum Hiz
Rampa Cikisini X
Devre Disi 01.007 | Minimum Hiz
Birakma g
01.008 Negatif Referans Motor Hizi
| Kelepgesi Etkinlestirme Yiizdesi
EE——
03.080 pl didt I 03.079
Sensorsiiz
Sensérsiiz Mod Filtresi
Konum
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Frekans Kontroléri
Oransal Kazanci Kp1 Frekans
Kontrolori
Frekans (KP1) Cikisi
Hata I
SN ° ez
> > + ‘

Kazang
Degistirme
Esigi

Frekans Kontroléri
Kazang Segimi

S

> 03.013 |(Kp2)
(o]

»
Frekans
Kontrolorii 0 (ka1) Ml (Kd2)
Diferansiyel | 03.012 03.015
Geri Besleme
Kazanglari

Tahmini
Frekans

@,

Rampa Oncesi
Referans

A 4

\ 4 Sifir Frekans Esigi

Min Hiz

01 007 +O 5 Hz +

Iki Kutuplu
Sifir (Bipolar) Referans
Frekans Etkinlestirme

Minimum
Frekansta Veya
Altinda Caligtirma

&

-

Maks. Hiz

Asiri Frekans Esigi

Asirt Hiz Hatasi

Alt Limiti 03.006

=u3.008 >0| Frekans Altinda

Ayarlanmig

»
>

Frekansta

Frekans
Ust Limiti

Hiz Segiminde -
Mutlak Deger

»
P

Frekans Ustiinde
Ayarlanmig

Aciklama

Ll

Girig
terminalleri

(x4
L x [9]

Cikis

terminalleri

X
@

Okunabilir-Yazilabilir
(RW) parametre

P> Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Frekans Cikisi
—! veya PWM Cikigl
Herhangi bir Olgeklendirme

gegcerli parametre

Cikis Frekansi

Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Sekil 11-5 Menii 3 Lojik semasi
T14 DI5 kontrol
08.085| 114Dl 05
' Hedef B
T14 Dijital Girig 5 i
Segimi ~ Konum Konum :
Olgeklendirme i
T 32 Bit Konum 03.035 >
' Sayacl 03.036 '—*f-.—-
1 0 08.025
T14 Dijital Girig 5 : B
' 03.032 Konum Sayaci : Korunmayan T14 Dijital giris 5
H . Sifilama t herhangi bir hedef A
' bit parametre
414 - 1
@ ki Nokta :
03.047 | Minimum p Referans
Frekansi Segimi
; Minimum Bayragi 1
Maksimum Frekans
Referans 03.048 g;ﬁ,ﬁiﬂsm Frekans Referansi
Frekansi Referansi Referansi Olgeklendirme
Iki Nokta
T10 DO1 03.049 | Maksimum
Ti0Dyo 01 _Kontrol Frekansi
Kaynak / Hedef B Maksimum
Frekanst:
soan T10 Dijital 1/0 01
= Referansi Cikis Segimi
| 08.031 |
T10 Dijital 101 0 ol T10 Dijital
Kaynak/Hedef A | 08.021 i
Sifir
Frekansta
10.003 {03.038] > [Zveya3] !
Maksimum

v
Ho B
y S
«
@

Aciklama
Girig - Okunabilir-Yazilabilir
terminalleri m (RW) parametre
Cikis y S5y Salt okunur (RO)
terminalleri parametre

Tam parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;fnrzﬁ'eler ggfgtﬁﬁa Optimizasyon NVK"gﬁ‘I’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A

03.001 | Son Istenen Referans -Pr 01.006 - Pr 01.006 veya Pr 01.007 - Pr 01.006 Hz RO [ Num [ ND | NC | PT | FI
03.002 | Tahmini Frekans 'F;r°o11'900:7'_;0011'?;’066"@’&‘ RO | Num | ND | NC | PT | FI
03.003 | Frekans Hatas! A O ey RO | Num | ND | NC | PT | FI
03.004 | Frekans Kontrolori Cikisi VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num [ ND | NC | PT | FI
03.005 | Sifir Frekans Esigi 0,00 - 20,00 Hz 2,00 Hz RW | Num us
03.006 | Frekans Alt Limiti 0,00 - 550,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
03.007 | Frekans Ust Limiti 0,00 - 550,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
03.008 | Asiri Frekans Esigi 0,00 - 550,00 Hz 0,00 Hz RW | Num us
03.009 | Frekans Segiminde Mutlak Deger Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
03.010 | Frekans Kontrolori Oransal Kazanci Kp1 0,000 - 200,000 sn./rad 0,100 sn./rad | RW | Num us
03.011 | Frekans Kontrolérii integral Kazanci Ki1 0,00 - 655,35 sn.?/rad 0,10 sn.?/rad | RW | Num us
03.012 Ereeskl:;‘ni’z&;’gr&zf&ra“iye' Geri 0,00000 - 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad | RW | Num us
03.013 | Frekans Kontroléri Oransal Kazanci Kp2 0,000 - 200,000 sn./rad 0,100 sn./rad RW | Num us
03.014 | Frekans Kontrolérii integral Kazanci Ki2 0,00 - 655,35 sn.?/rad 0,10 sn.?rad | RW | Num us
03.015 E;ez‘;an”; ﬁggtm'ém Diferansiyel Geri Besleme 0,00000 - 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad | RW | Num us
03.016 | Frekans Kontrol6rii Kazang Segimi 0-2 0 RW | Num us
03.017 | Kazang Degistirme Esigi 0,00 - 550,00 Hz 0,00 Hz RW | Num Fl
03.018 | Motor ve Yik Eylemsizligi 0,00 - 1000,00 kgm? 0,00 kgm? RW | Num us
03.022 | Sert Frekans Referansi 0,00 - Pr01.006 Hz 0,00 Hz RW | Num us
03.023 | Sert Frekans Referansi Segimi Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
03.029 | Konum (T14) 0 - 65535 RO [ Num [ ND | NC | PT | FI
03.032 | Konum Sayaci Sifirlama (T14) Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC

03.035 | Konum Olgeklendirme Sayaci (T14) 0,000 - 1,000 1,000 RW | Num us
03.036 | Konum Olgeklendirme Paydasi (T14) 0,000 - 100,000 1,000 RW | Num us
03.037 gzza’:ndglmse' {f{g)PWM Cikist 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
03.038 | Maksimum Cikis Frekansi (T10) 1(0), 2 (1), 5 (2), 10 (3) kHz 5 (2) kHz RW | Txt us
03.042 | Frekans Girisi Yiksek Hassasiyet Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
03.043 | Maksimum Referans Frekansi (T14) 0,00 - 100,00 kHz 10,00 kHz RW | Num us
03.044 | Frekans Referansi C)Igeklendirme (T14) 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
03.045 | Frekans Referansi (T14) %0,00 - % 100,00 RO [ Num [ ND | NC | PT | FI
03.047 | iki Nokta Minimum Frekansi (T14) %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
03.048 | Minimum Frekansta Surlicli Referansi (T14) %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
03.049 | iki Nokta Maksimum Frekansi (T14) %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW | Num us
03.050 | Maksimum Frekansta Siriicii Referansi (T14) %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW | Num us
03.072 | Motor Hizi Yiizdesi +% 150,00 RO ND | NC | PT | FI
03.079 | Sensbrsiiz Mod Filresi 4(0).5 (1)'23 ((g))’rfs(s)' 12(4), 40ms  |RW| Tt uUs
03.080 | Sensorsiiz Konum 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT
RW 8:;?:&::':/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt Z/:;té? Bin | ikili parametre Fl th”rsﬂ§
ND L/:g;y;l:; bir NC | Kopyalanmamig | PT | Korumali parametre | RA | Deger bagiml us If::/l;mc' PS kGauy%I;atlg]aglldlgmda DE | Hedef
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Aciklama

terminalleri

A
< tgelrl?ﬁnallen ‘

hd
g3 F o

Okunabilir-Yazilabilir
(RW ) parametre

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir

Akumalatora

%‘.""?”"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g0 en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
11.5 Menu 4: Moment ve akim kontrolu
Sekil 11-6 Menii 4 Acik gcevrim lojik semasi
Rampa Oncesi Menii 2 rampa Moment Modu
Referans kontrolora Segicisi
/— \ + -m Rampa Sonrasi Cikis
N . . ] Referans Frekansi
01.003 > | \_/ .
+
|
|
| s 10.009) — — — — — — —?\ 1
| Akim |
| Limiti AKtif  peemeeeeees Lo . |
1 Akim Kontrolérd 1 |
1 | P Kazanci i
! | .
| | Kazanci i |
| 04.014 | i |  Moment
| A : Ureten Akim Akim
1 Buyukluga
| |
1 — 1
| < <+ <
| | 04.020 - Yuk Yuzdesi
1
|
! 04.026 - Moment
Cikis Motor . O '
: Frekansi Nominal - —I Yizdesi
| Frekansi 04.024 - Kullanici Akim
| » |_|05.006 Maksimum Olgeklendirmesi MlknAal:IIIf']IIama
| Son
| Moment Son Akim
1 Referansi v Referansi
1
| Moment Akim gevirimi
| Referansi 04.008 04.003 momenti
1
|
|
1
1
1
|
|
1
1
1
| Akim limitleri Son Akim
. . i . imiti Motor Termal Termal Distik Frekans Motor Koruma
IMaksimum Agir 04.005 | Motor déndirme Limit Siire Sabiti 1 Koruma Ter§ma| Koruma Akumiilatéra Gug
: Yk Q%h@'ma_ - Modu Modu Agma Degeri
egeri - .
| 04.006 | Rejeneraiif Gaiisma (#<04.018 [04.015] [04.016] [04.025]
| N M‘.’“’T 05.007 ;
ominal i 3 H H H H
: Akimi | 04.007 | Simetrik v v v v
1 >
1 .
| . Asiri yik algilama
|
|
1
1
1
| <10.008 10.009, > <04.019>
I y y
| Nominal Yike Akim Limiti Fren Direnci Motor Koruma Motor Asiri
1 Ulasildi Aktif Termal Akumilatori Yuk Alarmi
1
I
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Motor Nommal 05.007

A4

Rejeneratif Galisma

04.007 | Simetrik

Guvenlik |+ . . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . ileri . .
oo |Urdn bilgileri Baglarken Optimizasyon Y Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| caligtirma Karti parametreler
Sekil 11-7 Menii 4 RFC-A lojik semasi
Eylemsizlik
Kompanzasyonu
Momenti A
Tahmini Motor
frekans 0 Eylemsizlik Motor Nominal
Nominal Gu
03.00: - — Kompanzasyon Akimi Fak:lgru
Etkinlestirme
Frekans Moment 05.007 05.010
Kontrolorii ent 1 1
_ Cikigi . Modu Segicisi 04'IU11 * *
j Son
Son Istenen Akim Kontrolérii
Referans <03.001 03.00 0 [ Moment | 4 C)—
F 7 Akim
+ Kontrolérii P
04.003) 04.00: Kazanci
+
—% Akim
Son Akim Kontrolor |
Referansi " Kazanci
Rampa Hiz Gegersiz| + 4
Oncepsi Se\l/lv:s\ D
Referans Frekans| )
Sargilayici/
Gozicl Hiz h M "
Gegersiz Kilma »> , Momen
Sifir Frell;e;‘ngs‘ 03.005 (}Sev\yesl ) Ureten Akim
. Frekansi (Amp) Akim Bytikligi
Moment "
Referans: | 04:008 i
04.020 - Yiik Yizdesi
Miknatislama
Kullanici Akim Maksimum Akimi
Olgeklendirmesi
Akim limitleri Son Akim Motor Termal Termal Dustk Frekans Motor Koruma
. L 1 Limiti Stire Sabiti 1 Koruma Termal Koruma Akumdlatért Gug
Maksimum Agir Motor déndiirme Modu Modu Agma Degeri
Yuk Calisma
Degeri o013 [04.015] [04.016 | [04.025 |

Asin yuk algillama

Agiklama

<
L x @]~
L x @

Cikis
terminalleri

5y Salt okunur (RO)

Okunabilir-Yazilabilir
(RW) parametre

parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

10.003 10.009 ‘ 04.019 ‘

Nominal Yiike Aklm Limiti Fren Direnci Motor Koruma Motor Asiri
Ulagildi ktif Termal Aktimulatéra Yik Alarmi
Akumulatéra
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%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik () Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
04.001 | Akim Buyuklug 0 - Siriict Maksimum Akim A RO [ Num | ND | NC | PT | FI
04.002 | Moment Ureten Akim + Surlicti Maksimum Akim A RO [ Num | ND | NC | PT | FI
04.003 | Son Moment Referansi VM_TORQUE_CURRENT % RO | Num [ ND | NC | PT | FI
04.004 | Son Akim Referansi VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num | ND | NC | PT | FI
04.005 | Motor Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 165,0* % 175,0** RW | Num RA us
04.006 | Rejeneratif Calismadaki Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 165,0* % 175,0** RW | Num RA | US
04.007 | Simetrik Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 165,0* % 175,0** RW | Num RA us
04.008 | Moment Referansi VM_USER_CURRENT % % 0,0 RW | Num us
04.011 | Moment Modu Segicisi 0-1 0-5 0 RW | Num us
04.013 | Akim Kontrolori Kp Kazanci 0,00 - 4000,00 20,00 RW | Num us
04.014 | Akim Kontrolori Ki Kazanci 0,000 - 600,000 40,000 RW | Num us
04.015 | Motor Termal Zaman Sabiti 1 1-3000 sn. 179 sn. RW [ Num us
04.016 | Termal Koruma Modu 0(0)-3(3) 0(0) RW [ Bin us
04.017 | Miknatislama Akimi 0 - Siiriicti Maksimum Akim A RO [ Num | ND | NC | PT | FI
04.018 | Son Akim Limiti VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num | ND | NC | PT
04.019 | Motor Koruma Akiimiilatérii %0,0 - % 100,0 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
04.020 | Yik Yizdesi VM_USER_CURRENT % RO [ Num | ND | NC | PT | FI
04.022 | Eylemsizlik Kompanzasyon Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
04.024 | Kullanici Akim Maksimum Olgeklendirmesi 0,0 - VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR % % 165,0* % 175,0** RW | Num RA us
04.025 | Diisiik Frekans Termal Koruma Modu 0-1 0 RW | Num us
04.026 | Moment Yizdesi VM_USER_CURRENT % | RO | Num | ND | NC | PT | FI
04.036 | Motor Koruma Akimlatéri Giig Agma Degeri Pr.dn (0), 0 (1), rEAL t (2) Pr.dn (0) RW | Txt us
04.041 | Kullanici Asin Akim Hata Seviyesi %0 - % 100 % 100 RW | Num RA us
* Govde boyu 9 i¢in varsayilan deger % 141,9'dur
** Govde boyu 9 igin varsayilan deger % 150,0°'dir
RwW 8;;?:5”':/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt (l;/llzt: Bin | ikili parametre Fl thilrr?1i§
ND Va[sayllan bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us Kullanici PS Gi¢ kapatildiginda DE | Hedef
deger yok kaydi kaydetme
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
11.6  Menu 5: Motor kontrolii
Sekil 11-8 Menii 5 Agik cevrim lojik semasi
...................... 1 L2 L3
Otomatik H Kontrol Modu
Ayarlama :
05.012 v y DC Bara
inami Gerilimi
Dinamik V / F
05.013 Segimi
h Dusuk Frekans -
Motor haritasi I 05.015 | Gerilim Yikseltme 1
. P . |
I | Motor Nominal &r Di i
| 05.006 | Frekans | 05.017 | Stator Direnci :
I | Motor Nominal | Gegici Cikis 1 —1
1.05-007 [ pximi Enduiktans Gerilimi ~ — —_
[ 05.008 | Motor Nominal Stator
j-j Het »i 12502 | Endiktans: »<05.00 > Volt
05.009 | Motor Nominal
o Gerilimi
Rampa Sonrasi 1 . E—
Motor Nominal
Referans 1.95-010 | Giig Faktsra N o e
+ I | Motor Kutup 05.001 > ertz
02.001 > Sayisi Cikis
| Frekansi
+ | ] Maksimum
0 018 | Anahtarlama Frekans
Moent/ Yiksek Kararlilikli Uzay
Kayma Kompanzasyonu Amper 05.019 Vektor Modilasyonu
Cikis Gucu Motor Asiri Modilasyon
05.027 Etakyirr]r;:;(i?nr’]nepanzasyonu (kW) V3xVxl < Devri L | Etkinlestirme
; i Anahtarlama Otomatik Anahtarlama
05.033 | Kayma Kompanzasyonu Frekans! 05.035 | Frekansi Degisimini
L Limiti Devre Disi Birakma
Kayma Kompanzasyonu | | Gerilim Kontrol6r
05.036 Filtresi @ L 05.031 | Kazanci
A I | Ters Cikis Faz
05.042 | sjralamas
Akim
Moment P,
Ureten Akim Buylklogu
A 0
Yik Yuzdesi
Aciklama
hd
X Weitt Okunabilir-Yazilabili
X Girig
} @ terminalleri m r (RW) parametre Miknatislam
a Akimi
S
bl Cikis 5y Salt okunur (RO)
{ terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Motoru
caligtirma

Temel
parametreler

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

NV Medya
Karti

Guvenlik
Bilgileri

Uriin bilgileri Baslarken Optimizasyon UL Listesi

Tumlesik PLC Ariza Teshis
parametreler

Sekil 11-9 Menii 5 RFC-A lojik semasi

Cikis
Frekansi

05.001)«

Motor devri

Aki Hesaplay|C|

| Motor Nominal
05 07 | Akimi
Motor Kutup
05.017 Stator Direnci
| Endiktans
RFC- A
| Motor Nominal
Frekansi
Motor N |
05 008 HIL;Ior omina
Motor Nominal
- Gerilimi
Motor Nominal
Gug Faktoru
| Endiktansi
| Doyma Kirilma
Noktasi 1
Doyma Kirilma
05.030 | Noktasi 3
Doyma Kiriima
! Noktasi 2
05 063 Doyma Klrllma

<05.004)

Aki Yuzdesi

Referans gévde
dénasimi

Tahmini frekans ¢p3.00 Ak1 agisi

v

v

J‘ Konum

Moment /
Amper

Aki
Buyuklugu

Akim
Referanslari

A 4

Akim kontrolii

A

Frekans Menu 4
kontroll?rﬁ 03.004 »| Akim limitleri
cikig! Asini yik algilama
Akim gevrim
kazanglari

Moment referansi

A

Akim geri besleme

Otomallk Ayarlama
DU§uk Frekans Gerilim Yikseltme
Yuksek Dinamik Performans Etkilestirme

Gerlllm Kontrolér Kazanci

Agiklama

Okunabilir-Yazilabilir

Girig
terminalleri

A4
»
rs
«

Cikis
terminalleri

-

(RW) parametre

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilimektedir
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
p Cikis Frekansi
DC Bara
Gerilimi
Gerilim Referansi Anahtarlama
Frekansi
v
Modiilatér [V
I ] Maksimum
| 05.018 | Anahtarlama Frekansi »
i ¢ Otomatik Anahtarlama w
Frekansi Degisimini P
- * Devre DigI Birakma
[ 05.038 | Minimum Anahtarlama
L ! Frekansi
| I Ters Cikis Faz
05.042 | g rzjamasi
Aki Kontrolorii
" Motor Nominal
L I Gerilimi
RFC-A Cikis Gerilimi
Akl Optimizasyonu -
< | 05.013 I Segimi Cikis Guct
i 1 Aki Kontrolu
| 05.028 | Kompanzasyonunu
Devre Digi Birakma Giig Hesaplama (V3 x V x I)
A
Moment AI_(_mj R
Ureten Akim Buyuklugt
<

4002
N

Miknatislama
Akimi
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%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
05.001 | Cikis Frekansi +550,00 Hz RO | Num | ND | NC | PT | FI
05.002 | Cikis Gerilimi 0-930V RO [ Num [ ND [ NC | PT | FI
05.003 | Cikis Glci VM_POWER kW RO [ Num [ ND [ NC | PT | FI
05.004 | Motor Devri +33000,0 dev./dk. RO [ Num [ ND [ NC | PT | FI
05.005 | D.C. Bara Gerilimi 0-1190V RO [ Num [ ND [ NC | PT | FI
05.006 | Motor Nominal Frekansi 0,00 - 550,00 Hz 50 Hz: 50,00 Hz, 60 Hz: 60,00 Hz RW | Num RA us
05.007 | Motor Nominal Akimi 0,00 - Siiriicii Degeri A Maksimum AQ(';I ggganwa Degeri I rw | Num RA us
50 Hz: 1500,0 50 Hz:
05.008 | Motor Nominal Hizi 0,0 - 33000,0 dev./dk. 60 ﬁii\:,'%ko'o,o 145068 ﬂez‘:"/dk' RW | Num us
dev./dk. 1750,0 dev./dk.
110 V slrlci: 230 V,
200 V sirict: 230 V
05.009 | Motor Nominal Gerilimi 0-765V 400 V siriici 50Hz: 400 V RW | Num RA us
400 V siiriicti 60Hz: 460 V
575V slrici: 575 V
05.010 | Motor Nominal Giig Faktorii 0,00 - 1,00 0,85 RW | Num RA us
05.011 | Motor Kutup Sayisr* Auto (0) - 32 (16) Auto (0) RW | Num us
05.012 | Otomatik Ayarlama 0-2 | 0-3 0 RW | Num NC
05.013 | Dinamik V / F Segimi / Aki Optimizasyonu Segimi 0-1 0 RW | Num us
ur.S (0), Ur (1), Fd (2),
05.014 | Kontrol Modu Ur.Auto (3), Ur.l (4), Fd (2) RW | Txt us
SrE (5), Fd.tAP (6)
05.015 | Duslk Frekans Gerilim Yikseltme %0,0 - % 25,0 % 3,0 RW | Num us
05.017 | Statér Direnci 0,0000 - 99,9999 Q 0,0000 Q RW | Num RA us
05.018 | Maksimum Anahtarlama Frekansi Soig?74(?zz},16((113},28((2é3, g((g)) 132(2’)41(3)('36; S(SH)z 3(3) kHz RW | Txt RA us
12 (7), 16 (8) kHz ’ !
05.019 | Yiksek Kararlilikl Uzay Vektér Modiilasyonu Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
05.020 | Asin Modiilasyon Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RwW Bit us
05.021 | Mekanik Yk Testi Seviyesi %0 - % 100 % 0 RW | Bit us
05.024 | Gegici Endliktans 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH RW | Num RA us
05.025 | Stator Endiktansi 0,00 - 5000,00 mH 0,00 mH RW | Num RA us
05.026 | Yiksek Dinamik Performans Etkilestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
05.027 | Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme +% 150,00 % 100,0 RW | Num us
05.028 gh;l:g]r;trolu Kompanzasyonunu Devre Digi Off (0) veya On (1) off (0) RW Bit us
05.029 | Doyma Kirilma Noktasi 1 %0,0 - % 100,0 % 50,0 RW | Num us
05.030 | Doyma Kirilma Noktasi 3 %0,0 - % 100,0 % 75,0 RW | Num us
05.031 | Gerilim Kontrol6r Kazanci 1-30 1 RW | Num us
05.032 | Moment / Amper 0,00 - 500,00 Nm/A RO | Num [ ND | NC | PT
05.033 | Kayma Kompanzasyonu Limiti 0,00 - 10,00 Hz 10,00 Hz | RW | Num us
05.034 | Akl Yiizdesi %0,0 - % 150,0 RO [ Num [ ND | NC | PT
05.035 glt;rr;lt'!(kﬁaahtarlama Frekansi Degisimini Devre 0-1 0 RW | Num us
05.036 | Kayma Kompanzasyonu Filtresi 64 (0)’51228(8)”“2556 @ 128 (1) ms | RW | Txt us
05.037 | Anahtarlama Frekans 30@?,74(33,16(8’),28((2&, g((g)) 132(?;)41(2)(;; 5(5H)Z RO | T¢t |ND |NC|PT
12 (7), 16 (8) kHz ’ !
05.038 | Minimum Anahtarlama Frekansi 0 - VM_MAX_SWITCHING_FREQUENCY kHz 0,667 (0) kHz | 2kHz (2) RW | Txt RA
05.040 | Dondlrme Baslatma Yikseltme 0,0-10,0 1,0 RW | Num us
05.042 | Ters Cikis Faz Siralamasi Off (0) veya On (1) Off (0) RwW Bit us
05.059 | Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu 0,000 - 10,000 ps RO | Num NC | PT | US
05.060 | Maksimum Oli Siire Kompanzasyonundaki Akim %0,00 - % 100,00 RO | Num NC | PT | US
05.061 | Ol Siire Kompanzasyonunu Devre Digi Birakma Off (0) veya On (1) Off (0) RwW Bit us
05.062 | Doyma Kirilma Noktasi 2 %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW | Num us
05.063 | Doyma Kirilma Noktasi 4 %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW | Num us
05.074 | Yikseltme Son Gerilimi %0,0 - % 100,0 % 50,0 RW | Num us
05.075 | Ylkseltme Son Frekansi %0,0 - % 100,0 % 50,0 RW [ Num us
05.076 | ikinci Nokta Gerilimi %0,0 - % 100,0 % 55,0 RW | Num us
05.077 | ikinci Nokta Frekansi %0,0 - % 100,0 % 55,0 RW [ Num us
05.078 | Uglincii nokta gerilimi %0,0 - % 100,0 % 75,0 RW | Num us
05.079 | Uglincii nokta frekansi %0,0 - % 100,0 % 75,0 RW | Num us
05.080 | Disuk akustik giiriilti etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
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%‘fv‘?n"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
05.081 | DUstk cikis akiminda maksimum siriici Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
anahtarlama frekansina degistirme
05.083 | Gerilim Erteleme Devre Digi Birakma Off (0) veya On (1) Off (0) RwW Bit us
05.084 Dustk Frekans Kaydirma Yikseltme %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW | Num us
’ Distlik Frekans Tahmin Esigi %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW | Num us
05.088 | Ur Modu Aki Oncesi Gecikme 0,0-0.7 sn. 0,1 sn. RW | Num us
* Bu parametre seri iletisim (izerinden okunursa, kutup ciftlerini gosterir.
Okunabilir / . " " P . - } .
RW Yazilabilir RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin Ikili parametre Fl Filtre edilmis
Varsayilan bir N N Kullanici Glig kapatildiginda
ND deger yok NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us kaydr PS kaydetme DE | Hedef
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Algilama Modu

Algilama Seviyesi

Girig Fazi Kayip

Besleme Kaybini

Gug
Kaybi

Etkinlestirme A
10.01

Durdurma
Anahtarini

%‘f"‘?”"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g0 en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
11.7  Meni 6: Siralayici ve saat
Sekil 11-10 Menii 6 lojik semasi
Kontrol kelimesi
Etkinlestirme
I 06.043 |
Kontrol Kelimesi
06.042 Siralayici
Surict Etkinlestirme
il | burdurma Modu
L 0
lleri Galistirma Limit Anahtar
w 06.030 l Durdurma Modu
H . - " 0 -
lleri Kisa Stireli Calisma Besleme Kaybi Modu
N 11 I 06.031} -
=1 [ :
Geri Caligtirma Sifir Frekansi Tutma
W 06.032 |
_;l L 0 | Dénen Motoru
lleri / Geri | Yakalama
g 12[7) Menti 8 06.033 |
— Siralayici Mandalini
Calistir & Etkinlestirme Referans Acik
06.034 ] Isinma Oncesi Motor
—1 L 0 Akim Bayuklaga
Geri Kisa Siireli Calisma
06.037
1 L 7
Durdurma Segimi Geri Al
06.039
Kullanici —1 I—ﬂ.r
etkinlestir
06.029 -
Kisa Streli Calisma
(Jog) Segimi
Limit Anahtarini ileri Alma | 06.035
o
Limit Anahtarini Geri Aima | 06.036 I—ﬂ-| Sllgili%%iﬁ;ggn
o
GALISTIR
DURDUR / SIFIRLA
@ SIFIRLA R |
gt
Yedek = sadece RFC
. . Meni 2
Lojik 1 " - Rampa etkinlestirme
Sadece agik gevrim Meni 3
Sert Frekans referansi
01.049 Enjeksiyon etkinlestirme
- Frenleme Seviyesi
Segili | | Enjeksiyon
Sebeke/Faz Kaybi Algilama Referans 06.007 Frenleme Siiresi
Sistemi Gostergesi 06.012 I

Besleme Kaybini
Etkin Tut

Saat kontrolii

Enerji Olgeri Sifirlama

Filtre Degisimleri
Arasindaki Sure

Filtre Degisimi Gerekli /
Degisim Yapildi

Enerji Maliyeti /
06.027| Wh

Filtre Son
Degisiminden
Onceki Sure

Calistirma
Maliyeti

06.028

Eneriji Olger

Ciki

Ll

I$ P
terminalleri

Salt okunur (RO)
parametre

Tarih/Saat
Tarih Segici -m
0 Ayarlama
- Saat _ 1 Po.up o
—: = -
06.018) Haftanin 3 Acc.po
. Gnleri 5 Re.PAD
6 Slot.1
Tarih Formati
Cikis
1Ki
UTC Ofset Silas
Agiklama
hd
W Giri Okunabilir-Yazilabilir
[y X Girig
I terminalleri (RW) parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;fnrgﬁ'eler ggfgt‘l’rﬁa Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik (§) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
const. P (1, | puo)ic ()
06.001 | Durdurma Modu rtht:jccll((i)), dd?sl g; tddel (4)” dis (5)” P (1) RW [ Txt us
. ’ No.rP (6)
06.002 | Limit Anahtari Durdurma Modu StoP (0), rP (1) P (1) RW | Txt us
06.003 | Besleme Kaybi Modu diS (0), rP.StoP (1), ridE.th (2), Lt.StoP (3) diS (0) RW | Txt us
06.004 | Lojik Secimi Baglatama/Durdurma 0-6 5 RW | Num us
06.006 | Enjeksiyon Frenleme Seviyesi %0,0 - % 150,0 % 100,0 RW | Num RA us
06.007 | Enjeksiyon Frenleme Siiresi 0,0 - 100,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
06.008 | Sifir Frekansi Tutma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.009 | Donen Motoru Yakalama diS (0), EnAbLE (1), Fr.OnLy (2), rv.OnLy (3) diS (0) RW | Txt us
06.010 | Durumlar Etkinlestirme 0 - 4087 RO | Bin | ND | NC | PT
06.011 | Siralayici Durum Makine Girigleri 0-127 RO | Bin | ND | NC | PT
06.012 | Durdurma Anahtarini Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.013 | Yedek Anahtari Etkinlestirme diS (0), Fd.rv (1), rEv (2) dis (0) RW [ Txt us
06.014 gfglmBaltrg‘kig;'fgiiﬁg'skﬁ'r:’n‘q‘;”m“”“ Devre Off (0) veya On (1) off (0) RW | Bit us
06.015 | Suricl Etkinlestirme Off (0) veya On (1) On (1) RW | Bit us
06.016 | Tarih 00-00-00 - 31-12-99 RW [ Tarih [ ND | NC | PT
06.017 | Saat 00:00:00 - 23:59:59 RW | Saat | ND [ NC | PT
06.018 | Haftanin Ginleri Sun (0), Non (1), '”Esfi)t’ (lé’)Ed (@)thu (4), Fri (5), RO | Txt | ND |NC|PT
06.019 | Tarih/Saat Segici SEL{0). Po.uP (1) un (2) ?GC)QP" (3). rE.PAd (5), Po.uP (1) RW | Txt us
06.020 | Tarih Formati Std (0), US (1) Std (0) RW [ Txt us
06.021 | Filtre Degisimleri Arasindaki Siire 0 - 30000 Saat 0 Saat RW | Num us
06.022 | Gerekli Filtre Degisimi /Degisimi Yapilan Off (0) veya On (1) RW | Bit ND | NC
06.023 | Filtre Son Degisiminden Onceki Siire 0 - 30000 Saat RO [ Num | ND | NC | PT | PS
06.024 | Enerji Olgeri Sifirlama Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit
06.025 | Enerji Olger: MWh +999,9 MWh RO [Num | ND | NC | PT | PS
06.026 | Enerji Olger: kWh 499,99 kWh RO [Num | ND | NC | PT [ PS
06.027 | Enerji Maliyeti / kWh 0,0 - 600,0 0,0 RW [ Num us
06.028 | Calistirma Maliyeti +32000 RO | Num | ND [ NC | PT
06.029 | Donanimi Etkinlestirme Off (0) veya On (1) RO | Bit | ND | NC | PT
06.030 | ileri Calistirma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.031 | ileri Kisa Siireli Calistirma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.032 | Geri Calistirma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.033 | leri/Geri Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.034 | Calistirma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.035 | Limit Anahtarini ileri Alma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.036 | Limit Anahtarini Geri Alma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.037 | Geri Kisa Sureli Calisma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.038 | Kullanici Etkinlestirme Off (0) veya On (1) On (1) RW | Bit NC
06.039 | Durdurma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.040 | Siralayici Mandalini Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.041 | Surlicl Eylem Bayraklar 0-3 0 RW | Bin NC
06.042 | Kontrol Kelimesi 0- 32767 0 RW | Bin NC
06.043 | Kontrol Kelimesi Etkinlestirme 0-1 0 RW | Num us
06.045 | Sogutma Fani kontrolii 0-5 2 RW | Num us
06.047 | Giris Fazi Kayip Algilama Modu FuLL (0), rIPPLE (1), diS (2) FuLL (0) RW [ Txt us
06.048 | Besleme Kaybini Algilama Seviyesi 0- VM_SUPPLY_LOSS_LEVELV 1(138 Y/ :ﬂ:ﬂiﬂ i?g\\f’ ggg x Z‘L‘J;ﬁ‘éﬂ ggg x RW | Num RA us
06.051 | Besleme Kaybini Etkin Tut Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
06.052 | Isinma Oncesi Motor Akim Biyikligi %0 - % 100 % 0 RW | Num us
06.058 | Cikis Fazi Kayip Algilamay: Etkinlestirme 0,5 (0) - 4 (3) sn. 0,5 (0) sn. RW | Txt us
06.059 | Cikis Fazi Kayip Algilamay: Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.060 | Bekleme Modunu Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.061 | Bekleme Modu Maskesi 0-15 0 RW | Bin us
06.071 Efﬁii;ﬁ?nrg't“w $arj Degerini Off (0) veya On (1) off (0) RW | Bit us
06.073 | Frenleme IGBT'si Diisiik Esigi 0-VM_DC_VOLTAGE_SETV lgg \\ﬁ Z‘di‘d‘;‘d 328\\2 ggg x 23:‘:23 328 x RW | Num RA uUs
06.074 | Frenleme IGBT'si Yilksek Esigi 0-VM_DC_VOLTAGE_SET V lgg \\; Z’Jmﬁ 323\\2 ggg x Z‘d:‘:gﬂ ggg x RW | Num RA us
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
Aralik (§) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
—

06.075 | Dusik Gerilim Frenleme IGBT'si Esigi 0-VM_DC_VOLTAGE_SETV oV RW [ Num RA us
06.076 | Diisiik Gerilim Frenleme IGBT'si Esik Segimi Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit
06.077 | Duslik DC Baglanti Calistirma Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
06.084 | UTC Ofset +24,00 Saat 0,00 Saat RW | Num us
06.089 | DC Enjeksiyonu Aktif Off (0) veya On (1) | I RO | Bit | ND | NC | PT [ US

Okunabilir / . . K o K i . L
RW Yazilabilir RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
ND Var:sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS Gig kapatildiginda DE | Hedef

deger yok kaydetme
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP Yuva, mend, Chr | Karakter parametresi | Ver Srtim

parametre numarasi

116

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2



degisken parametre

Rampa sonrasi
referansi

:

Analog Cikis 1
Olgeklendirme

Analog Cikis 1

Analog Giris 1
Analog Giris 1 Modu
Minimum Referans
Minimum Referansta
Analog Girig 1
Maksimum
Referan.s.ta
Maksimum Analog Giris 2 Analog
Referansta iri Anal
Analog Girig 2 07.067 07.I068 Giris 2 Gri]:§029
LT Ofseti
P >
15 N B> [07.011]»
Minimum ] I Anal’?ﬂ%ﬁr@ 2
Referansta N
Analog Girig 2 07.065 !
07.066 |-=---- i
Minimum Referansta
Analog Girig 2 Analog
Cikis 1
Analog Cikis 1 Kontrolt
@R [oross]
07.055
g >
B}
07.019 i
Analog Cikis 1 E
Kaynak A i
Herhangi bir E

Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
11.8  Meniu 7: Analog I/O (Girig/Cikis)
Sekil 11-11  Menii 7 lojik semasi
Analog
Giris 1
Maksimum Analog Giris 1 Kontrold
Referansta G Hedef B
- Analog Giris 1 Analog Girig 1 5
Analog Girig 1 Akim Cevrim Analog :
Maksimum [ 07,063 07.064 Kayb Giris 1 Analo 0 21
Referans |:| Y% : Girig ? H
T ; 07.028 Ofset 0 i Korunmayan
Analo H ' 07.010 i herhangi bir
? ; — H degisken
: Anﬂog (?'25 1 i parametre
1 ede: '
ey Ref. 1
2B {or.007}-»-——

Analog Girig 1
Olgeklendirme

Analog Girig 2
Olgeklendirme

07.009 | Analog Giris 1
Evirme

Analog
Girig 2
Analog Girig 2~ Kontroli
Hedef B

Korunmayan
07.014 herhangi bir
— degisken
Analog Girig 2 parametre

Hedef A

Analog
Ref. 2

:

07.013 Anglog Giris 2
Evirme

Aciklama

hd

0 Giri Okunabilir-Yazilabilir
;- iris

@ terminalleri m (RW) parametre

rs

g Cikis y , Salt okunur (RO)
4 terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2
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Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel
Urin bilgileri

Bilgileri

Motoru . NV Medya |- . ileri . o
Kuralum kurulumu Baslarken parametreler| caligtirma Optimizasyon Karti Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi

Sekil 11-12 Menii 7 lojik semasi: Termistor Girigi

08.035 DI/O 05 Sec¢imi

0

|
|
I
' O Dijital giris 5
Dijital Giris 5 v yial girig

1,2 veya 3

Termistoér geri
besleme

{ThS} hata algilama

{Th} hata algilama

Termistoér Tipi (07.046)

Termistér Hata Esigi (07.048)
Termistér Sifirlama Egigi (07.049)

Menii 3 Frekans Girigi

Termistor
Sicakhigi

40

L— P Sicaklik dénlstirmeye direng ——O *
0-3l
|

07.046 Termistor Tipi

Aciklama

-

Wl Giri Okunabilir-Yazilabil
N X Giris - unabilir-Yazilabilir
I terminalleri m (RW) parametre

-

g Cikis 4 Sy Salt okunur (RO)

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;?anﬁleler ggfgtﬁﬁa Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
07.001 | Analog Giris 1 (T2) %0,00 - % 100,00 RO Num ND [ NC | PT Fl
07.002 | Analog Giris 2 (T5) %0,00 - % 100,00 RO Num ND [ NC | PT Fl
07.004 | Yigin Sicaklig +250 °C RO Num ND NC PT
07.005 | Yedek Sicaklik +250 °C RO Num ND | NC | PT
4-20.S (-6), 20-4.S (-5), 4-20.L (-4),
07.007 | Analog Giris 1 Modu (T2) 0_228'(‘(‘)')'? gg’_)d ?ﬁf’fz(di?’ (g())"‘z‘g_’ 4(}: )('3)4 VoLt (6) RW | Txt Us
4-20 (4), 20-4 (5), VoLt (6)
07.008 | Analog Giris 1 Olgeklendirme (T2) 0,000 - 10,000 1,000 RW Num us
07.009 | Analog Giris 1 Evirme (T2) Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
07.010 | Analog Giris 1 Hedef A (T2) 0,000 - 30,999 1,036 RW Num DE PT | US
07.011 | Analog Giris 2 Modu (T5) VoLt (6), dig (7) VoLt (6) RW Txt us
07.012 | Analog Giris 2 Olgeklendirme (T5) 0,000 - 10,000 1,000 RW Num us
07.013 | Analog Girig 2 Evirme (T5) Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
07.014 | Analog Giris 2 Hedef A (T5) 0,000 - 30,999 1,037 RW Num DE PT | US
07.019 | Analog Cikis 1 Kaynak A (T7) 0,000 - 30,999 2,001 RW Num PT | US
07.020 | Analog Gikis 1 Olgeklendirme (T7) 0,000 - 40,000 1,000 RW Num us
07.026 | Analog Giris 1 Akim Kaybi On Ayari (T2) 4,00 - 20,00 4,00 RwW Num us
07.028 | Analog Giris 1 Akim Cevrim Kaybi (T2) Off (0) veya On (1) RO Bit ND NC | PT
07.030 | Analog Giris 1 Ofset (T2) 1% 100,00 % 0,00 RW Num us
07.031 | Analog Girisi 2 Ofset (T5) +% 100,00 % 0,00 RW | Num us
07.034 | Evirici Sicaklig: +250 °C RO Num ND NC | PT
07.035 | D.C Baglanti Termal Hata Seviyesi Yiizdesi %0 - % 100 RO Num ND NC PT
07.036 | Surlcl Termal Hata Seviyesi Ylzdesi %0 - % 100 RO Num ND NC | PT
07.037 | Hata Seviyesine En Yakin Sicaklik 0-1999 RO Num ND [ NC | PT
07.046 | Termistor Tipi d44081(0), 84 mo)t’hF::_t: ?‘?)0 (2), P2000 (3), d44081 (0) RW Txt us
07.047 | Termistor Geri Besleme 0-4000 Q RO Num ND NC | PT Fl
07.048 | Termistor Hata Esigi 0 - 4000 Q 3300 Q RW Num us
07.049 | Termistor Sifilama Esigi 0-4000 Q 1800 Q RW Num us
07.050 | Termistor Sicakligi -50 - 300 °C RO Num ND NC | PT Fl
07.051 | Analog Giris 1 Kontrol (T2) 0-5 0 RW Num us
07.052 | Analog Giris 2 Kontrol (T5) 0-5 0 RW Num us
07.055 | Analog Cikis 1 Kontrol (T7) 0-15 0 RW Num us
07.061 | Analog Giris 1 Minimum Referans (T2) %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW Num us
07.062 | Analog Giris 1, Minimum Referansta (T2) +% 100,00 % 0,00 RW Num us
07.063 | Analog Giris 1 Maksimum Referans (T2) %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW Num us
07.064 | Analog Giris 1, Maksimum Referansta (T2) +% 100,00 % 100,00 RW Num us
07.065 | Analog Giris 2 Minimum Referans (T5) %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW Num us
07.066 | Analog Giris 2, Minimum Referansta (T5) +% 100,00 % 0,00 RW Num us
07.067 | Analog Giris 2 Maksimum Referans (T5) %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW Num us
07.068 | Analog Giris 2, Maksimum Referansta (T5) +% 100,00 % 100,00 RW Num us
07.090 | Analog Giris 1 Hedef B (T2) 0,000 - 30,999 RO Num DE PT | US
07.094 | Analog Giris 2 Hedef B (T5) 0,000 - 30,999 RO Num DE PT | US
07.099 | Analog Cikis 1 Kaynak B (T7) 0,000 - 30,999 RO Num PT | US
RW 3:;?:&:::,” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt g/ll;tsl? Bin | Ikili parametre Fl Zg’?lr:'lis
ND \;iarrg:ég?r;ok NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli us E:}I):Inlm PS kGauy%l:rrr);tlldlglnda DE | Hedef

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Tumlesik PLC Ariza Teshis
parametreler

UL Listesi

Guvenlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Ontimizasyon NV Medya
Bilgileri un bligier  yurulum kurulumu s parametreler| calistirma plimizasy Karti
11.9  Menu 8: Dijital I/O (Giris/Cikis)

Sekil 11-13 Menii 8 lojik semasi

T10 DI1 Kontrol

T10 DO1 Kontrol

| 710 DI/O 01 Kaynak /
“ HedefB

T10 Dijital 1/0 1
Durumu

08.00

T10 Dijital 1/0 1

Frekans veya

T10 Dijital /0 01
Cikis Modu

T10 Dijital I/O 1 kaynak /
hedef A

Sifir

T10 Dijital

£\

1/0 1 Evirme

ﬁ

PWM cikisi
A
T11 Dijital giris 2
evirme
T11 Dijital

giris 2 durumu 08.002

T11 Dijital giris 2

Aciklama
hd
X Giri Okunabilir-Yazilabilir
} @ tern?inallen (RW) parametre
S
Cikis , Salt okunur (RO)

parametre

4 @ terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

T11 DI 2 Kontrol

d 22.277

Herhangi bir
bit parametre

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

??2.27?

- 22.27?

T11 DI 02
Hedef B

Korunmayan herhangi
bir bit parametre
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Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma

Guvenlik |y piigiteri|  Mekanik | Blektrik g en|  Temel Motoru | o imizasyon | NV Med¥a | riiesik pLC [N Ariza Teshis | UL Listesi
Karti parametreler

T12 DI3 Kontrol

r i T12DI03
| 08.083]  \ederB

T12 Dijital giris 3
hedef A

T12 Dijital
Girig 3

T12 Dijital Girig 3 Evirme
Durumu
08.013 Korunmayan herhangi
m T bir bit parametre
i ?22.2?2?  Jieni
! ~ lleri galistirma
312 [§ >

08.003
o ® 1
1 o

i
1
1
1
1
|
o
4
o
(%)
o

T13 DI4 Kontrol
T13 DI 04
[os.084] 'iuere

08.124,

Bl T13 Dijital giris 4
hedef A

T13 Dijital ] [
B Giris 4 U— 08.024 |
T13 Dijital Giris 4 Evirme

Durumu

Korunmayan herhangi
bir bit parametre

‘_@ Geri galistirma
------ [06.032]

08.004
1

T13 Dijital Girig 4

o)
-~
=~
-~
-~
-~

T14 DI5 Kontrol

T14 DI 05

Hedef B

T14 Dijital giris 5
hedef A

T14 Dijital Girig 5 T14 Dijital Giris 5 T14 Dijital
Segimi Durumu Giris 5 E 0 -08.025
Evirme '
08.035 i
—— T 08.00 08.015 H Korunmayan herhangi
T14 Dijital Giris 5 i T i bir bit parametre
H ! : _@I Seferelns1 Segimi
H Y - ayragi
4148 > ~ 2 ‘ . i y - -
; 1 I

—| 1-3 |—| Termistér modu |

Frekans
girigi
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Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya - . ileri . . .
Bilgileri Urin bilgileri Kuralum kurulumu Baslarken parametreler| caligtirma Optimizasyon Karti Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Sekil 11-14 Menii 8 lojik (role)
Réle 1
kontrolli
[ 08.098 |
08.128)Rdle 1
: ’ kaynak B
S >1
Réle 1 : 0 -08.028 1 Roéle 1 Cikis
Evirme : L | Kaynak A
08.018 | i Herhangi bir
P : bit parametre
Roéle 1 Cikis ! ! py——
Durumu i ,:/ | AL I Suriict Sorunsuz
< os 008 e PN
O g e (4
«
Sekil 11-15 Giivenli Moment Kapama Lojik semasi (gévde boyu 1- 4)
STO Girig 01 Durumu
Giivenli Moment A
Kapama girig 1 >m§ 08.039
\/ Donanimi
Etkinlestirme
Guvenli Moment
Kapama giris 1 (0 V) \
ve
|/ ve 06.029
STO Giris 02 Durumu
06.038 Kullanici
Guvenli Moment Etkinlestirme
Kapama giris 2 08.040 ®
Guvenli Moment
Kapama giris 2 (0 V)
Sekil 11-16 Giivenli Moment Kapama Lojik semasi (gévde boyu 5- 9)
STO Girig 01 Durumu
Guvenli Moment /\
Kapama girig 1 >m§ 08.039
Donanimi
Etkinlestirme
Guvenli Moment
Kapama giris 1 (0 V) \
ve
|/ ve 06.029
/\ 06.038 Kullanici
Guvenli Moment Etkinlestirme
Kapama giris 2 » E@ w
Guvenli Moment
STO Girig 02 Durum
Kapama giris 2 (0 V) 36 E iis dramd
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08.041

Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Sekil 11-17 Menii 8 lojik (Harici Tug Takimi RTC)
Tus Takimi Calistirma Tus Tak
] Tus Takimi ug Takimi
Dgmesi Durumu Calistirma Digmesi Calistirma

Dugmesi Hedefi

I 08.061

Evirme/Degistirme

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

I Calistirma dugmesi II

<)
- @(; N

| Yedek Dugme* }

Durdurma Dugmesi

Tus Takimi Yedek
Digme Durumu

08.042>

y 2?.2?7?

Tus Takimi
Durdurma
Dagmesi Durumu

Tus Takimi Yedek Tus Takimi
Dugme Evirme/ Yedek Dugmesi
Degistirme Hedefi
[08.052 ] [08.062]  Korunmayan
herhangi bir

bit parametre

Aciklama

Girig Okunabilir-Yazilabilir

} I termlnallerl (RW) parametre
X Cikis Salt okunur (RO)

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

* Yedek digme, Harici Tus Takimi RTC ile kullanilir.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

Aralik () Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL | RFC-A oL | RFCA
08.001 | Dijital I/O (Girig/Cikis) 1 Durumu (T10) Off (0) veya On (1) RO | Bit [ND | NC [PT
08.002 | Dijital Giris 2 Durumu (T11) Off (0) veya On (1) RO [ Bit [ND | NC |PT
08.003 | Dijital Girig 3 Durumu (T12) Off (0) veya On (1) RO | Bit |ND | NC | PT
08.004 | Dijital Giris 4 Durumu (T13) Off (0) veya On (1) RO [ Bit [ND | NC |PT
08.005 | Dijital Giris 5 Durumu (T14) Off (0) veya On (1) RO [ Bit [ND | NC |PT
08.008 | Role 1 Cikis Durumu Off (0) veya On (1) RO | Bit |ND | NC | PT
08.011 | Dijital I/O (Girig/Cikis) 1 Evirme (T10) Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.012 | Dijital Girig 2 Evirme (T11) Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.013 | Dijital Girig 3 Evirme (T12) Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.014 | Dijital Giris 4 Evirme (T13) Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.015 | Dijital Girig 5 Evirme (T14) Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.018 | Role 1 Evirme Not.Inv (0), InvErt (1) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.020 | Dijital I/O (Giris/Cikis) Kelime Okuma 0-2048 RO [ Num [ ND | NC | PT
08.021 | Dijital |01 Kaynak / Hedef A (T10) 0,000 - 30,999 10,003 RW | Num | DE PT | US
08.022 | Dijital Girig 02 Hedef A (T11) 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num | DE PT | US
08.023 | Dijital Giris 03 Hedef A (T12) 0,000 - 30,999 6,030 RW | Num | DE PT | US
08.024 | Dijital Giris 04 Hedef A (T13) 0,000 - 30,999 6,032 RW | Num | DE PT | US
08.025 | Dijital Girig 05 Hedef A (T14) 0,000 - 30,999 1,041 RW [ Num | DE PT | US
08.028 | Role 1 Cikis Kaynak A 0,000 - 30,999 10,001 RW | Num PT | US
08.031 | Dijital I/O (Girig/Cikis) 01 Cikis Modu (T10) InPut (0), OutPut (1), Fr (2), PuLSE (3) OutPut (1) RW | Txt us
08.035 | Dijital Giris 5 Secimi (T14) InPut (0), th.Sct (1), th (2), th.Notr (3), Fr (4) InPut (0) RW | Txt us
08.039 | STO Girig 01 Durumu Off (0) veya On (1) RO [ Bit [ND | NC |PT
08.040 | STO Girig 02 Durumu Off (0) veya On (1) RO [ Bit [ND | NC |PT
08.041 Tus Takimi Galistirma Digmesi Durumu Off (0) veya On (1) RO Bit | ND | NC | PT
08.042 | Tus Takimi Yedek Diigme Durumu Off (0) veya On (1) RO | Bit |ND | NC [ PT
08.043 | 24 V Besleme Girigi Durumu Off (0) veya On (1) RO Bit | ND | NC | PT
08.044 | Tus Takimi Durdurma Dugmesi Durumu Off (0) veya On (1) RO Bit | ND | NC | PT
08.051 | Tus Takimi Calistirma Diigmesi Evirme / Degistirme Not.Inv (0), InvErt (1), toggLE (2) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.052 | Tus Takimi Yedek Digme Evirme / Degistirme Not.Inv (0), InvErt (1), toggLE (2) Not.Inv (0) RW | Txt us
08.053 | 24 V Besleme Evirme Not.Inv (0), InvErt (1), Not.Inv (0) RW | Txt us
08.061 Tus Takimi Calistirma Diigmesi Hedefi 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
08.062 | Tus Takimi Yedek Diigmesi Hedefi 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
08.063 | 24 V Besleme Girisi Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num | DE PT | US
08.081 | DI1 Kontrolii (T10) 0-26 0 RW | Num us
08.082 | DI2 Kontrolii (T11) 0-26 0 RW | Num us
08.083 | DI3 Kontrolli (T12) 0-26 0 RW [ Num us
08.084 | DI4 Kontrolii (T13) 0-26 0 RW | Num us
08.085 | DI5 Kontrolii (T14) 0-26 0 RW | Num us
08.091 | DO1 Kontrolii (T10) 0-21 0 RW [ Num us
08.098 | Role 1 Kontroll 0-21 0 RW | Num us
08.121 | DI/O 01 Kaynak / Hedef B (T10) 0,000 - 30,999 RO [ Num [ DE | NC [ PT | US
08.122 | DI 02 Hedef B (T11) 0,000 - 30,999 RO | Num | DE | NC | PT | US
08.123 | DI 03 Hedef B (T12) 0,000 - 30,999 RO [ Num [ DE | NC [ PT | US
08.124 | DI 04 Hedef B (T13) 0,000 - 30,999 RO [ Num [ DE | NC [ PT | US
08.125 | DI 05 Hedef B (T14) 0,000 - 30,999 RO | Num | DE | NC | PT | US
08.128 | Role 01 Kaynak B 0,000 - 30,999 0,000 RO | Num NC | PT | US
— - -
RwW 8:;?:&”:” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt Z/:;t: Bin | Ikili parametre Fl th”r:qi§
ND X:éz?y;fls bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimh | US E:}I/Iglnlm PS Eauy«;dl;atrgl)qa;lld|glnda DE | Hedef
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Guvenlik | . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . ileri ) . .
Bilgileri Urin bilgileri kurulum Kurdlumu Baslarken parametreler| galigtirma Optimizasyon Kartr Tumlesik PLC Ariza Teshis UL Listesi
11.10 Meni 9: Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam ve zamanlayicilar
Sekil 11-18 Menii 9 lojik semasi: Programlanabilir lojik
Herhangi bir bit | ik Fonksiyon 1
parametre Kaynak 1 Evirme 09.00
Lojik Fonksiyon 1 | ojik Fonksiyon 1
! Loi . Cikis Hedef
H ojik Fonksiyon 1
Cikis Evirme 09.00 09.010
i
H 09.008 Korunmayan
! herhangi bir

Herhangi bir bit
parametre

Herhangi bir bit
parametre

Herhangi bir bit
parametre

Lojik Fonksiyon 1
09.004 Kaynak 1

bit parametre

Kaynak 2 Evirme

Lojik Fonksiyon 1 09.007

Lojik Fonksiyon 1
09.006 Kaynak 2

Lojik Fonksiyon 2
Kaynak 1 Evirme

Lojik Fonksiyon 2

Semmne®’

.,

Lojik Fonksiyon 1
Gecikme

. ?22.27?

Lojik Fonksiyon 2
Cikis

09.002)

Lojik Fonksiyon 2
Hedef

Lojik Fonksiyon 2

Cikig Evirme
09.018

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

Lojik Fonksiyon 2
Kaynak 2 Evirme

Kaynak 1
09.017

Lojik Fonksiyon 2
09.016 Kaynak 2

Lojik Fonksiyon 2

) ?2?2.2??
Gecikme

Aciklama

Cikis

@ terminalleri ‘

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir

Okunabilir-Yazilabilir

Girig
(RW) parametre

terminalleri

Salt okunur (RO)
parametre

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya - . ileri . . .
Bilgileri Urin bilgileri kurulum Kuralumu Baslarken parametreler| caligtirma Optimizasyon Karti Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Sekil 11-19 Menii 9 lojik semasi: Motorize pot ve ikili toplam
] Motorize Pot. iki Motorize Pot.
L"(‘;t“’gz%eﬁ Kutuplu (Bipolar) Cikig Motorize Pot.
Segimi Hedef
: 09.003
Motorize Pot. : : Korunmayan
Yukari - H herhangi bir
H degisken
! parametre
& }:/ 22.27?
09.024]
Motorize Pot. | Py ,n,)l
74 Olgeklendirme AL
Gegersiz bir hedefe
ayarlanmasi halinde
Motorize Pot. islev devre digi kalir
Asagi
09.028 Motorize Pot.
Motorize Pot.
Sifirla
ikili Toplam
ikili Toplam Cikist ikili Toplam
Ofset Hedef
Y [ 09.034
P 1
IBk#;e'l;oplam : Korunmayan
: herhangi bir
: bit parametre
1
+ e ??.277
+ %
| 09.030 I > > —>—® > > i
ikili Toplam 4@
Ikiler
Gegersiz bir hedefe
ayarlanmasi halinde
islev devre disi kalir
ikili Toplam Agiklama
Dértler hd
Wl Giri Okunabilir-Yazilabili
Y X Girig - unabilir-Yazilabilir
@ terminalleri m (RW) parametre
rS
Cikis Salt okunur (RO)

parametre

{ @ terminalleri

Tudm parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilimektedir
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Guvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Urin bilgileri Elekrik

kurulumu

Temel

Baslarken
parametreler

Motoru
caligtirma

NV Medya

Optimizasyon Kartr

Tumlesik PLC Ariza Teshis
parametreler

Sekil 11-20 Menii 9 lojik semasi: Zamanlayicilar

UL Listesi

Zamanlayici 1

Cikisi

Zamanlayici 1

Evirme 09.042

Zamanlayici 1
Etkinlestirme

09.036

09.037

09.038

09.039

Zamanlayici 1
Baslatma Tarihi

Zamanlayici 1
Baglatma Saati

Zamanlayici 1
Durdurma Tarihi

Zamanlayici 1
Durdurma Saati

Zamanlayici 1
Tekrarlama Fonksiyonu

Zamanlayici 1
Hedef

1
H Korunmayan
1
1
1
1
1
1

herhangi bir
bit parametre

"

. 22.27?

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi
halinde zamanlayici devre disi kalir

Zamanlayici 2

Cikisi

Zamanlayici 2
Evirme

09.045

Zamanlayici 2
Etkinlestirme

09.046

09.047

09.048

09.049

Zamanlayici 2
Baslatma Tarihi

Zamanlayici 2
Baslatma Saati

Zamanlayici 2
Durdurma Tarihi

Zamanlayici 2
Durdurma Saati

Zamanlayici 2
Tekrarlama Fonksiyonu

Zamanlayici 2
Hedef

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

Aciklama

Girig

v
o als
rs
Bo B
e f

Cikis

terminalleri

terminalleri

Okunabilir-Yazilabili
r (RW) parametre

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir

"

L ?22.22?

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi
halinde zamanlayici devre digi kalir
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%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL | RFC-A
09.001 | Lojik Fonksiyonu 1 Cikis Off (0) veya On (1) RO Bit [ND| NC | PT
09.002 | Lojik Fonksiyonu 2 Cikis Off (0) veya On (1) RO Bit [ND| NC | PT
09.003 | Motorize Pot Cikis +% 100,00 RO | Num |ND [ NC | PT | PS
09.004 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 1 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
09.005 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 1 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.006 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 2 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
09.007 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 2 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
09.008 | Lojik Fonksiyon 1 Cikis Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.009 | Lojik Fonksiyon 1 Gecikme +25,0 sn. 0,0 sn. RW | Num us
09.010 | Lojik Fonksiyon 1 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
09.014 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 1 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
09.015 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 1 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.016 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 2 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
09.017 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 2 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.018 | Lojik Fonksiyon 2 Cikis Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.019 | Lojik Fonksiyon 2 Gecikme +25,0 sn. 0,0 sn. RW | Num us
09.020 | Lojik Fonksiyon 2 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
09.021 | Motorize Pot Modu 0-4 0 RW [ Num us
09.022 | Motorize Pot iki Kutuplu (Bipolar) Segimi Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
09.023 | Motorize Pot Degeri 0-250 sn. 20 sn. RW | Num us
09.024 | Motorize Pot C')Igeklendirme 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
09.025 | Motorize Pot Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
09.026 | Motorize Pot Yukari Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
09.027 | Motorize Pot Asag! Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
09.028 | Motorize Pot Sifirlama Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
09.029 | ikili Toplam Birler Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit
09.030 | ikili Toplam Ikiler Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit
09.031 | Ikili Toplam Dértler Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit
09.032 | ikili Toplam Cikis 0-255 RO | Num |ND [ NC | PT
09.033 | ikili Toplam Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
09.034 | ikili Toplam Ofset 0-248 0 RW | Num us
09.035 | Zamanlayici 1 Baglatma Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.036 | Zamanlayici 1 Baglatma Saati 00:00:00 - 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.037 | Zamanlayici 1 Durdurma Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.038 | Zamanlayici 1 Durdurma Saati 00:00:00 - 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.039 | Zamanlayici 1 Tekrarlama Fonksiyonu NonE (0), 1 (1), 2(2), 3(3),4 (4),5(5),6(6), 7 (7) NonE (0) RW | Txt us
09.040 | Zamanlayici 1 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit us
09.041 | Zamanlayici 1 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.042 | Zamanlayici 1 Cikisi Off (0) veya On (1) RO Bit |ND| NC | PT
09.043 | Zamanlayici 1 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
09.045 | Zamanlayici 2 Baglatma Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.046 | Zamanlayici 2 Baglatma Saati 00:00:00 - 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.047 | Zamanlayici 2 Durdurma Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.048 | Zamanlayici 2 Durdurma Saati 00:00:00 - 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.049 | Zamanlayici 2 Tekrarlama Fonksiyonu NonE (0), 1 (1), 2(2), 3(3),4 (4),5(5),6(6), 7 (7) NonE (0) RW | Txt us
09.050 | Zamanlayici 2 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.051 | Zamanlayici 2 Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
09.052 | Zamanlayici 2 Cikisi Off (0) veya On (1) RO Bit |ND| NC | PT
09.053 | Zamanlayici 2 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num | DE PT | US
RW 3::'T:g::Lr/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre Fl | Filtre edilmis
ND :j/a[sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS Giig kapatildiginda DE | Hedef
eger yok kaydetme
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP Z:;’:&gfgu' Chr | Karakter parametresi | Ver ES;?;?aSI
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%QVgnlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya UL Listesi

ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti

1111 Menu 10: Durum ve hatalar

Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL | RFC-A oL | RFC-A

10.001 Suricl Sorunsuz Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.002 | Sirlici Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.003 | Sifir Frekansi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.004 | Minimum Frekansta Veya Altinda Calistirma Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.005 | Ayarlanmis Frekans Altinda Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.006 | Frekansta Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.007 | Ayarlanmis Frekans Ustiinde Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.008 | Nominal Yike Ulagildi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.009 | Akim Limiti Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.010 Rejeneratif Calisma Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.011 Frenleme IGBT'si Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.012 | Fren Direnci Alarmi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.013 | Ters Y6n Komutu Verildi Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.014 | Ters Y6n Galisiyor Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.015 | Besleme Kaybi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.016 | Dusuk Gerilim Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.017 Motor Asiri Yik Alarmi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.018 | Sirlici Asiri Sicaklik Alarmi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.019 | Siiriicu Uyarisi Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.020 | Hata O 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.021 Hata 1 0-255 RO [ Txt | ND | NC | PT | PS
10.022 | Hata 2 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.023 | Hata 3 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.024 | Hata 4 0-255 RO [ Txt | ND | NC | PT | PS
10.025 | Hata5 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.026 | Hata 6 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.027 | Hata7 0-255 RO [ Txt | ND | NC | PT | PS
10.028 | Hata 8 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.029 | Hata 9 0-255 RO | Txt | ND | NC | PT | PS
10.030 | Fren Direnci Nominal Giig 0,0 - 99999,9 kW 0,0 kW RW | Num us
10.031 Fren Direnci Termal Zaman Sabiti 0,00 - 1500,00 sn. 0,00 sn. RW | Num us
10.032 | Harici Hata Off (0) veya On (1) Off (0) RW | Bit NC
10.033 | Sirlct Sifirlama Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit NC
10.034 | Otomatik Sififama Girisim Sayisi NonE (0), 1 (1), 2 (2), 3(3), 4 (4), 5 (5),inF (6) NonE (0) RW | Txt us
10.035 Otomatik Sifilama Gecikmesi 0,0 - 600,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
10.036 | Sirlict Sorunsuz Tutma Otomatik Sifirlama Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
10.037 Hata Algilama Durumundaki Eylem 0-31 0 RW | Num us
10.038 Kullanici Hatasi 0-255 RW | Num | ND | NC
10.039 | Fren Direnci Termal Akiimilator %0,0 - % 100,0 RO | Num | ND | NC | PT
10.040 Durum Kelimesi 0- 32767 RO [ Num | ND | NC | PT
10.041 Hata 0 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.042 | Hata 0 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.043 | Hata 1 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.044 | Hata 1 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.045 | Hata 2 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.046 | Hata 2 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.047 | Hata 3 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.048 | Hata 3 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.049 | Hata 4 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.050 | Hata 4 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.051 Hata 5 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.052 | Hata 5 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.053 | Hata 6 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.054 | Hata 6 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.055 | Hata 7 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.056 | Hata 7 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.057 | Hata 8 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.058 | Hata 8 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.059 | Hata 9 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.060 | Hata 9 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.061 Fren Direnci Dayanimi 0,00 - 10000,00 Q 0,00 Q RW | Num us
10.064 | Harici Tus Takimi Pili Zayif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.065 | Otomatik Ayarlama Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND [ NC | PT
10.066 | Limit Anahtari Aktif Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.068 | Yetersiz Gerilimde Suriiclyl Sorunsuz Tutma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2

129



Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

Aralik (§) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
10.069 | EK Durum Bitler 0-2047 RO | Num | ND | NC | PT
10.070 Hata 0 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.071 Hata 1 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.072 | Hata 2 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.073 Hata 3 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.074 | Hata 4 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.075 | Hata 5 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.076 Hata 6 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.077 Hata 7 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.078 | Hata 8 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.079 Hata 9 Alt hata Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT PS
10.080 Motoru Durdurma Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.081 Faz Kaybi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.090 | Sirlci Hazir Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT

Inh (0), rdy (1), StoP (2), rES (3), rES (4),
S.LoSS (5), rES (6), dc.ind (7), rES (8), Error (9),
ActivE (10), rES (11), rES (12), rES (13),
HEAt (14), UU (15)

10.101 Siirlici Durumu RO | Txt ND | NC | PT

10.102 Hata Sifirlama Kaynagi 0-1023 RO [ Num | ND | NC | PT PS

10.103 | Hata Suresi Belirleyicisi -2147483648 - 2147483647 ms RO | Num | ND | NC | PT

NonE (0), br.rES (1), OV.Ld (2), rES (3),
d.OV.Ld (4), tuning (5), LS (6), rES (7), rES (8),
OPLAL (9), rES (10), rES (11), rES(12),
Lo.AC (13), LAC.Lt (14), 24.LoSt (15)

10.104 | Aktif Alarmi RO | Txt ND | NC | PT

10.106 | Olasi Siiriicti Hasar Durumlari 0-3 RO | Bin ND | NC | PT PS
10.107 | Dusuk AC Alarmi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
10.108 | Ters sogutucu fan tespit edildi Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
Okunabilir / . K K o . . . Lo
RW Yazilabilir RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
Varsayilan bir N N Gu¢ kapatildiginda
ND - NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS DE | Hedef
deger yok kaydetme
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP Yuva, mend, Chr | Karakter parametresi | Ver Strim
parametre numarasi
130 C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2



%‘f&gtr Uriin bilgileri mﬁﬁ?::: kElrill(Ltlrrlr:(u Baslarken parz-arrenrgerleler gglllcg)tt?rﬁa Optimizasyon NVK'\gﬁ?ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
11.12  Menii 11: Genel siiriict kurulumu
Aralik (§) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL | RFC-A oL RFC-A
11.018 | Durum Modu Parametresi 1 0,000 - 30,999 2,001 RW | Num PT us
11.019 | Durum Modu Parametresi 2 0,000 - 30,999 4,020 RW | Num PT | US
11.020 | Seri lletisim Sifirlama Off (0) veya On (1) RW Bit ND NC
11.021 | Misteri Tanimli Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW [ Num us
11.022 | Enerji Verildiginde Gorintilenen Parametre 0,000 - 0,095 0,010 RW Num PT us
11.023 | Seri Adres 1-247 1 RW | Num us
8.2NP (0), 8.1NP (1), 8.1EP (2), 8.10P (3),
11.024 | Seri Modu 8.2NP E (4), 8.1NP E (5), 8.1EP E (6), 8.10P E (7), 8.2NP (0) RW Txt us
7.1EP (8), 7.10P (9), 7.1EP E (10), 7.10P E (11)
_ 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
11.025 | Seri Veri lletisim Hizi 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 76800 (9), 19200 (6) RW Txt us
115200 (10)
11.026 | Minimum lletisim Aktarim Gecikmesi 0-250 ms 2ms RW | Num us
11.027 | Sessiz D6nem 0-250 ms 0ms RW | Num us
11.028 | Striicu Turevi 0-255 RO | Num ND NC | PT
11.029 | Yazihim Sirimi 00.00.00 - 99.99.99 RO Ver ND NC | PT
11.030 | Kullanici Guivenlik Kodu 0-9999 RW | Num ND PT us
11.031 | Kullanici Strlicti Modu OPEN.LP (1), rFC-A (2) RW Txt ND NC | PT | US
11.032 | Maksimum Agir Yik Calisma Degeri 0,00 - Surticti HD Akim Degeri A RO Num ND NC PT
11.033 | Siiriicti Nominal Gerilimi 110V (0), 200V (1), 400V (2), 575V (3) RO Txt ND NC | PT
11.034 | Siricii Yapilandirma pA%V(é()),)’PA/\AId(.:n)éFA Xs;fﬁaﬂ;,’ t(;')qféE(g;E tp(i?’(g) AV (0)* RW | Txt PT | Us
11.035 | Gii¢ Yazilimi Strimu 00.00.00 - 99.99.99 RO Ver ND NC | PT
11.036 | En Son Yiklenen NV Medya Karti Dosyasi 0-999 0 RO Num NC | PT
11.037 | NV Medya Karti Dosya Numarasi 0-999 0 RW | Num
11.038 | NV Medya Karti Dosya Trii NonE (0), OPEN.LP (1), rFC-A (2) RO Txt ND NC | PT
11.039 | NV Medya Karti Dosya Siirimi 0-9999 RO | Num ND NC | PT
11.042 | Parametere Klonlama NonE (0), rEAd (1), Prog (2), Auto (3), boot (4) NonE (0) RW Txt NC us
11.043 | Yikleme Varsayilanlar NonE (0), Std (1), US (2) NonE (0) RW Txt NC
11.044 | Kullanici Givenlik Durumu LEVEL.1(0), LEVi';'legl)'(SLL (2), StAUS (3), LEVEL.1 (0) RW | Txt | ND PT
11.045 | Motor 2 Parametreleri Segimi 1(0),2(1) 1(0) RW Txt us
11.046 | Onceden Yiiklenmis Varsayilanlar 0 - 2000 RO Num ND NC PT us
11.047 | Timlesik Kullanici Programi: Etkinlestirme Stop (0), Run (1) Run (1) RW Txt us
11.048 | Tiimlesik Kullanici Programi: Durum -2147483648 - 2147483647 RO Num ND NC PT
11.049 gi:c:glgsr:(laKr;J:anlu Programi: Eylemleri 0-65535 RO Num ND NC PT
11.050 g‘;:‘;':jt"‘ez‘;'l':gg'r;‘;%’am' Her Saniyedeki 0- 65535 RO | Num | ND | NC | PT
11.051 ;gr:;l:igk Kullanici Programi: Kullanilan Saat Gérev %0,0 - % 1000 RO Num ND NG PT
11.052 | LS Seri Numarasi 0 - 999999 RO | Num ND NC | PT
11.053 | MS Seri Numarasi 0 - 999999 RO | Num ND NC | PT
11.054 | Siiriici Tarih Kodu 0-9999 RO | Num ND NC | PT
11.055 ;ir.'uorglrea§riT:<Sluzlllan|m Programi: Saat Gorevi 0-262128 RO Num ND ne | PT
11.060 | Maksimum Nominal Akim 0,0-266,0 A RO Num ND NC PT
11.061 | Tam Olgek Akim Kc 0,0-498,0A RO | Num ND NC | PT
11.063 | Uriin Tipi 0-255 RO | Num ND NC | PT
11.064 | Uriin Tanimlayici Karakterler 300 RO Chr ND NC PT
11.065 | Govde boyu ve gerilim kodu 0-999 RO Num ND NC PT
11.066 | Gug Kati Tanimlayici 0-255 RO Num ND NC PT
11.067 | Kontrol Paneli Tanimlayici 0-255 RO Num ND NC | PT
11.068 | Striici akim degeri 0-2240 RO | Num ND NC | PT
11.070 Kablo Damari Parametre Veritabani Strimu 0,00 - 99,99 RO Num ND NC PT
11.072 | NV Medya Karti Ozel Dosya Olugturma 0-1 0 RW | Num NC
11.073 | NV Medya Karti Tipi NonE (0), rES (1), Sd.CArd (2) RO | Num ND NC | PT
11.075 | NV Medya Karti Salt Okunur Bayragi Off (0) veya On (1) RO Bit ND NC PT
11.076 | NV Medya Karti Uyari Bastirma Bayrag: Off (0) veya On (1) RO Bit ND NC | PT
11.077 | NV Medya Karti Dosyasi Istenen Stirimii 0-9999 RW | Num ND NC PT
11.079 | Siriici Adi Karakterleri 1-4 ----(-2147483648) - - - - - (-2147483647) - - - - (757935405) RW Chr PT | US
11.080 | Siriici Adi Karakterleri 5-8 ----(-2147483648) - - - - - (-2147483647) - - - - (757935405) RW Chr PT | US
11.081 | Striici Adi Karakterleri 9-12 ----(-2147483648) - - - - - (-2147483647) - - - - (757935405) RW Chr PT | US
11.082 | Siirtici Adi Karakterleri 13-16 ----(-2147483648) - - - - - (-2147483647) - - - - (757935405) RW Chr PT | US
11.084 | Siiriicii Modu OPEN.LP (1), rFC-A (2) RO Txt ND NC | PT
11.085 | Guvenlik Durumu NonE (0), r.onLy.A (1), StAtUS (2),no.Acc (3) RO Txt ND NC PT PS
11.086 | Meni Erigim Durumu LEVEL.1 (0), LEVEL.2 (1), ALL (2) RO Txt ND NC | PT | PS
11.091 | ilave Tanimlayici Karakterler 1 (-2147483648) - (2147483647) RO Chr ND NC | PT
11.092 | ilave Tanimlayici Karakterler 2 (-2147483648) - (2147483647) RO Chr ND NC PT
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

Aralik (§) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
11.093 | llave Tanimlayici Karakterler 3 (-2147483648) - (2147483647) RO Chr ND NC PT
11.094 | Dizi Modunu Devre Digi Birakma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit PT us
NonE (0), Sd.CArd (1), rS-485 (2), boot (3),

11.097 | Al ID Kodu rS-485 (4) RO Txt ND NC | PT
11.098 | 24V Alarm Kaybi Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
11.099 | Modbus Parametre Donlistirme 0000 - 1111 0000 RW Bin us

Okunabilir / . . . s . o ) L
RW Yazilabilir RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmig
ND Van:sayllan bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS Giig kapatildiginda DE | Hedef

deger yok kaydetme
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP Yuva, mend, Chr | Karakter parametresi | Ver Srlim

parametre numarasi
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%‘f"‘?”"k Uriin bilgileri| Mekanik | Elektrik g yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
ilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
11.13  Meni 12: Esik algilayicilar, degisken segiciler ve fren kontrol fonksiyonu
Sekil 11-21  Menii 12 lojik semasi
Esik Esik
Dedektorii 1 Esik Dedektori 1
Dedektort 1 Cikis Esik
Seviye Dedektori 1
Herhangi bir Hedef Korunmayan
degisken Esik - herhangi bir
parametre Dzdekﬁjru 1 12 00,7 bit parametre
i ¥ o
ol
i
Esik Esik Esik
Dedektort 1 Dedektori 1 Dedektord 1
Kaynak Gecikme Cikis Evirme
Esik Esik
Dedektorii 2 Esik Dedektori 2
Dedektorii 2 Cikis Esik
Seviye Dedektort 2
Herhangi bir Esik Hedef Korunmayan
degisken 12.027 herhangi bir
parametre Dedektordi 2 bit parametre
22.22? v— 72.277]
i '
1
TUm parametreler varsayilan
ayarlarinda gésterilmektedir
Esik Esik Esik
Dedektori 2 Dedektéri 2 Dedektort 2
Kaynak Gecikme Cikis Evirme
Aciklama |
hd
X Wy Okunabilir-Yazilabili i
» X G|r|§ unabllir-Yazilabilir Gecikme
@ terminalleri (RW) parametre Esik
e seviyesi
bl Cikis Salt okunur (RO)
4 @ terminalleri parametre
Tiim parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir Esik cikigi
» t
»
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Degisken Segici 2
Kaynak 1

Herhangi bir degisken

parametre . .
Degisken Segici 2
Kaynak 2 Olgekleme

Degisken Segici 2
Kaynak 2

Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler
Sekil 11-22 Menii 12 lojik gemasi (devami)
Degisken Segici 1
Herhangi bir degisken
parametre Dedisken Secici 1
egigken oegicl Degisken Degisken
Kaynak 1 Olgekleme Segiol 1 Gkis  Segel 1
i Hedef Korunmayan
H H 12.013 }J———m— herhangi bir
ol degisken
1 . . . - H !
' Degisken Segici 1 H 1
Degisken Segici 1 Modu H ¥
12.008 '
Kaynak 1 h
- . | Degisken Segici 1 H
Herhangi bir degisken 12.015 H
parametre - Kontrol E
Degigken Segici 1~ | =~ R=mmmmmmmmommmmepmmmmmmmmmmmmoeens
- Kaynak 2 Olgekleme
o
]
! Segici 1
Degisken Segici 1 Etkinlestirme
Kaynak 2
Degisken Segici 2
Herhangi bir degisken Degisken
parametre Segici 2 Degisken
Degisken Segici 2 Etkinlestirme bt .
. Kaynak 1 Olgekleme s Segici 2 Cikig Dseg|§l§e2n
3 12.036 ﬁgac'f Korunmayan
12.033 |——— ede herhangi bir
degisken
parametre

| | Degisken Segici 2
12.030 | Modu

.

,
/

Degisken Segici 2
Kontrol

22.22?

?2?.2?7?

Aciklama

hd

X -
- Girig Okunabilir-Yazilabilir
’ @ l terminalleri (RW) parametre

r S

Vg Ciki Salt okunur (RO)

X $

{ l terminallen parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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hemen programlanmasini saglayacaktir.

%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri "‘(":}';T‘Sr'r‘]‘ kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;fnrgﬁ'eler ggfgt‘l’rﬁa Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Fren kontrol iglevleri, surtcuyle, harici bir frenin iyi koordine edilmis isletimine olanak taniyacak sekilde veriimektedir. Gerek donanim
& gerekse yazilim, ylksek kalite ve gu¢ standartlarina gore tasarlanmis olsa da guvenlik islevleri olarak kullanimi amaglanmamistir,
drnegin bir hata veya ariza durumunda yaralanma riski vardir. Fren birakma mekanizmasinin yanlis isletimi, tim uygulamalarda yaralanma
ile sonuglanabilir, glivenilirligi kanitlanmis bagimsiz koruma cihazlari da ilave edilmelidir.
Kontrol terminal rélesi frenin serbest birakilmasi ile segilebilir. Siricl bu sekilde ayarlanmisa ve bir siirici degisimi gergeklestirilirse,
ilk acilista surtcliyl programlamadan 6nce fren serbest birakilabilir.
Suriicu terminalleri varsayilan ayarlardan farkli olanlara programlanmis ise, yanlis veya gecikmis programlamanin sonuglari g6z éniine
alinmalidir. On yiikleme modunda NV medya kartinin kullaniimasi, bu durumun olusmasini engelleyecek sekilde siiriicli parametrelerinin

Sekil 11-23  Acik gevrim fren fonksiyonu

Akim
Buyuklugu

04.001 >

A 4

Gecikme
Fren Kontroli: Fren Kontroli:
Ust Akim Esigi Alt Akim Esigi |
[12.042] [12.043]

Cikis Frekansi

Sdrici
aktif

Aciklama

Girig Okunabilir-Yazilabilir

p
terminalleri (RW) parametre

v
B
]

»[ S Y«

A
g
E

Wy Cikis 5y Salt okunur (RO)
@ terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

Fren Kontroli:
Fren Gecikmesi

12.046

A

A 4

€

Fren Kontrol:
Fren Birakma
Frekansi

|

Fren Kontroli:
Fren Uygulama
Frekansi

12.045 > >

Referans
Acik

01.011

Fren Kontroli:
Sifir Esik Boyunca
Fren Uygulama

Fren Kontroli:
Etkinlestirme

12.047

Fren Kontroli:
Fren Sonrasi
Birakma
Gecikmesi

Rampa
Tutma

Fren Kontroli:
Fren Serbest
Birakma

Fren Kontrol: ilk
[12.050 ] vsn
01.057 | Guc Referansi
Yonu

giris |
—i

sifirla LAT

cikis
ol—

kilitlenir.

Sifirlama girisi 1 ise, ¢ikis 0'dir.
Sifirlama girigi 0 ve giris 1 ise, ¢ikis 1'de
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Guvenlik

Bilgileri Urin bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

parametreler

Motoru
caligtirma

Temel

NV Medya

Optimizasyon Karti

Tumlesik PLC Ariza Teshis
parametreler

Sekil 11-24 Fren siralamasi

UL Listesi

Pr 12.044 Fren Kontroll:
Fren Birakma Frekansi
T

Pr 12.045 Fren Kontroli:

Fren Uygulama Frekansi

1
i
i
Pr12.042 Fren Kontrol: |
Ust Akim Esidi

1 2 3

‘+——t—>

Pr12.046 Pr12.047

Pr 05.001 Cikis Frekansi

Pr 04.001 Akim BiytiKliga

Pr 10.002 Siriict Aktif

Pr 01.011 Referans Agik

Pr 12.040 Fren Kontroli:
Fren Serbest Birakma

Pr 02.003 Rampa Tutma

QoA LN

Ust akim esigini ve fren birakma frekansini bekleyin
Fren 6ncesi birakma gecikmesi

Fren sonrasi birakma gecikmesi

Fren uygulama frekansini bekleyin

Sifir frekansi bekleyin

Durdurma siralamasinin 2. fazi olarak 1 sn. gecikme
(Pr 06.001 = 1, 2 veya 3)

Sekil 11-25 RFC-A fren fonksiyonu

Aki
Yizdesi
05.034 »>—+
%90—————>—1—,
Akim
Buyukligu

Fren Kontrolu:
Alt Akim Esigi

Son Hiz
Referansi

Suraci aktif

Fren Kontroli:
Fren Birakma Hizi

Fren Kontrolui:
Fren Uygulama Hizi

A 4

4

12.045 }

Fren Kontroli Fren
Uygulama Sifir
Esik

Referans Agik

Fren Kontrolii:
Fren Gecikmesi

12.046

Rampa
Tutma

Fren Kontrol:

_

]

Fren Serbest Birakma

Fren Kontroli:

Etkinlestirme

12.047

Fren Sonrasi

Birakma Gecikmesi

Fren Kontrolu:
llk Yon

Gug Referansi

Yoénu

giris

— i o

LAT

cikis

sifirla

Sifirlama girisi 1 ise, ¢ikis 0'dir.
Sifirlama girisi 0 ve giris 1 ise, ¢ikis 1'de kilitlenir.

Aciklama

hd
»
S
<

Girig Okunabilir-Yazilabilir
terminallerl (RW) parametre

Cikis Salt okunur (RO)
terminalleri parametre

A 4

12.051 }

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

136

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2




%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;?anﬁleler ggfgtﬁﬁa Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A

12.001 | Esik Dedektorii 1 Cikis Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC PT
12.002 | Esik Dedektorii 2 Cikis Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC PT
12.003 | Esik Dedektorii 1 Kaynak 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num PT | US
12.004 | Esik Dedektorii 1 Seviye %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
12.005 | Esik Dedektorii 1 Gecikme %0,00 - % 25,00 % 0,00 RW | Num us
12.006 | Esik Dedektori 1 Cikis Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
12.007 | Esik Dedektorii 1 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
12.008 | Degisken Segici 1 Kaynak 1 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
12.009 | Degisken Segici 1 Kaynak 2 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num PT | US
12.010 | Degisken Segici 1 Modu 0(0)1(1).2(2),3 ((3)' 4 (4))' 5(5).6(6).7(7), 0(0) RW | Txt Us
12.011 | Degisken Segici 1 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
12.012 | Degisken Segici 1 Cikis +% 100,00 RO | Num | ND | NC PT
12.013 | Degisken Segici 1 Kaynak 1 Olgekleme +4,000 1,000 RW | Num us
12.014 | Degisken Segici 1 Kaynak 2 Olgekleme +4,000 1,000 RW | Num us
12.015 Degisken Segici 1 Kontrol 0,00 - 100,00 0,00 RW | Num us
12.016 | Degisken Segici 1 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) On (1) RW Bit us
12.023 | Esik Dedektorii 2 Kaynak 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
12.024 | Esik Dedektorii 2 Seviye %0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
12.025 | Esik Dedektorii 2 Gecikme %0,00 - % 25,00 % 0,00 RW [ Num us
12.026 | Esik Dedektorii 2 Cikis Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
12.027 | Esik Dedektorii 2 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
12.028 | Degisken Segici 2 Kaynak 1 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num PT | US
12.029 | Degisken Segici 2 Kaynak 2 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
12.030 | Degisken Segici 2 Modu 0(0).1(1),2(2), 3(3).4(4).5(5). 6 (6). 7 (7), 0 (0) RW | Txt us
12.031 | Degisken Segici 2 Hedef 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
12.032 | Degisken Segici 2 Cikis +% 100,00 RO | Num | ND | NC PT
12.033 | Degisken Segici 2 Kaynak 1 Olgekleme +4,000 1,000 RW | Num us
12.034 | Degisken Segici 2 Kaynak 2 Olgekleme +4,000 1,000 RW | Num us
12.035 | Degisken Segici 2 Kontrol 0,00 - 100,00 0,00 RW | Num us
12.036 | Degisken Segici 2 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) On (1) RW Bit us
12.040 | BC Fren Birakma Off (0) veya On (1) RO Bit ND NC PT

12.041 | BC Etkinlestirme diS (0), rELAy (1), dig 1O (2), USEr (3) diS (0) RW | Txt us
12.042 | BC Ust Akim Esigi %0 - % 200 % 50 RW | Num us
12.043 | BC Alt Akim Esigi %0 - % 200 % 10 RW | Num us
12.044 | BC Fren Birakma Frekansi 0,00 - 20,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
12.045 BC Fren Uygulama Frekansi 0,00 - 20,00 Hz 2,00 Hz RW | Num us
12.046 BC Fren Gecikmesi 0,0 - 25,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
12.047 | BC Fren Sonras! Birakma Gecikmesi 0,0-25,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
12.050 |BCIllk Yén rEf (0), For (1), rEv (2) rEf (0) RW | Txt us
12.051 Sifir Esik Boyunca BC Fren Uygulama 0,00 - 25,00 Hz 1,00 Hz RW | Num us
RW 8:;?:&::':/ RO | Salt okunur Num [ Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z/Ilztsl? Bin | ikili parametre Fl Eg’?lrri@
ND X:éf:y;f; bir | NG | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimii | US E:J/I;mc' PS kGa“y%Z?rﬁ]zt"d'g'”da DE | Hedef
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Guvenlik |y . . . | Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya - . ileri . . .
Bilgileri Urin bilgileri kurulum Kuralumu Baslarken parametreler| caligtirma Optimizasyon Karti Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
11.14  Menu 14: Kullanici PID kontroloru
Sekil 11-26 Menii 14 Lojik semasi
PID1 ileri Besleme
Referans Kaynagi
Herhangi bir H PID1 lleri
degisken parametre | Besleme
E Referansi
7\ AN
H 14.019 >

\ \/
22,277 :

PID1 Referans
Kaynagi

14.003
Herhangi bir

degisken parametre

22.22? .
T

’
.
'
[
[}

4.---.-.-.-

PID1
Referansi

1
1
\
??2.2?7? .

PID1 Referans

Olgekleme

| 14.025 I

PID1 Dijital
Referans
PID1 Geri Besleme
Kaynagi
14.004
Herhangi bir

degisken parametre

4..---...

PID1 Ger

i Besleme Olgekleme

m PID1 Referansi
Evirme

PID1 Referans
Degisim Hizi

PID1 Geri
Besleme

AN

PID1 Geri
Besleme
Evirme

14.006

\

PID1 Dijital Geri

PID1 Besleme

Etkinlestirme

A4

1

PID1 Hata

v

)
Lojik 1 ,_‘J

Herhangi bir bit
parametre

' +
i { —F
5
______ Kaynak
| 14.009 |- P kullaniimad
PID1 I
Etkinlestirme
Kaynagi 1

Herhangi bir bit
parametre

22.27? :
______ Kaynak
14.027 > kullaniimad

22.22? -
i

'
[l r
[}

PID1

Lojik 1

e —————

Etkinlestirme
Kaynak 2
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UL Listesi

A 4

A 4

[ ————— ]

PID1 integral
Kazanci

PID1 Tirev
Kazanci

ikigi E|D1 Cikis
Olgekleme

G

PID1¢
Y /\
— 14.001

O R

Guvenlik | . . .| Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya . . ileri )
Bilgileri | P19 rium | kurulumu | B8N o ametreter| calistirma | OPtimizasyon Karti Tumle§|kPLC Ariza Teghis
PID1 Gikis Ust
Limi
?L?;;;megral ..................... m PID1 Cikis Alt
H Limiti
14.017 i PID1 Hedef
: PID1 Simetrik Limit Korunmayan
PID1 O | A
KazanCTansa 14.018 Etkinlestirme herhangi bir
degisken
parametre

Acgiklama

hd
, Girig

terminalleri

"
terminalleri

A
ol

Okunabilir-Yazilabilir
(RW) parametre

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik (§) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
14.001 | PID1 Cikisi +% 100,00 RO | Num [ ND | NC | PT
14.002 | PID1 ileri Besleme Referans Kaynagi 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
14.003 | PID1 Referans Kaynag 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
14.004 | PID1 Geri Besleme Kaynagi 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
14.005 | PID1 Referans Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.006 | PID1 Geri Besleme Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.007 | PID1 Referans Degisim Hizi 0,0 - 3200,0 sn. 0,0 sn. RW | Num us
14.008 | PID1 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.009 | PID1 Etkinlestirme Kaynag 1 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
14.010 | PID1 Oransal Kazanci 0,000 - 4,000 1,000 RW Num us
14.011 | PID1 integral Kazanci 0,000 - 4,000 0,500 RW | Num us
14.012 | PID1 Diferansiyel Kazanci 0,000 - 4,000 0,000 RW | Num us
14.013 | PID1 Gikis Ust Limiti %0,00 - % 100,00 % 100,00 RW [ Num us
14.014 | PID1 Cikis Alt Limiti +% 100,00 -% 100,00 RW | Num us
14.015 | PID1 Cikis Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.016 | PID1 Hedefi 0,000 - 30,999 0,000 RW [ Num | DE PT | US
14.017 | PID1 Integral Tutma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit
14.018 | PID1 Simetrik Limit Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.019 | PID1 ileri Besleme Referansi +% 100,00 RO Num ND NC PT
14.020 | PID1 Referansi +% 100,00 RO | Num [ ND | NC | PT
14.021 | PID1 Geri Besleme +% 100,00 RO | Num [ ND | NC | PT
14.022 | PID1 Hatasi +% 100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.023 | PID1 Referans Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW Num us
14.024 | PID1 Geri Besleme Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW Num us
14.025 | PID1 Dijital Referans +% 100,00 % 0,00 RW Num us
14.026 | PID1 Dijital Geri Besleme +% 100,00 % 0,00 RW | Num us
14.027 | PID1 Etkinlestirme Kaynak 2 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
RW 8;;?:5”:_” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt 'c\’/:;t: Bin | ikili parametre Fl Z:jlti[r?]is
ND g:éseiy;fﬁ bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us E:;/Igrlm PS E:y%ﬁgqi}”dlgmda DE | Hedef
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11.15 Meni 15: Opsiyon modilii kurulumu
Sekil 11-27 Opsiyon modiilii yuvasini konumu ve baglantili menii numarasi
1. Opsiyon Modulu Yuva 1 - Meni 15
11.15.1 Tum kategoriler i¢in gegerli parametreler

Parametre Aralik({) Varsayilan(=) Tip
15.001 [Modul ID 0 - 65535 RO [Num | ND | NC | PT
15.002 | Yazilim Strimi 00.00.00 - 99.99.99 RO| Ver [ ND | NC | PT
15.003 |Donanim Sirimi 0,00 - 99,99 RO |[Num | ND | NC | PT
15.004 |LS Seri Numarasi 0- 999999 RO [Num| ND | NC | PT
15.005 |MS Seri Numarasi ) RO|Num|ND [NC [ PT
15.006 |Modul Durumu -2-3 RO| Txt | ND | NC | PT
15.007 |Modul Sifirlama Off (0) veya On (1) Off (0) RW/| Bit NC

Opsiyon moduli ID'si, ilgili yuvaya yerlestirilen modiliin tipini gosterir. Moddil ile ilgili daha fazla bilgi i¢in uygun opsiyon moduilu kullanici kilavuzuna

bakin.

Opsiyon modiilii ID

Modiil

Kategori

0 Kurulu modul yok

209 SI-I/0 Otomasyon (G/C Genislemesi)

431 SlI-EtherCAT

433 Sl-Ethernet

434 SI-PROFINET V2 —_— -
Endustriyel haberlesme agi

443 SI-PROFIBUS

447 Sl-DeviceNet

448 SI-CANopen
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

11.16  Meni 18: Uygulama meniusi 1

Aralik () Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL | RFC-A oL RFC-A

18.001 | Uygulama Menisl 1 Gl¢ Kapatildiginda Tamsay! Kaydetme 0 RW Num PS
18.002 | Uygulama Meniisii 1 Salt Okunur Tamsayi 2 RO Num ND NC

18.003 | Uygulama Menisi 1 Salt Okunur Tamsayi 3 RO Num ND | NC

18.004 | Uygulama Meniisii 1 Salt Okunur Tamsayi 4 RO Num ND [ NC

18.005 | Uygulama Meniisii 1 Salt Okunur Tamsayi 5 RO Num ND NC

18.006 | Uygulama Menisi 1 Salt Okunur Tamsayi 6 RO Num ND | NC

18.007 | Uygulama Meniisii 1 Salt Okunur Tamsayi 7 RO Num ND | NC

18.008 | Uygulama Meniisii 1 Salt Okunur Tamsayi 8 RO Num ND NC

18.009 | Uygulama Menisi 1 Salt Okunur Tamsayi 9 RO Num ND | NC

18.010 | Uygulama Meniisi 1 Salt Okunur Tamsayi 10 RO Num ND [ NC

18.011 Uygulama Mensi 1 Okuma Yazma Tamsayi 11 RW Num us
18.012 | Uygulama Meniisli 1 Okuma Yazma Tamsayi 12 RW Num us
18.013 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsay! 13 RW | Num us
18.014 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 14 RW Num us
18.015 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma Tamsayi 15 RW Num us
18.016 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 16 -32768 - 32767 RW Num us
18.017 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 17 RW Num us
18.018 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma Tamsayi 18 RW Num us
18.019 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsay! 19 RW | Num us
18.020 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 20 RW Num us
18.021 Uygulama Menisi 1 Okuma Yazma Tamsayi 21 0 RW Num us
18.022 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsay! 22 RW Num us
18.023 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 23 RW Num us
18.024 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma Tamsayi 24 RW Num us
18.025 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 25 RW | Num us
18.026 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 26 RW Num us
18.027 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma Tamsayi 27 RW Num us
18.028 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsay! 28 RW | Num us
18.029 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma Tamsayi 29 RW Num us
18.030 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma Tamsayi 30 RW Num us
18.031 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 31 RW Bit us
18.032 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 32 RW Bit us
18.033 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma biti 33 RW Bit us
18.034 | Uygulama Mendisii 1 Okuma Yazma biti 34 RW Bit us
18.035 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 35 RW Bit us
18.036 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma biti 36 RW Bit us
18.037 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 37 RW Bit us
18.038 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 38 RW Bit us
18.039 | Uygulama Menusi 1 Okuma Yazma biti 39 RW Bit us
18.040 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 40 RW Bit us

— — Off (0) veya On (1) Off (0) -
18.041 Uygulama Menisi 1 Okuma Yazma biti 41 RW Bit us
18.042 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma biti 42 RW Bit us
18.043 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 43 RW Bit us
18.044 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 44 RW Bit us
18.045 | Uygulama Menusi 1 Okuma Yazma biti 45 RW Bit us
18.046 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 46 RW Bit us
18.047 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 47 RW Bit us
18.048 | Uygulama Menusl 1 Okuma Yazma biti 48 RW Bit us
18.049 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 49 RW Bit us
18.050 | Uygulama Meniisii 1 Okuma Yazma biti 50 RW Bit us
18.051 Eg’%ﬁgz Meniisii 1 Giig Kapatildiginda Uzun Tamsay! -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
18.052 Eg’%ggz Mentisti 1 Glig Kapatildiginda Uzun Tamsay! -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
18.053 Eg’%gmz Mensii 1 Glig Kapatildiginda Uzun Tamsay! -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
18.054 Eg’%zmz Mensii 1 Giig Kapatildiginda Uzun Tamsay! -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
— - -
RwW 8:;?:&”:” RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt g/:;tsl? Bin | ikili parametre Fl E(Ijl?:‘fn@
ND X:éz?y;fls bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimh us E:}lllglmu PS Eauy%l;?r%aetllmglnda DE | Hedef
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | iizasyon | NV Medya |iiesik pLC I Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
11.17  Meni 20: Uygulama menusi 2
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL | RFC-A oL | RFC-A
20.021 Uygulama Menlisl 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 21 RW Num
20.022 Uygulama Menlsi 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 22 RW Num
20.023 | Uygulama Meniisii 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 23 RW | Num
20.024 | Uygulama Menlisli 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 24 RW Num
20.025 Uygulama Menisi 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 25 RW Num
_ -2147483648 - 2147483647 0
20.026 | Uygulama Menisii 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 26 RW | Num
20.027 Uygulama Mentisii 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 27 RW Num
20.028 Uygulama Menisi 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 28 RW Num
20.029 | Uygulama Menisii 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 29 RW [ Num
20.030 Uygulama Meniisii 2 Okuma Yazma Uzun Tamsayi 30 RW Num
RW Okunap|!|r/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Me.t”.‘ Bin | ikili parametre Fl F|It're.
Yazilabilir dizisi edilmis
np | Varsaytlanbir | o | oovalanmamis | PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimi | us | Kulanier| pg | Glckapatidiginda | ne | o e
deger yok kaydi kaydetme
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Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy en|  Temel Motoru | o iizasyon | NV Medya | iniesik PLC RN Ariza Teshis | UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
11.18 Menu 21: Ikinci motor parametreleri
Aralik ($) Varsayilan (=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
21.001 M2 Maksimum Hiz 0,00 - 550,00 Hz 50Hz: 50,00 Hz, 60Hz: 60,00 Hz RW | Num us
21.002 | M2 Minimum Hiz 0,00 - Pr21.001 Hz 0,00 Hz RW | Num us
21.003 | M2 Referans Segici A1.A2 (F(’)/ihA(l)P:lz(;)’(sA)z;&ézr)éE ’(%)SEt @), A1.A2 (0) RW | Txt us
21.004 | M2 Hizlanma Orani 1 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 5,0 sn./Maksimum Frekans RW [ Num us
21.005 | M2 Yavaglama Hizi 1 0,0 - 32000,0 sn./Maksimum Frekans 10,0 sn./Maksimum Frekans RW | Num us
. 50Hz: 50,00 Hz
21.006 | M2 Motor Nominal Frekansi 0,00 - 550,00 Hz 60Hz: 60,00 Hz RW | Num RA us
21.007 | M2 Motor Nominal Akimi 0,00 - Siiriicii Degeri A Maksimum Ag('; 1Y ‘(‘)gga"wa Dederi | rw | Num RA us
50 Hz: 50 Hz:
21.008 | M2 Motor Nominal Hizi 0,0 - 33000,0 dev./dk. 1500,0 dev./dk. 1450,0dev/dk. L gy | Nym us
60 Hz: 60 Hz
1800,0 dev./dk. 1750,0 dev./dk.
110 V siirlicti: 230 V
200 V suriicu: 230 V
21.009 | M2 Motor Nominal Gerilimi 0-765V 400 V siriict 50Hz: 400 V RW | Num RA us
400 V suriict 60Hz: 460 V
575V slricl: 575 V
21.010 | M2 Motor Nominal Gu¢ Faktori 0,00 - 1,00 0,85 RW | Num RA us
21.011 | M2 Motor Kutup Sayisi* Auto (0) - 32 (16) Auto (0) RW | Num us
21.012 | M2 Statér Direnci 0,0000 - 99,9999 Q 0,0000 Q RW | Num RA us
21.014 | M2 Gegici Endiiktans 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH RW | Num RA us
21.015 | Motor 2 Aktif Off (0) veya On (1) RO | Bit [ND|NC |[PT
21.016 | M2 Motor Termal Zaman Sabiti 1 1-3000 sn. 179 sn. 179 sn. RW | Num us
21.017 | M2 Frekans Kontrolori Oransal Kazanci Kp1 O’OOgn- l2r22,000 0,100 sn./rad RW [ Num us
21.018 | M2 Frekans Kontrolér integral Kazanci Ki1 0,00 - 655,35 sn.?/rad 0,10 sn.?rad RW [ Num us
M2 Frekans Kontrol6rii Diferansiyel Geri Besleme 0,00000 -
21.019 Kazanci Kd1 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad RW | Num us
21.022 | M2 Akim Kontrolérii Kp Kazanci 0,00 - 4000,00 20,00 RW | Num us
21.023 | M2 Akim Kontroldri Ki Kazanci 0,000 - 600,000 40,000 RW | Num us
21.024 | M2 Statdr Enduktans 0,00 - 5000,00 mH 0,00 mH RW | Num RA us
21.025 | M2 Doyma Kirilma Noktasi 1 %0,0 - % 100,0 % 50,0 RW | Num us
21.026 | M2 Doyma Kirilma Noktasi 3 %0,0 - % 100,0 % 75,0 RW [ Num us
21.027 | M2 Motor Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT % % 165,0** % 175,0%** RW | Num RA us
21.028 | M2 Rejeneratif Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT % % 165,0** % 175,0*** RW | Num RA us
21.029 | M2 Simetrik Akim Limiti 0,0 - VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT % % 165,0* % 175,0** RW | Num RA us
21.033 | M2 Duslik Frekans Termal Koruma Modu 0-1 0 RW | Num us
21.041 M2 Doyma Kirilma Noktasi 2 %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW [ Num us
21.042 M2 Doyma Kirilma Noktasi 4 %0,0 - % 100,0 % 0,0 RW [ Num us
* Bu parametre seri iletisim Uzerinden okunursa, kutup ¢iftlerini gosterir.
** GOvde boyu 9 igin varsayilan deger % 141,9'dur
*** Govde boyu 9 icin varsayilan deder % 150,0’dir
RwW Okunapmr/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt M.e.t”.‘ Bin | Ikili parametre Fl F|It're'
Yazilabilir dizisi edilmis
ND Val:sayllan bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us Kullanici PS Glickapatildiginda DE | Hedef
deger yok kaydi kaydetme
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%‘fé‘ﬁg’r‘r Uriin bilgileri| 1o N kElriﬁrrlr:(u Baslarken par;fnrgﬁ'eler ggfgt‘l’rﬁa Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
11.19  Meni 22: Ek Menu 0 kurulumu
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL ‘ RFC-A oL RFC-A
22.011 Parametre 00.011 Kurulumu 0,000 - 30,999 6,004 RW Num PT | US
22.012 Parametre 00.012 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT | US
22.013 Parametre 00.013 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
22.014 Parametre 00.014 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
22.015 Parametre 00.015 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,005 RW Num PT us
22.016 Parametre 00.016 Kurulumu 0,000 - 30,999 7,007 RW Num PT us
22.017 | Parametre 00.017 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,010 RW | Num PT | US
22.018 | Parametre 00.018 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,021 RW | Num PT | US
22.019 | Parametre 00.019 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,022 RW | Num PT | US
22.020 | Parametre 00.020 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,023 RW | Num PT | US
22.021 | Parametre 00.021 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,024 RW | Num PT | US
22.022 | Parametre 00.022 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,019 RW | Num PT | US
22.023 Parametre 00.023 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,018 RW Num PT us
22.024 Parametre 00.024 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,021 RW Num PT us
22.025 Parametre 00.025 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,030 RW Num PT us
22.026 Parametre 00.026 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
22.027 Parametre 00.027 Kurulumu 0,000 - 30,999 1,051 RW Num PT us
22.028 Parametre 00.028 Kurulumu 0,000 - 30,999 2,004 RW Num PT us
22.029 | Parametre 00.029 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 2,002 RW | Num PT | US
22.030 | Parametre 00.030 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,042 RW | Num PT | US
22.031 | Parametre 00.031 Kurulumu 0,000 - 30,999 6,001 RW | Num PT | US
22.032 | Parametre 00.032 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,013 RW | Num PT | US
22.033 | Parametre 00.033 Kurulumu 0,000 - 30,999 6,009 RW | Num PT | US
22.034 | Parametre 00.034 Kurulumu 0,000 - 30,999 8,035 RW | Num PT | US
22.035 Parametre 00.035 Kurulumu 0,000 - 30,999 8,091 RW Num PT us
22.036 Parametre 00.036 Kurulumu 0,000 - 30,999 7,055 RW Num PT | US
22.037 Parametre 00.037 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,018 RW Num PT | US
22.038 Parametre 00.038 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,012 RW Num PT us
22.039 Parametre 00.039 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,006 RW Num PT us
22.040 Parametre 00.040 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,011 RW Num PT us
22.041 | Parametre 00.041 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,014 RW | Num PT | US
22.042 | Parametre 00.042 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,015 RW | Num PT | US
22.043 | Parametre 00.043 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,025 RW | Num PT | US
22.044 | Parametre 00.044 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,023 RW | Num PT | US
22.045 | Parametre 00.045 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,020 RW | Num PT | US
22.046 | Parametre 00.046 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,042 RW | Num PT | US
22.047 Parametre 00.047 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,043 RW Num PT | US
22.048 Parametre 00.048 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,044 RW Num PT | US
22.049 Parametre 00.049 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,045 RW Num PT | US
22.050 Parametre 00.050 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,046 RW Num PT us
22.051 Parametre 00.051 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,047 RW Num PT us
22.052 Parametre 00.052 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
22.053 | Parametre 00.053 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW | Num PT | US
22.054 | Parametre 00.054 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,051 RW | Num PT | US
22.055 | Parametre 00.055 Kurulumu 0,000 - 30,999 12,041 RW | Num PT | US
22.056 | Parametre 00.056 Kurulumu 0,000 - 30,999 10,020 RW | Num PT | US
22.057 | Parametre 00.057 Kurulumu 0,000 - 30,999 10,021 RW | Num PT | US
22.058 | Parametre 00.058 Kurulumu 0,000 - 30,999 10,022 RW | Num PT | US
22.059 | Parametre 00.059 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,047 RW | Num PT | US
22.060 Parametre 00.060 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,048 RW Num PT | US
22.061 Parametre 00.061 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT | US
22.062 Parametre 00.062 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT | US
22.063 Parametre 00.063 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT us
22.064 Parametre 00.064 Kurulumu 0,000 - 30,999 02,039 RW Num PT us
22.065 Parametre 00.065 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 3,010 RW Num PT us
22.066 | Parametre 00.066 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 3,011 RW | Num PT | US
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%‘fl‘g’;fl’;'r'r Uriin bilgileri| Mo an kE'riﬁ::‘u Baslarken par;fnzﬁ'eler cgfgfr’n‘ja Optimizasyon NVK"gﬁf’ya Tumlesik PLC Ariza Teshis | UL Listesi
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A oL RFC-A
22.067 | Parametre 00.067 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 3,079 RwW Num PT | US
22.068 | Parametre 00.068 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 0,000 RwW Num PT | US
22.069 | Parametre 00.069 Kurulumu 0,000 - 30,999 5,040 RwW Num PT | US
22.070 | Parametre 00.070 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,001 RW | Num PT | US
22.071 Parametre 00.071 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,010 RW | Num PT | US
22.072 | Parametre 00.072 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,011 RW | Num PT | US
22.073 Parametre 00.073 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,006 RW Num PT us
22.074 Parametre 00.074 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,013 RW Num PT us
22.075 Parametre 00.075 Kurulumu 0,000 - 30,999 14,014 RW Num PT us
22.076 Parametre 00.076 Kurulumu 0,000 - 30,999 10,037 RW Num PT us
22.077 Parametre 00.077 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,032 RW Num PT us
22.078 Parametre 00.078 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,029 RW Num PT us
22.079 | Parametre 00.079 Kurulumu 0,000 - 30,999 11,031 RW Num PT | US
22.080 Parametre 00.080 Kurulumu 0,000 - 30,999 0,000 RW Num PT | US
RwW 8:;?:;?::?/ RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z’:;t: Bin | ikili parametre Fl Zg};:]@
ND Z:ése?y;)(?; bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us E:J/I;mm PS E;;/%i?&f”dlgmda DE | Hedef
11.20 Menii 24: Opsiyon Modiilii Uygulamasi
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Guvenlik

ivenlik iy o pigileri| Mekanik | Elekirk g en|  Temel Motoru | o iizasyon| NV Medya | imiesikpLg|  Ner UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

12  Anza Teshis 12.2  Hata géstergeleri

Her turlu hata durumunda suriict ¢ikisi devre disi birakilir bdylece
suriicu motoru kontrol etmeye son verir. Hata meydana geldiginde motor
galisiyorsa, motor durmak Uzere serbest durusa gegecektir.

Sdrlcudeki tus takimi ekrani, stricinin durumu hakkinda cesitli bilgiler
verir. Tus takimi ekrani, asagidaki kategorilerde bilgi saglar:

* Hata gostergeleri
» Alarm gostergeleri
*  Durum gostergeleri

Bir hata durumunda, ekran bir hatanin meydana geldigini gosterirken tus
takimi da hata dizisini gorintller. Bazi hatalarda, meydana gelen hata
hakkinda daha fazla bilgi vermek lizere alt hata numaralari bulunur.
Hata, alt hata numarasina sahipse, alt hata numarasi hata dizisi ile

Kullanicilar siricu arizalandiginda onarmaya calismamali birlikte déniisiimlii olarak yanip séner.
veya bu bdlimde agiklanan ariza teshis ¢zellikleri diginda
& farkli ariza teshis yontemlerine bagvurmamalidir. Surlcl ekranindaki hata gostergesine bagh olarak, hatalar alfabetik
Siriict arizali ise, onariimak tizere yetkili Control sirayla Tablo 12-2'de listelenmistir. Alternatif olarak, Pr 10.001
Techniques dagitimcisina génderilmelidir. ‘Sirlic Sorunsuz’ parametresinde iletisim protokolleri kullanilarak
surticti durumu okunabilir. En son meydana gelen hata, bir hata
121 Durum modlari (Tu§ Takimi ve LED numarasi veren Pr 10.020 parametresinde okunabilir. Donanim
durumu) hatalarinin (HFO1 - HF23) hata numaralari olmadigi unutulmamalidir
(alt hata numaralar olan HF08, HF 11, HF12 ve HF 18 haricinde).
Sekil 12-1 Tus takimi durum modlan Belirli bir hatayi tanimlamak i¢in hata numarasi Tablo 12-2'den kontrol
edilmelidir.
Ornek
1. Hata kod 2, seri iletisim tzerinden Pr 10.020 parametresinden
okunur.

2. Tablo 12-3'Un kontrol edilmesi sonrasinda Hata 2'nin bir
‘Asiri Gerilim’ hatasi oldugu gordlir.

Iletisim No. m Tus takimi
kodu ekrani
—

2 ov
=

3. Tablo 12-2'de OV (Asin Gerilim) degerini kontrol edin.
4. Teshis bolimunde anlatilan kontroller gercgeklestirilir.

1 Siricd Sorunsuz durumu
2 Hata durumu
3 Alarm durumu
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Tumlegik PLC| Mleri UL Listesi
parametreler

Guvenlik Uriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Ontimizasyon NV Medya
Bilgileri 9 kurulum kurulumu s parametreler| calistirma P 4 Karti
12.3 Hata tanimlama / hata kaynagi

Bazi hatalar sadece bir hata dizisi icerirken bazilarinda meydana gelen
hata hakkinda kullaniciya daha fazla bilgi verilen alt hata numarasi
iceren hata dizisi bulunur.

Hata, bir kontrol sistemi veya bir gli¢ sistemi tarafindan olusturulabilir.
Tablo 12-1'de listelenen hatalara iligkin alt hata numarasi ‘xxyzz’
bigiminde olup, hata kaynagini belirtmek tzere kullanilir.

Tablo 12-1 xxyzz alt hata numarasi ile iligkili hatalar
ov PH.Lo
PSU Ol.Sn
Oht.l tH.Fb
Oht.P P.dAt
Oh.dc

xx basamaklari, kontrol sistemi tarafindan olusturulan bir hata igin 00
olarak gosterilir. Strliciide meydana gelen hata gug sistemi tarafindan
olusturulmussa, xx basamaklarinda yer alan sifirlar yerini 01 degerine

birakir.

Kontrol sistemi tarafindan olusturulan bir hatada (xx basamagi sifir),
y basamagi her hata igin ilgili durumun agiklandig kisimdir. llgili bir
durumu olmadigi takdirde, y basamaginin degeri sifir olur.

zz basamaklari, hatanin sebebini agiklar ve her hata agiklamasinda

tanimlanir.

Sekil 12-2 Alt hata numarasi anahtari

X X|y|z z

e

A

00 - Kontrol modiilii tarafindan olusturulur

01 - Giig¢ modiilii tarafindan olusturulur

0 Uzeri - Hatanin yerini tamimlar

00
01

07

- Hata sebebi
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12.4 Hatalar, Alt hata numaralari
Tablo 12-2 Hata gostergeleri
Hata Teshis

{

NV Medya Karti Yazma hatasi

185

C.b

y
178

C.cPr

188

C.d.E

179

C.dAt

183

C.Err

182

C.Ful

184

C.Acc hatasi, NV Medya Karti'na siriicinin erigemedigini belirtir. Karta veri transferi gergeklestirilirken hata meydana
gelirse, yazdiriimakta olan dosya bozulabilir. Suriicuye veri transferi gergeklestirilirken hata meydana gelirse, veri transferi
tamamlanamayabilir. Bir parametre dosyasi surticliye transfer edilir ve transfer sirasinda bu hata meydana gelirse,

kalici bellege parametreler kaydedilmez bdylece orijinal parametreler sirliclyl kapatip tekrar agarak yeniden yiiklenebilir.

Onerilen iglemler:

NV Medya Karti'nin takiimis/dogru sekilde yerlestirilmis oldugundan emin olun

NV Medya Karti'ni degistirin

Bir opsiyon modiilii tarafindan erisim saglanmakta oldugundan NV Medya Karti'na erisim saglanamiyor

C.by hatasi, NV Medya Karti'nda bulunan bir dosyaya erisim saglanmak istendigini ancak NV Medya Karti'na hali hazirda

bir Opsiyon Modiilu tarafindan erisim saglanmakta oldugunu belirtir. Veri transferi gergeklestirilemez.
Onerilen iglemler:

Opsiyon modulinin NV Medya Karti'na erigsimini tamamlamasini bekleyin ve sonra gerekli iglevi yeniden deneyin.
NV Medya Karti dosyasi/verileri suriucudekilerden farkli

NV Medya Karti ve suriictdeki bir dosya tzerinde kiyaslama iglemi gerceklestirildiginde, NV Medya Karti'ndaki
parametreler strtictidekilerden farkl ise C.cPr hatasi meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Pr 00 parametresini 0'a ayarlayin ve hatayi sifirlayin

NV Medya Karti'ndaki dogru veri blogunun kiyaslama islemi igin kullanildigindan emin olun.

NV Medya Karti veri konumunda veriler mevcut

C.d.E hatasli, NV Medya Karti'nda iginde veri bulunan bir veri bloguna veri kaydi gergeklestirimeye galisildigini belirtir.
Onerilen iglemler:

»  Veri konumundaki verileri silin.
Verileri, alternatif bir veri konumuna yazdirin.

NV Medya Karti'nda veri yok

C.dAt hatasi, NV Medya Karti'nda bulunmayan bir dosya veya bloga erisim saglanmaya calisildigini belirtir.
Veri transferi gerceklestirilemez.
Onerilen iglemler:

Veri dosya numarasinin dogru oldugundan emin olun.
NV Medya Karti veri yapisi hatasi

C.Err hatasi, NV Medya Karti'na erisime calisildigini ancak kartin veri yapisinda bir hata tespit edildigini belirtir.

Hata durumunun sifirlanmasi, yanlis veri yapisinin surticu tarafindan silinmesine ve dogrusunun olusturulmasina neden
olur. Bir SD kartta, bu hata mevcutsa kayip klasorler olusturulur ve baslik dosyasi eksik ise baslik dosyasi olusturulur.
Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
1 Gerekli klasor ve dosya yapisi mevcut degil
2 000.DAT dosyasi bozulmus
3 <MCDF\> klasoériindeki iki veya daha fazla dosyada ayni tanimlama numarasi bulunuyor

Onerilen iglemler:
*  Tdm veri blogunu silin ve islemi yeniden tekrarlayin.
Kartin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olun.
NV Medya Karti'ni degistirin.

NV Medya Karti dolu

C.Ful hatasi, NV Medya Karti'nda bir veri blogu olusturulmaya calisildigini ancak kart Gizerinde yeterli alan olmadigini
belirtir. Veri transferi gergeklestirilemez.

Onerilen iglemler:

Alan yaratmak icin bir veri blogu veya NV Medya Karti'nin timuna silin.
Farkl bir NV Medya Karti kullanin.

.
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NV Medya Karti hatasi; kurulu opsiyon modiilii, kaynak siriiciiyle hedef siiriicii arasinda farklilik gosteriyor

180

C.OPt hatasi, parametre verilerinin NV Medya Karti'ndan suricliye transfer edilmekte oldugunu ancak opsiyon moduli
kategorisinin kaynak surucuyle hedef surlculer arasinda farkhlik gosterdigini belirtir. Bu hata, veri transferini durdurmaz
ancak farkli opsiyon modulu verilerinin varsayilan degerlere ayarlanacagini, karttaki degerlere ayarlanmayacagi
konusunda uyari yapar. Bu hata, kart Gizerindeki veri blodu ile suriici arasinda bir karsilastirma yapildiginda ve kurulu
opsiyon modull kaynak ve hedefte farkli oldugunda meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Dogru opsiyon moduliinin kurulu oldugundan emin olun.
Kurulu opsiyon modulu parametrelerin varsayilan degerlerde olacagdini kabul etmek igin kirmizi sifirlama digmesine
basin.

Bu hata, Pr 00 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve suruclyu sifirlayarak giderilebilir.

.

C.Pr

NV Medya Karti veri bloklari suriici turevi ile uyumlu degil

175

C.Pr hatasi, Siirticti Ttirevi (11.028) veya Uriin Tipi (11.063) kaynak ve hedef siiriiciiler arasinda farkli ise, acilig esnasinda
veya karta erigim saglandiginda meydana gelir. Bu hata sifirlanabilir ve surlicu ve kart arasinda her iki ydnde de veriler
transfer edilebilir.

Alt hata Sebep
Sdriici Tirevi (11.028) kaynak ve hedef siirticllerde farkli. Bu hata agilis esnasinda veya SD karta
1 erisim saglandiginda meydana gelir. Bu hata sifirlanabilir ve surlci ve kart arasinda her iki yonde de
veriler transfer edilebilir.
Urtin Tipi (11.063) kaynakta ve hedef siiriiciilerde farkli veya dosya bozulmus veya uyumlu degil.
2 Bu hata agilis esnasinda veya SD karta erisim saglandiginda meydana gelir. Bu hata sifirlanabilir ancak
suricu ve kart arasinda her iki yonde de veriler transfer edilemez.

Onerilen iglemler:

Farkl bir NV Medya Karti kullanin.
Bu hata, Pr 00 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve suruclyu sifirlayarak giderilebilir.
Eger alt hata 2 durumu meydana gelirse, kaynak ve hedef suriicu arasinda uyumlu bir dosya segin.

C.rdo

NV Medya Karti, Salt Okunur bit setine sahip

181

C.rdo hatasi, salt okunur NV Medya Karti'ni degistirmeye yonelik bir tesebbuste bulunuldugunu veya salt okunur bir veri

blogu oldugunu belirtir. Salt okunur bayragi ayarlanmissa, NV Medya Karti salt okunurdur.
Onerilen iglemler:

Salt okunur bayragi, Pr 00 parametresini 9777 olarak ayarlayarak ve surtclyu sifirlayarak giderebilir.
Bu, NV Medya Karti'ndaki tim veri bloklari igin salt okunur bayragi kaldirir.

C.rtg

186

C.SL

174

C.tyP

187

NV Medya Karti hatasi; kaynak ve hedef siriiciilerin gerilim ve/veya akim degeri birbirinden farkh

C.rtg hatasi, parametre verilerinin NV Medya Karti'ndan sirlcuye transfer edilmekte oldugunu ancak kaynak ve hedef
sUriicller arasinda akim ve/veya gerilim degerlerinin farkl oldugunu belirtir. Bu hata, NV Medya Karti ve sirlcideki veri
blogu arasinda bir kiyaslama (8yyy olarak ayarlanan Pr mm.000 parametresi kullanilarak) yapildiginda da meydana gelir.
C.rtg hatasi, veri transferini durdurmaz ancak RA'ya atfedilen dedere 6zgl parametrelerin hedef siriicliye transfer
edilemeyecegine dair bir uyaridir.

Onerilen iglemler:

» Hatayi ortadan kaldirmak igin siirlictyi sifirlayin.

Siirtict degerine bagiml parametrelerin dogru bir sekilde transfer edildiginden emin olun.
Bu hata, Pr 00 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve surticliyl sifirlayarak giderilebilir.

NV Medya Karti hatasi; Opsiyon modiilii dosya transferi gergeklestirilemedi

.

C.SL hatasi, opsiyon modiliiniin dogru yanit verememesinden dolayi bir modiile opsiyon modiili dosyasi transferi veya bir
modiilden opsiyon modulu dosyasi transferi gergeklestirilemezse meydana gelir. Bu durum olusursa, opsiyon moduli yuva
numarasini belirten alt hata numarasi ile birlikte bu hata meydana gelir.

NV Medya Karti parametre seti gegerli siiriicii modu ile uyumlu degil

C.tyP hatasi, kiyaslama esnasinda NV Medya Karti veri blogundaki stirlicii modu, gegerli stirlicii modundan farkli oldugu
tespit edilirse meydana gelir. Bu hata, veri blogundaki isletim modu hedef suricu igin izin verilen igletim modlari araliginin
disinda ise NV Medya Karti'ndan striicliye parametre transferi yapilmaya calisildiginda da meydana gelir.

Onerilen iglemler:

.

Hedef siruciiniin, parametre dosyasindaki siriicl igletim modunu desteklediginden emin olun.
Pr 00 parametresindeki degeri silin ve siriclyd sifirlayin.
Hedef siiriict isletim modunun kaynak parametre dosyasi isletim moduyla ayni olmasini saglayin.
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Hata Teshis
Analog giris 1 akim kaybi
cL.A1 hatasi, Analog giris 1'deki (Terminal 2) akim modunda bir akim kaybinin tespit edildigini belirtir.
Akim 3 mA'nin altina dustigu takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit edilir.
Onerilen iglemler:
28

.

Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

Kontrol kablo baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.
Analog Giris 1 Modu'nu (07.007) kontrol edin.

Akim sinyalinin mevcut ve 3 mA'dan bulyik oldugundan emin olun.

.

CL.bt

Kontrol Kelimesinden (06.042) baslatilan hata

35

CL.bt hatasi, kontrol kelimesi (Pr 06.043 = Agik) etkinlestirildiginde Pr 06.042 parametresindeki kontrol kelimesinde bit
12'nin ayarlanmasiyla meydana gelir.

Onerilen iglemler:

.

Pr 06.042 parametresini degerini kontrol edin.

Kontrol Kelimesi Etkin (Pr 06.043) parametresindeki kontrol kelimesini devre disi birakin.
Kontrol kelimesi Bit 12'nin bire ayarlanmasi, suriiciide Kontrol Kelimesi hatasinin meydana gelmesine sebep olur.
Kontrol kelimesi etkinlestirildiginde, sadece bit 12'nin sifira ayarlanmasiyla hata giderilebilir.

Cur.c

Akim kalibrasyonu arahgi

231

Akim kalibrasyonu araligi hatasi.
Onerilen iglemler:

Donanim hatasi mevcut; strlicinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Akim geri besleme ofset hatasi

225

Cur.O hatasi, akim ofsetinin azaltiimak igin gok biiylk oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:

Siricul etkin degilken ¢ikis fazlarinda akim akis olasiliginin bulunmadigindan emin olun.
Donanim hatasi mevcut; striicinin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Siiriicii parametreleri degistiriliyor

97

Sirlict parametrelerini degistiren bir kullanici eylemi veya bir sistem dosyasi yazdirma iglemi aktif ve striclyu
etkinlestirme komutu verildi, 6r. Siiriicii Etkin (10.002) = 1.

Sirtict parametrelerini degistiren kullanici eylemi, varsayilanlari yiiklemekte, siricii modunu degistirmekte veya bir NV
hafiza kartindan surucuye veri transferi gergeklestirmektedir. Bu hataya sebep olan dosya sistemi iglemleri,

transfer esnasinda suricu etkinlestirildiginde surticliye bir parametre veya makro dosya yazildiginda baslatilir. Strici aktif
haldeyken bu islemlerin hicbirinin baslatilamayacag boylece islem baglatilip sirici etkinlestirildiginde bir hata meydana
geleceg@i unutulmamaldir.

Onerilen iglemler:

Asagidakilerden biri yapilirken siriciniin etkin olmadigindan emin olun:
Varsayilan degerler ylklenirken.
Siriict modu degistirilirken.
NV Medya Karti'ndan veri transfer edilirken.

dcct referansi sadece Eoy 5 ve uzeri igin aralik disinda

110

Bu alt hata numarasi DCCT’nin hataya sebep oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.
Tiirev dosyasi hatasi

246

Alt hatalar igeren tiirev dosyasi hatasi:

Alt hata Sebep Aciklamalar
1 Tiirev dosyas! kayip veya gegersiz SUrUcU aglldlglndg [neydana gelir. Kf)ntrol paneli donanimi
ile eslesen gecerli tirev dosyasini yikler.
2 Turev dosyasi kontrol paneli donanimiile | Surtict agildiginda meydana gelir. Kontrol paneli donanimi
uyusmuyor ile eslesen gecerli tiirev dosyasini yikler.
3 Turev dosyasi, farkh bir tirev numarasina | Surlcu agildiginda veya dosya programlandiginda
sahip dosya i¢in degistiriimis. meydana gelir. Dosya gorevleri galismaz.

Onerilen iglemler:

Sirtcinun tedarikgisi ile irtibata gegin.
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Bilgileri Urtin bilgileri kurulum kurulumu Baslarken parametreler| calistirma Optimizasyon Karti Tamlesik PLC parametrelerm
Hata Teshis
Turev Urin gorinti hatasi
dEr.I hatasi, tiirev Grtin goéruntusiinde bir hata tespit edildigini belirtir. Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan
tanimlanabilir.
Alt hata Sebep Aciklamalar
1 Sifira bélme.
2 Tanimlanmamis hata.
3 Mevcut olmayan parametre ile hizli parametre erigimi ayarlama
tesebbusu.
4 Mevcut olmayan parametreye erisim tesebbusu.
5 Salt okunur parametreye yazma tesebbust.
6 Araligin disinda yazma tesebbisu.
7 Salt yazilir parametreden okuma tesebbusu.
CRC'nin dogru olmamasi veya goriintiiniin 6 bayttan az veya Suruci galistinldiginda veya gorunti
30 goruntl baslik suriimdndn 5'in altinda olmasi nedeniyle gérintli | programlandiginda meydana gelir.
basarisiz oldu. Goruntl gorevleri galismaz.
Goruntd, yigin ve kime olusturmak igin surtict tarafindan L .
31 saglanacak daha fazla RAM'a ihtiya¢ duyar. 30'daki agiklama ile ayni.
32 Gorur}tu, mak%lmum I.er? verilenden daha fazla bir OS 30'daki agiklama ile ayni.
fonksiyonu g¢agrisina ihtiyag duyuyor.
248 33 | Gérintiideki ID kodu gegerli degil. 30'daki agiklama ile ayni.
34 Tutgv.g.orllmtusu, farkl bir tirev numarasina sahip goérinti igin 30'daki agiklama ile ayni.
degistirilmis.
40 Zamanl gérev belirlenen sure dahilinde tamamlanmamis ve Zamanli gérevde kodu azaltin veya tekrarlama
durdurulmus. hizini kapatin.
41 Tanlmlanma.ml.§ bir fopk3|yon ¢agrilmis; or., ana sistem vektor 40'daki agiklama ile ayn!.
tablosundaki bir fonksiyon atanmamis.
51 Ana meni 6zellestirme tablosu CRC kontroll basarisiz. 30'daki agiklama ile ayni.
52 Ozellestirilebilir menii tablosu CRC kontrolii basarisiz. 30'daki agiklama ile ayni.
Sdrlcu cahstinldiginda veya gorintu
programlandiginda ve tablo degistirildiginde
53 Ozellestirilebilir menti tablosu degistirildi. meydana gelir. Tlrev menisu igin varsayilanlar
yuklenir ve siricu parametreleri kaydedilinceye
kadar hata meydana gelmeye devam eder.
61 Y.uya 1 .elkuruIL.J o!an opsiyon moddiliine turev gériintusd ile 30'daki agiklama ile ayni.
birlikte izin verilmiyor.
80 Gorlntl, kontrol paneli ile uyumlu degil. Gorintl kodundan baglatildi.
81 Goruntd, kontrol paneli seri numarasi ile uyumlu degil. 80’deki agiklama ile ayni.
Onerilen iglemler:
»  Suruclnin tedarikgisi ile irtibata gegin.
“ iki veya daha fazla sayida parametre, ayni hedef parametreye yaziyor
dESt hatasi, siriiclideki iki veya daha fazla fonksiyonun hedef parametrelerinin (Mendler 7, 8, 9, 12 veya 14)
ayni parametreye yazdigini belirtir.
199 Onerilen iglemler:
*  Pr 00 parametresini ‘dest’ (Hedef) veya 12001 olarak ayarlayin ve parametre yazma uyusmazliklari igin tim
menlerdeki gorulebilir tim parametreleri kontrol edin.
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232

31
6

173

Hata Teshis
Siiriicii yapilandirma

“ Varsayilan parametreler yiiklenmis

FANn.F Fan arizasi

Fi.Ch Dosya degisti

Donanim ID'si (Kimligi), kullanici ID'si (Kimligi) ile uyusmuyor.

Alt hata Sebep
1 Donanim ID’si (Kimligi) kullanici yazilim ID’si (kimligi) ile uyusmuyor (sadece boy 5 uzeri).
2 Gegersiz donanim ID’si (Kimligi).
3 Donanim ID'si (Kimligi) kullanici yazihm ID’si (kimligi) ile uyusmuyor (Boy 1-4).

Onerilen iglemler:
« Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

EEF hatasi, varsayilan parametrelerin yiklenmis oldugunu belirtir. Hatanin gergek sebebi alt hata numarasindan
tanimlanabilir.

Alt hata Sebep

1 Dahili parametre veri tabani stiriGm numarasinin en dnemli rakami degismis.

2 Dahili kalici bellege kaydedilen parametre verilerine uygulanan CRC'ler, gegerli bir parametre setinin
yuklenemeyecegini belirtir.

3 Dahili kalici bellekten geri yiiklenen siriici modu, Grln igin belirlenen izin verilebilir araligin diginda
veya tlrev goruntisu onceki stricti moduna izin vermiyor.

4 Sdirici tirev goériintisu degismis.

5 Gug kati donanimi degismis.

6 Rezerve.

7 Rezerve.

8 Kontrol paneli donanimi degismis.

9 EEPROM'un parametre bulunmayan alaninda saglama toplami basarisiz.

Sdricu, kalic bellekte kullanici tarafindan kaydedilen parametreler igin iki banka ve glg kapatildiginda kaydedilen
parametreler igin iki banka tutar. Son bankanin hangisi olduguna bakilmaksizin kaydedilen parametre seti bozulmugsa U.S
veya Pd.S hatasi Uretilir. Bu hatalardan herhangi biri meydana gelirse basarili sekilde kaydedilen en son parametre
kullanihr. Kullanici tarafindan istendiginde parametrelerin kaydedilmesi biraz zaman alir ve eder bu slre zarfinda suriiclide
gu¢ olmazsa kalici bellekteki verinin bozulma olasiligi vardir.

Kullanici tarafindan kaydedilen parametre bankalarinin ikisi birden veya gli¢ kapatildiginda kaydedilen parametre
bankalarinin ikisi birden bozulmusa veya yukarida verilen tablodaki durumlardan bir tanesi olusmussa EEF.xxx hatasi
uretilir. Bu hata olusursa daha énce kaydedilen verinin kullaniimasi mimkun olmayacak ve surticlye varsayilan
parametreler yliklenecektir. Bu hata sadece, 00 parametresinin (mm.000) 10, 11,1233 veya 1244 olarak ayarlanirsa veya
Varsayilanlari Yikleme (11.043) parametresi sifir harici bir degere ayarlandigi takdirde sifirlanabilir.

Onerilen iglemler:

»  Surtcliniln varsayilan ayarlarini ylkleyin ve sifirlama islemi gerceklestirin.
»  Surtcl gug kaynagini gtkarmadan 6nce kaydetme islemini gergeklestirmek icin yeterli stre birakin.
« Hata devam ederse surucuyu tedarikcisine geri génderin.

Bir Harici hata baslatildi

Bir Et hatasi meydana geldi. Hatanin sebebi, hata dizisinden sonra gériintiilenen alt hata numarasindan tanimlanabilir.
Asagidaki tabloya bakin. Bir harici hata, Pr 10.038 parametresine 6 degerinin yazilmasiyla da meydana gelebilir.

Alt hata Sebep
3 Harici Hata (10.032) = 1

Onerilen iglemler:

¢ Pr10.032 parametresinin degerini kontrol edin.

*  Pr 00 parametresinde ‘dest’ (Hedef) 6desini segin (veya 12001 dederini girin) ve Pr 10.032 parametresini kontrol eden
parametreyi kontrol edin.

*  Pr10.032 veya Pr 10.038 (= 6) parametresinin seri iletisim tarafindan kontrol edilmediginden emin olun.

Hata baslatildiktan sonra 10 saniye boyunca sifirlanamaz.
Onerilen iglemler:

»  Fanin takili oldugundan ve dogru baglandigindan emin olun.
* Fanin tikali olmadigindan emin olun.
» Fani degistirmek igin siirlictiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

247

Onerilen iglemler:

»  Surtclyu yeniden baglatin.
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Hata Teshis
Bellenim uyumsuzlugu

Fl.In uyumsuz hatasi, kullanici belleniminin gti¢ bellenimi ile uyumsuz oldugunu belirtir.
237 Onerilen iglemler:
Connect kullanan Commander C200/C300 igin slrlcu belleniminin son strimi ile siirliciyl yeniden programlayin.

HFO01 Veri isleme hatasi: CPU donanim arizasi

HFO01 hatasi, bir CPU adres hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, stricideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:

+ Donanim hatasi mevcut; strlictiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF02 Veri isleme hatasi: CPU bellek yonetimi arizasi

HFO02 hatasi, bir DMAC adres hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, surticideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

+ Donanim hatasi mevcut; strlictiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF03 Veri isleme hatasi: CF’U, bir bara arizasi tespit etti

HFO03 hatasi, bir bara arizasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, stirlictideki PCB kontrolliniin basarisiz oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; surtctinin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF04 Veri isleme hatasi: CI-’U, bir kullanim hatasi oldugunu tespit etti

HFO04 hatasi, bir kullanim hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, stirictideki PCB kontroltnuin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; surlictinin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri igleme hatasi: Denetim birimi arizasi

HFO07 hatasi, bir denetim birimi arizasi olustugunu belirtir. Bu hata, sirlicideki PCB kontrolinin basarisiz oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; structnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF08 Veri igleme hatasi: CPU kesinti arizasi

HFO08 hatasi, bir CPU kesinti arizasi meydana geldigini belirtir. Bu hata, stirlictideki PCB kontrolliniin basarisiz oldugunu
belirtir. Ariza seviyesi, alt hata numarasi ile gosterilir.

Onerilen iglemler:

« Donanim hatasi mevcut; structnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF09 Veri igleme hatasi: EO§ bellek tagmasi

HFO09 hatasi, bos bellek tasmasi meydana geldigini belirtir. Bu hata, siiriictideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:

« Donanim hatasi mevcut; structnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF10 Rezerve
HF11 Veri igleme hatasi: Kalici bellek iletisim hatasi

HF11 hatasi, bir kalici bellek iletisim hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, siirliciideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu belirtir. Ariza seviyesi, alt hata numarasi ile gosterilir.

Alt hata Sebep Onerilen iglem
1 Kalici bellek iletisim hatasi. ppnanlm h?taSI mevcut; slricunin tedarikgisi ile
irtibata gecin.
2 EEPROM boyutu, kullanici bellenimi ile uyumlu | Uyumlu kullanici bellenimi ile strtcuyu yeniden
degil. programlayin.
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Hata Teshis
Veri isleme hatasi: Ana program yigin tasmasi

HF12 hatasi, ana program yigin tasmasinin meydana geldigini belirtir. Y1gin, alt hata numarasi tarafindan tanimlanabilir. Bu
hata, surlcudeki PCB kontroliinlin basarisiz oldugunu belirtir.

Alt hata Sebep
1 Turev arka plan yigin tagsmasi
2 Tdrev zamanli yigin tagsmasi
3 Ana sistem kesintisi yigin tagsmasi
4 Ana sistem arka plan yidin tagsmasi

Onerilen iglemler:
« Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri igleme hatasi: RTOS hatas!

HF16 hatasi bir RTOS hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu hata, surtictideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; surtictiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Rezerve

Veri isleme hatasi: Dahili flash bellek arizall

HF18 hatasi, opsiyon modulii parametre verileri yazilirken dahili flash bellegin arizali oldugunu belirtir. Hatanin sebebi ilgili
alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
1 Flash blokta menu yazilirken programlama hatasi
2 Ayarlama mendilerini igeren flash blogunun silinmesi basarisiz
3 Uygulama mentdilerini igeren flash blogunun silinmesi basarisiz

Onerilen iglemler:
Donanim hatasi mevcut; surtctnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF19 Veri igleme hatasi: Donanim yazilimindaki CRC kontrolu basarisiz

HF19 hatasi, surlcu bellenimindeki CRC kontrolliiniin basarisiz oldugunu belirtir. Striict simdi yeniden baslatma
modundadir ve Connect kullanilarak yeni bir goriintiiniin yiklenmesini bekler. Yeni gérintu yiiklendikten sonra siirlict
normal ¢aligmaya baslar.

Onerilen iglemler:

»  Surtclyu Connect kullanarak en son kontrol ve gu¢ bellenimi ile yeniden programlayin.
+ Donanim hatasi mevcut; strlicinin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF23 Donanim arizasi

Onerilen iglemler:

* Hata meydana geliyorsa, surlicunln tedarikgisiyle irtibata gecin.

It.Ac hatasi, Motor Nominal Akimindan (Pr 05.007) ve Motor Termal Zaman Sabitinden (Pr 04.015) kaynakli motor termal
asir yukinin mevcut oldugunu belirtir. Pr 04.019 parametresi, motor sicakligini maksimum degerin ylzdesi olarak
goruntuler. Surtictde /t.AC hatasi, Pr 04.019 parametresi % 100 olunca meydana gelir.

Onerilen iglemler:

“ Cikis akimi agin yiik zaman agimi (I2t)
20

» Yukin sikismis olmamasini saglayin.

*  Motor uzerindeki yikin degismediginden emin olun.

*  Motor nominal hiz parametresini (Pr 05.008) (sadece RFC-A modu) ayarlayin.
*  Motor nominal akiminin sifir olmadigindan emin olun.
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Hata Teshis
Fren direnci asin yilk zaman asimi (I-zt)

It.br hatasi, fren direnci asiri yik durumunda zaman asimi oldugunu belirtir. Fren Direnci Termal Akiimtilatérii (10.039),
Fren Direnci Nominal Giicli (10.030), Fren Direnci Termal Zaman Sabiti (10.031) ve Fren Direnci Dayanimi (10.061)
kullanilarak hesaplanir. It.br hatasi, Fren Direnci Termal Akiimiilatéri (10.039) % 100'e ulastiginda meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Pr10.030, Pr10.031 ve Pr 10.061 parametrelerine girilen bilgilerin dogru oldugundan emin olun.

» Direng degerini ve gii¢ degerini kontrol edin.

» Harici bir termal koruma cihazi kullaniliyor ve fren direnci yazilimi asiri yiik korumasi gerekmiyorsa, hatay! devre digi
birakmak igin Pr 10.030, Pr 10.031 veya Pr 10.061 parametresini 0'a ayarlayin.

lletisim kesildi / gli¢, kontrol ve dogrultucu modiiller arasinda hatalar tespit edildi

90

236
26
7

219

O.Ld1 Dijital cikis asin ytikli

Bu hata, gug, kontrol veya dogrultucu modull arasinda hig bir iletisim olmadiginda veya asiri iletisim hatalar tespit
edildiginde meydana gelir. Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y |zz
Kontrol sistemi 00 0 |01: Kontrol sistemi ve gli¢ sistemi arasinda iletisim yok.
Kontrol sistemi 00 0 |02: Kontrol sistemi ve gug sistemi arasinda asiri iletisim hatalari.
Gug sistemi 01 1 |00: Dogrultucu moduli tarafindan asiri iletisim hatalari tespit edildi.

Onerilen iglemler:
« Donanim hatasi mevcut; strtctnin tedarikgisi ile irtibata gegin.
Gl¢ paneli yok

Gug ve kontrol panelleri arasinda iletisim mevcut degil.
Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; strlictiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Bu hata, Al Adaptori 24 V kullanici kaynadindan veya dijital gikistan gekilen toplam akimin sinirt astigini belirtir.

Alt hata Sebep
1 Dijital cikistaki veya kontrol terminalindeki 24 V gu¢ kaynagi besleme yuku ¢ok yuksek.
2 Al Adaptéru 24 V yUku gok yuksek.

Onerilen iglemler:

« Dijital gikiglardaki ve 24 \V/’deki toplam yukleri kontrol edin.
*  Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.
*  Cikis kablosunun hasarsiz oldugundan emin olun.

Motor frekansi, asiri frekans esigini asti

Acik gevrim modunda, Rampa Sonrasi Referansi (02.001), Asiri Frekans Egigi (03.008) parametresinde ayarlanan degeri
her iki yonde de asarsa, O.SPd hatasi meydana gelir. RFC-A modunda, Tahmin Edilen Frekans (03.002),

Pr 03.008 parametresindeki Frekans Egigi dederini her iki yonde de asarsa, O.SPd hatasi meydana gelir.

Pr 03.008 parametresi 0,00 olarak ayarlanirsa esik, 1,2 x Pr 01.006 parametresinde ayarlanan degere esit olur.

Onerilen iglemler:

» Frekans asimini azaltmak igin (sadece RFC-A modunda), Frekans Kontrol6rii Oransal Kazang (03.010) parametresini
azaltin.

* Motorda mekanik yUk kontroll yapin.

*  Akim Kontrol6rii Ki Kazanci parametresini (04.014) azaltin.

Kontrol safhasinda asiri isinma

Bu hata, Sogutma Fan kontroli (06.045) = 0 ise, kontrol safhasinda asiri 1Isinma tespit edildigini belirtir.

Bu hata, opsiyon modiliiniin bekleme moduna gegmesine ve Olasi Siiriicii Hasar Durumlari (10.106) bit 1’in
ayarlanmasina neden olur.

Onerilen iglemler:

*  Sogutma Fan Kontrolli (06.045) parametre degerini > 0 olarak ayarlayarak havalandirmayi artirin.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Glvenlk 1y o pilgileri|  Mekanik | Elektrik gy yen|  Temel Motoru | o iizasyon| NV Medya | imiesikpLg|  Ner UL Listesi
Bilgileri kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler
Hata Teshis
DC bara asiri iIsinma

Oh.dc hatasi, termal model yazilimina bagli olarak bir DC bara bileseninde asiri isinma oldugunu belirtir.

Sirici, surucu iginde yer alan DC bara bilesenlerini korumak igin bir termal koruma sistemine sahiptir. Bu, ¢ikis akiminin
ve DC bara dalgalanmasinin etkilerini igerir. Tahmini sicaklik, Pr 07.035 parametresinde hata seviyesinin yiizdesi olarak
gorintulenir. Bu parametre % 100'e ulastiginda bir Oh.dc hatasi meydana gelir. Surlicli, motoru hata vermeden 6nce
durdurmaya calisacaktir. Motor 10 saniye iginde durmazsa, slriici derhal hata durumuna gececektir.

Kaynak XX y zz Aciklama

DC bara termal modeli, hatayi alt hata numarasi 0 ile birlikte

Kontrol sistemi 00 2 00 belirtir.

Onerilen iglemler:

* AC gug kaynagi gerilim dengesini ve seviyelerini kontrol edin.

* DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.

*  GoOrev dongusuni kisaltin.

*  Motor yukunu azaltin.

*  Cikis akimi kararliigini kontrol edin. Kararsiz ise
Motor bilgi plakasi ile birlikte motor haritasi ayarlarini kontrol edin (Pr 05.006, Pr 05.007, Pr 05.008, Pr 05.009,
Pr 05.010, Pr 05.011) — (Tum Modlar)
Kayma kompanzasyonunu devre disi birakin (Pr 05.027 = 0) — (Agik gevrim)
Dinamik V/F igletimini devre digi birakin (Pr 05.013 = 0) - (Acik gevrim)
Sabit yukseltme segimi yapin (Pr 05.014 = Sabit) — (Ac¢ik cevrim)
Yiksek kararllk uzay vektér modulasyonu segimini yapin (Pr 05.019 = 1) — (Acik gevrim)
Yik baglantisini kesin ve dénerek otomatik ayarlama islemini gergeklestirin (Pr 05.012)
Frekans ¢evrimi kazanglarini azaltin (Pr 03.010, Pr 03.011, Pr 03.012) — (RFC-A)

“ermal modele bagli olarak eviricide asiri Isinma

27

Bu hata, bir termal model yazilimina bagl olarak IGBT noktasinda asiri iIsinma tespit edildigini belirtir. Oht.I hatasi,
termal modele bagli is1 145 °C’ye ulastiinda meydana gelir. Hata sifirlama sicakligi 139 °C’dir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol sistemi 00 1 00 E.VI.rICI terrpa] modeli, {Oht.I} hatasini, alt hata numarasi 100 ile
birlikte belirtir
21 Onerilen iglemler:

»  Segili strlict anahtarlama frekansini azaltin.

*  Otomatik Anahtarlama Frekansini Degistirme Devre Digi Birakma (05.035) parametresi Off (Kapali) olarak ayarlanir.
*  Gorev donglsuni kisaltin.

* Hizlanma / yavaslama oranlarini arttirin.

*  Motor yukunu azaltin.

» DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.

* Her Ug fazin da mevcut ve dengeli oldugunu dogrulayin.
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22

OLA1

[ 189 |Analog giris 1'deki akim girisi 24 mA'dan fazla.

OLAC

228

Hata Teshis
Giic¢ kati asiri iIsinma

Bu hata, gui¢ katinda asiri isinma tespit edildigini belirtir. Alt hata ‘xxyzz’ numarasinda, Termistér konumu ‘zz’ olarak
tanimlanir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Glg sistemi 01 0 zz Siriclde ‘zz’ olarak tanimlanan termistér konumu.
Siiriicii boyu Hata sicakligi (°C) Hata sifirlama sicakligi (°C)

1-4 95 90

5 115 110

06200XXX 115 10
06400XXX 125 120
06500XXX 120 115

Onerilen iglemler:

* Mahfazanin / suriict fanlarinin dogru sekilde galismaya devam edip etmedigini kontrol edin.
»  Sogutucu fanlarinin maksimum hizda ¢alismasini saglayin.

* Mahfazanin havalandirma yollarini kontrol edin.

* Mahfazanin kapi filtrelerini kontrol edin.

* Havalandirmayi arttirin.

»  Surucl anahtarlama frekansini azaltin.

*  Gorev dongisunu kisaltin.

* Hizlanma / yavaslama oranlarini arttirin.

* S-rampasi (Pr 02.006) parametresini kullanin.

*  Motor yukuna azaltin.

*  Akim azalmasi tablolarini kontrol edin ve siriciiniin uygulama igin dogru sekilde boyutlandirildigini onaylayin.

“renleme IGBT'sinde asin akim algilandi: Frenleme IGBT'si icin kisa devre korumasi etkinlestirildi

Ol.sC Cikis fazi kisa devresi

» Daha buyik akim / gli¢ degerine sahip bir surtict kullanin.
Analog giris 1 asir akim

Anlik asiri ¢cikis akimi tespit edildi

Anlik surtct ¢ikis akimi, VM_DRIVE_CURRENT_MAX seviyesini asti.
Hata baslatildiktan sonra 10 saniye boyunca sifirlanamaz.
Onerilen islemler/kontroller:

* Hizlanma / hiz kesme oranlarini azaltin.

» Otomatik ayarlama sirasinda gorulirse gerilim ylikseltmesini azaltin.

*  Cikis kablaji Uzerinde kisa devre kontroli yapin.

«  Bir yahtim dlcer cihazi kullanarak motor yalitiminin battuinligund kontrol edin.

*  Motor kablo uzunlugu, bu kasa boyu igin belirtilen limitler dahilinde mi?

* Frekans ¢evrimi kazang parametrelerindeki degerleri azaltin - (Pr 03.010, 03.011, 03.012)
veya (Pr 03.013, 03.014, 03.015).

*  Akim cevrimi kazang parametrelerindeki degerleri azaltin.

Ol.br hatasi, frenleme IGBT'sinde asiri akim tespit edildigini veya frenleme IGBT korumasinin etkinlestirildigini belirtir.
Hata baglatildiktan sonra 10 saniye boyunca sifirlanamaz.
Onerilen iglemler:

* Fren direnci kablolarini kontrol edin.
*  Fren direng deg@erinin, minimum direng degerinden bliylk veya bu degere esit oldugundan emin olun.
»  Fren direnci yalitimini kontrol edin.

Etkinlestirildiginde suruci gikiginda asir akim tespit edildi. Olasi motor topraklama hatasi.
Onerilen iglemler:

*  Cikis kablaji izerinde kisa devre kontroll yapin.
»  Bir yalitim élger cihazi kullanarak motor yalitiminin butinliginu kontrol edin.

*  Motor kablo uzunlugu, bu kasa boyu i¢in belirtilen limitler dahilinde mi?
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Hata Teshis
Darbe gidericide asiri akim tespit edildi

Bu hata, dogrultucu darbe giderici devresinde asiri akim tespit edildigini belirtir. Bu hatanin gergek nedeni alt hata numarasi
tarafindan tanimlanir.

Kaynak XX y 2z

Glg sistemi 01 1 00: Dogrultucu darbe giderici agiri akim hatasi tespit edildi.

92 ;
Onerilen iglemler:

» Dahili EMC filtresinin takili oldugundan emin olun.

*  Motor kablosu uzunlugunun segili anahtarlama frekansi igin belirlenen maksimum degeri asmadigindan emin olun.
* Besleme gerilim dengesizligini kontrol edin.

« Bir DC suricunin de bagl olmasi gibi besleme bozukluklarini kontrol edin.

*  Motoru ve motor kablosu yalitimini bir yalitim élger cihazi ile kontrol edin.

» Bir sebeke ¢ikis sok bobini veya sinusodial filtre takin.

m Cikis faz kaybi tespit edildi

Out.P hatasi, suricu gikiginda faz kaybinin tespit edildidini belirtir. Strlcu etkinlestirildiginde gikis faz kaybi igin bir test
yapilabilir veya Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme (06.059) parametresinde tanimlandidi gibi strtict ¢ahisirken ¢ikis
faz kaybi tespit edilebilir.

Alt hata Sebep
1 Siriict galismak icgin etkinlestirildiginde U fazi bagh degil olarak algilanmistir.
2 Sdiricu galismak igin etkinlestirildiginde V fazi bagl degil olarak algilanmistir.
3 Sdrict galismak igin etkinlestirildiginde W fazi bagli degil olarak algilanmistir.
98 4 Sdricu ¢ikis frekansi 4 Hz'nin Gzerindedir ve Cikis Faz Kaybi Algilama Zamani (06.058)
parametresinde belirtilen siirede faz baglantisi kesilmistir.

NOT
Pr 05.042 = 1 ise fiziksel gikis fazlari ters gevrilir ve bdylece alt hata 3 fiziksel ¢ikis fazi V, alt hata 2 ise fiziksel ¢ikis fazi
W anlamina gelir.

Onerilen iglemler:

*  Motor ve surtict baglantilarini kontrol edin.
» Hatayi gidermek icin Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme (06.059) = 0 olarak ayarlayin.

ov DC bara gerilimi, tepe seviyeyi veya maksimum siirekli seviyeyi 15 saniye siireyle asti

OV hatasi, DC bara geriliminin VM_DC_VOLTAGE[MAX] veya 15 saniye sire igin VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
seviyesini astigini belirtir. Bu hata esigi, asagida gosterildigi gibi strlict gerilim degerine bagli olarak degisiklik gosterir.

- . VM_DC_VOLTAGE[MAX] VM_DC_VOLTAGE[MAX]
Gerilim degeri Govde boyu 1-4 Govde boyu 5 - 9 VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
100 510 415 400
200 510 415 400
400 870 830 800
575 Belirtiimemis 990 955
Alt Hata Tanimlama
Kaynak XX y 2z
2 Kontrol 01: DC bara gerilim degerinin VM_DC_VOLTAGE[MAX]
) . 00 0 . y
sistemi degerini astiginda meydana gelen anlik hata.
Kontrol 02: DC bara gerilim degerinin VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
) . 00 0 A N . . ;
sistemi degerinin Uzerinde oldugunu belirten zaman gecikmeli hata.
Gulg 00: DC bara gerilim degerinin VM_DC_VOLTAGE[MAX]
. . 01 0 . b
sistemi degerini astiginda meydana gelen anlik hata.

Onerilen iglemler:

*  Hiz kesme rampasini ylkseltin (Pr 04).

»  Fren direnci degerini arttirin (minimum degerin tizerinde olmak kaydiyla).

* Nominal AC besleme seviyesini kontrol edin.

» DC barasinin yikselmesine neden olabilecek besleme bozukluklarini kontrol edin.
»  Bir yalitim élger cihazi yardimiyla motor yalitimini kontrol edin.

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu 1 5_9
Yayin No: 2



Guvenlik

Bilgileri Urin bilgileri

Mekanik | = Elektrik g,y on|  Temel Motoru | o imizasyon | NV Medya | gk pLe | Ner UL Listesi
kurulum kurulumu parametreler| calistirma Karti parametreler

220

w
H h H

245

Pb.Er

93

235

37

Hata Teshis
Gl sistemi yapilandirma verisi hatasi

P.dAt hatasi, glg sisteminde kaydedilen verilen yapilandirmasinda bir hata oldugunu belirtir. Bu hata, siriici kontrol sistemi
veya gug sistemi tarafindan olusturulabilir. Bu hata, agilis esnasinda gui¢ sisteminden yuklenen tablo ile baglantilidir.

Kaynak XX |y | zz Aciklama
Kontrol sistemi 00 0 01 | Gug panelinden bir veri alinamadi.
Kontrol sistemi 00 | 0 | 02 |Bir veritablosu bulunmuyor.
Kontrol sistemi 0| ol o3 g:;ssteml veri tablosu, kayit igin kontrol podundaki mevcut bos alandan daha
Kontrol sistemi 00 | O | 04 |Tabloda verilen tablo boyutu dogru degil.
Kontrol sistemi 00 | 0 | 05 |CRC tablosu hatasi.
Kontrol sistemi 00 | O | 06 |Tabloyu lreten Uretici yaziliminin strim numarasi ¢ok disuk.
Kontrol sistemi 0 0 | 07 |Gug verileri tablosu, gl¢ panelinde kaydedilemedi.
Gilg sistemi 01 o | 00 Dahili olarak gii¢ modulu tarafindan kullanilan gug verileri tablosunda hata
mevcut.
Gilig sistemi 01 0 01 Sistem calistirildiginda kontrol sistemine ylklenen glig verileri tablosunda bir hata
mevcut.
Gilig sistemi 01 o | 02 Dahili olarak gug:' modull tgraflndan kullanilan gug verileri tablosu, giic modulinin
donanim tanimi ile eslesmiyor.

Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; strlctnin tedarikgisi ile irtibata gegin

Siiriici, tug takimindan referansi alirken tus takimi kaldiriimig

PAd hatasi, suriictiniin tus takimi modunda oldugunu [Referans Segici (01.014) = 4 veya 6] ve suriictiden tus takiminin
kaldinldigini veya baglantisinin kesildigini belirtir.

Onerilen iglemler:

*  Yeniden tus takimini kurun ve sifirlayin.
« Referansi diger bir kaynaktan segcmek icin Referans Segcici'yi (01.014) degistirin.

Gl¢ paneli yeniden baslatma modunda

Gug paneli yeniden baslatma modunda
Onerilen iglemler:

»  Connect'i kullanarak gii¢ panelini yeniden programlamak ve suricliyl yeniden baslatmak igin glic paneli donanim
yazilimi dosyasini génderin.

lletisim kesildi / kontrol ve gli¢ islemcisi arasinda hatalar tespit edildi

Pb.Er hatasi, kontrol paneli islemcisi ile gu¢ paneli islemcisi arasinda iletisim kesildiginde meydana gelir. Hatanin sebebi
ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
1 PLL igletim arahg: kilit diginda
2 Gug paneli, kullanici paneli ile iletisimi kaybetti
3 Kullanici paneli, gli¢ paneli ile iletisimi kaybetti
4 CRC iletisim hatasi

Onerilen iglemler:
« Donanim hatasi mevcut; structnin tedarikgisi ile irtibata gegin.
Gii¢ Paneli Donanim Hatas!

Glg islemcisi donanim hatasi. Alt hata numarasi HF kodudur.
Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; strtctnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Gii¢ kapatildiginda kaydetme hatasi

Pd.S hatasi, kalici bellekte gli¢ kapatildiginda kaydedilen parametrelerde bir hata tespit edildigini belirtir.
Onerilen iglemler:

»  SUrucu tekrar ¢alistinldiginda ayni hatanin meydana gelmesini 6nlemek izere Pr 00 parametresini 1001 olarak
ayarlayin.

160

C200/C300 Control Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik
Bilgileri

Uriin bilgileri

Mekanik | Elektrik gy on|  Temel Motoru | o imizasyon | NV Medya |y esik pLe| | Ner UL Listesi
kurulum kurulumu parametreler| galistirma Karti parametreler

32

Hata Teshis
Besleme Faz Kaybi

m giic besleme arizasi

r.All RAM dagitim hatasi

PH.Lo hatasi, surtictde bir giris fazi kaybi veya fazla besleme dengesizligi tespit edildigini belirtir. Strticti, motoru bu hata
baslatiimadan énce durdurmaya ¢alisacaktir. Motor 10 saniye iginde durdurulamazsa, surlict derhal hata durumuna
gegecektir. PH.Lo hatasi, slrictunun DC barasindaki gerilim dalgalanmasini gézlemleyerek ¢alisir; DC bara dalgalanmasi
esik degerini gegerse siriici PH.Lo hata durumuna gegecektir. DC bara dalgalanmasinin olasi sebebi giris fazi kaybidir;
buyuk besleme empedansinin ve ciddi boyutta ¢ikis akiminda diizensizlik bulunmasidir.

Kaynak XX y 2z
00: Kontrol sistemi geri beslemesine bagl olarak faz kaybi tespit edildi.
Kontrol 00 0 Hata Tespiti Sonrasi Eylem (10.037) parametresinin bit 2 degeri bire
sistemi ayarlanincaya kadar, hata olusmadan siirlici strticliyl durdurmaya
calisir.
Glg A -
01 0 00: Dogrultucu modulu tarafindan faz kaybi algilandi.

sistemi

Sdirictnin DC gli¢ kaynadindan veya Giris Faz Kaybi Tespit Modu (06.047) parametresindeki tek fazli beslemeden
calistiriimasi gerekiyorsa giris faz kaybi tespiti devre disi birakilabilir.

Onerilen iglemler:

* AC gii¢ kaynagi gerilim dengesini ve tam ylk altinda seviyeyi kontrol edin.

* Yalitiimis bir osiloskop yardimiyla DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.

*  Cikis akimi kararliigini kontrol edin.

* Yukli mekanik rezonansi kontrol edin.

*  GoOrev dongusini kisaltin.

*  Motor yikinu azaltin.

* Faz kaybi tespitini devre disi birakin, Pr 06.047 parametresini 2 olarak ayarlayin.

PSU hatasi, bir veya daha fazla dahili giic besleme rayinin limitlerin disinda veya asiri yikli oldugunu belirtir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol sistemi 00 0
00 Dahili gli¢ beslemede asin yik.
Gug sistemi 01 1

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon modulini ¢ikarin ve sifirlama islemi gerceklestirin.
»  Surtcide donanim arizasi mevcut; suriicliyl tedarikgiye geri génderin.

r.All hatasi, opsiyon modiilu tirev goruntusinin izin verilenden daha fazla RAM parametresi istedigini belirtir.
RAM dagitimi, alt hata numaralar sirasina gére kontrol edilir; en buylk alt hata numarasina sahip ariza gosterilir.
Alt hata, (parametre buyuklugl) + (parametre tipi) + alt dizi numarasi olarak hesaplanir.

Parametre biiyukliigi Deger Parametre tipi Deger
1 bit 1 Degisken 0
8 bit 2 Kullanici kaydi 1
16 bit 3 Giig kapatildiginda kaydetme 2
32 bit 4
227 64 bit 5
Turevler menu 18 ve 20'yi 6zellestirebilir.
Alt dizi Meniiler Deger
Uygulama mendleri 18-20 1
Tirev goruntisu 29 2
Opsiyon yuvasi 1 kurulumu 15 4
Opsiyon yuvasi 1 uygulamalari 25 5
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Hata Teshis
-
Sicak dogrultucu/fren

Giris dogrultucusunda veya frenleme IGBT'sinde asiri sicaklik tespit edildi.

250 Onerilen iglem:
*  Sogutma Fan Kontrolii (06.045) parametre degerini > 0 olarak ayarlayarak havalandirmayi artirin.
Rezerve Rezerve hatalar
01 Bu hata numaralari, ileride kullaniimak lizere ayrilan hata numaralaridir.
09 Hata Numarasi Aciklama
141_217 01, 09, 12, 14-17, 23, 29, 38, 39 | Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak Uizere ayriimis hata
23,29 91, 94 -96, 99 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
38-39 101 - 109, 111 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak (izere ayrilmis hata
9, %‘;' 96 168 - 172, 176 -177 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
101 - 109 190 — 198 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
111 205 - 217 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak lzere ayriimis hata
168 - 172 222 - 224 Yeniden ayarlanamayan, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
:;g : :;; 229 - 230, 233 Yeniden ayarlanamayan, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
205 - 217 238 - 244, 249 Yeniden ayarlanamayan, ileride kullaniimak Gzere ayriimis hata
222 -224 251 -254 Yeniden ayarlanamayan, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis hata
229 - 230, 233
238 - 244
249
251 - 254

“T)Igﬁlen direng parametre araligini agmis

rS hatasi, otomatik ayarlama testi sirasinda 6dlgllen motor stator direncinin, maksimum olasi Statér Direnci'ni (05.017)
astigini belirtir.

VEg degerinin tam 6lgek DC bara gerilim degeri oldugu yerde eger 6lglilen deger veya kullanici tarafindan bu parametreye

yazilan deger (Vgg/N2) / Tam Olgek Akim Kc (11.061) degerini gegerse, hata baglatilir.

Durarak otomatik ayar iglemi, otomatik ayarlama fonksiyonu (Pr 05.012) kullanilarak veya agik gevrim vektér modunda
(Pr 05.014), mod 4'te (Ur_l) calistirildiktan sonra ilk ¢alistirma komutuyla veya mod 0 (Ur_S) veya 3'teki (Ur_Auto)

her galistirma komutuyla baslatilir. Bu hata, surtuctnin degerine kiyasla motorun ¢ok kiguk oldugu durumlarda meydana
gelebilir.

Deger, siirlicl tarafindan yapilan bir 6lgimiin sonucuysa alt hata 0 uygulanir veya parametre kullanici tarafindan
degistirilmisse o zaman alt hata 3 uygulanir. Otomatik ayarlama igleminin statér direnci bélimu sirasinda, 61U sure igin
gerekli olan telafiyi saglamak igin surticu evirici 6zelliklerini dlgmek igin ek bir test yapilir. Eger evirici 6zellikleri dlgimu
basarili olmazsa alt hata 2 uygulanir.

Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
VEgg degerinin tam 6lgek d.c. bara gerilim degeri ve sonucun = 100 ohm oldugu yerde Statér direnci

0 (5.017/21.012), (Vgs / N2) I Tam Olgek Akim Kc (11.061) degerinden bilyiiktir.
2 Olgiilen Gegici Endiiktans (5.024/21.014) 500 mH’den biiyiiktiir veya dlgiilen Statér Endiiktansi
33 (05.025/21.024) 5000 mH’den buyuktr.
VEg degerinin tam 6lgek d.c. bara gerilim degeri oldugu yerde kullanici tarafindan girilen direng
3 degeri (Vgg / \2) I Tam Olgek Akim Kc (11.061) degerinden biiyiiktir. Bu hata, Statér Direnci
(05.017) parametresini aralik icerisindeki bir degere ayarlayip suriictyu sifirlayarak giderilebilir.
4 Olgiilen statér direnci alt hata 0 kontroliinden biiyiik degildir, ancak deger bu siiriicii boyu igin
kullanilabilir bellenim aralig1 digindadir.

Onerilen iglemler:

* Motorun statér direncinin sirtici modelinin araliina uygun oldugundan emin olun. Bu hatanin olasi en buylk nedeni
strlict degerinden gok daha kuiglik bir motor 6lgmeye galismadir. Suriicii boyunun motor boyutuna orani 15:1 olmasi
soruna sebep olabilir.

*  Mevcut segcili motor haritasi igin stator direncine girilen degerin izin verilen aralidi asmadigindan emin olun.

*  Motor kablosu baglantilarini kontrol edin.

»  Bir yalitim dlger cihazi kullanarak motor statér sargisinin battinligina kontrol edin.

»  Surucl terminallerinde, motor faz-faz direncini kontrol edin.

*  Motor terminallerinde motor faz-faz direncini kontrol edin.

*  Motorun statér direncinin suriici modelinin araligina uygun oldugundan emin olun.

*  Sabit yukseltme modu secimini yapin (Pr 05.014 = Fd) ve bir osiloskop yardimiyla ¢ikis akimi dalga formlarini
onaylayin.

*  Motoru degistirin.
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Hata Teshis
Denetim birimi kontrol kelimesinde siire agimi
SCL hatasi, kontrol kelimesinin etkinlestirildigini ancak siire agiminin oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:
30 *  Pr06.042 bit 14, denetim birimini etkinlestirmek tzere 0’dan 1’e degistirildiginde, bu her 1 sn.’de tekrarlanmalidir aksi
halde SCL.
hatasi baglatilir. Hata meydana geldiginde denetim birimi devre disi kalir ve hata sifirlandiginda yeniden etkinlestiriimesi
gerekir.
SL.dF Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyon modiilii degismis
SL.dF hatasi, strlGcinin opsiyon yuvasi 1'deki opsiyon modulli, parametrelerin surlclye son kaydedildigi andaki opsiyon
modulinden farkli oldugunu belirtir. Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.
Alt hata Sebep
1 Daha 6nce bir modul kurulu degil.
2 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi igin ayarlama menisu degistirilmis ve
be nedenle varsayilan parametreler bu menu igin yiklenmis.
3 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi igin uygulamalar menusu degistiriimis
204 ve be nedenle varsayilan parametreler bu mend igin yiiklenmis.
4 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi igin ayarlama ve uygulamalar mendleri
degistiriimis ve be nedenle varsayilan parametreler bu mendler igin yiklenmis.
>99 Daha 6nce kurulmus olan modul tanimlayicisini gosterir.

Opsiyon yuvasi 1'deki opsiyon modiilii hata tespit etmis

202

SL.HF Opsiyon modiilii 1 donanim arizasi

200

Yuva 1'deki opsiyon modiili kaldinimig

Onerilen iglemler:

»  Gulcl kapatin, opsiyon yuvasina dogru opsiyon modiliiniin kurulu oldugundan emin olun ve giici yeniden agin.
*  Mevcut kurulu opsiyon moduliiniin dogru oldugunu onaylayin, opsiyon moduli parametrelerinin dogru ayarlandigindan
emin olun ve Pr mm.000 parametresinde bir kullanici kaydi gergeklestirin.

SL.Er hatasi, surticide yer alan yuva 1'deki opsiyon moduliiniin bir hata tespit ettigini belirtir. Hatanin sebebi ilgili alt hata
numarasindan tanimlanabilir. Varsayilan olarak, alt hata numarasi ekranda numara olarak gosterilir. Ancak eger mevcutsa
opsiyon modull sayilar yerine alt hata numara dizilerini de gosterebilir.

Onerilen iglemler:
» Hata hakkinda daha fazla bilgi almak igin, Opsiyon Modiilii Kullanici Kilavuzu'na bakin.

SL.HF hatasi surlcu tarafindan olusturulur. Hatanin olasi sebepleri ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
1 Modul kategorisi tanimlanamiyor.
2 Gerekli olan tim 6zellestirilmis meni tablosu bilgileri temin edilmemis veya temin edilen tim tablolar bozulmus.
3 Bu modiile yonelik iletisim tampon belleklerini tahsis etmek igin yetersiz bellek mevcut.
4 Siruci galigtinhirken modul dogru galistigini belirtmemis.
5 Siruci galigtinldiktan sonra modiil kaldiriimamis veya calismasi durmus.
6 Suarict modu degistirilirken surlicu parametrelerine erisimini sonlandirdigini modul belitmemis.
7 Modlil, surici islemcisini sifirlamak igin bir istek alindigini bildirmemis.
8 Siricl, agllmasi sirasinda meni tablosunun modilden dogru okunmasini bagsaramamis.
9 Siricl modulden mend tablolarini yikleyememis ve zaman asimina ugramis (5 sn.).
10 Men( tablosu CRC gegersiz.

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon modiiliiniin dogru kuruldugundan emin olun.
*  Opsiyon modiluni degistirin.

»  Suruclyu degistirin.

SL.nF hatasl, son galistirimasindan sonra, sirlcide yer alan yuva 1'deki opsiyon modulinin kaldirildigini belirtir.
Alt hata numarasi kaldirilan opsiyon modulinun ID numarasini verir.
Onerilen iglemler:

203 *  Opsiyon moddlinin dogru kuruldugundan emin olun.
*  Opsiyon moduliind yeniden kurun.
» Kaldinlan opsiyon moduliine artik gerek kalmadigindan emin olmak igin Pr 00 parametresinde bir kayit islemi
gerceklestirin.
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Opsiyon modiilii denetim birimi caligma hatasi

201

SL.tO hatasi, Yuva 1'de kurulu olan opsiyon moduliinin denetim birimi fonksiyonunu g¢alistirdigini ancak denetim biriminin
calismasinda hata meydana geldigini belirtir.

Onerilen iglemler:
*  Opsiyon moduluni degistirin

Yumusak yol verme rolesi kapatilamadi, yumusak yol verme izleme baslatilamadi

So.St hatasi, surlicideki yumusak yol verme rélesinin kapatilamadigini veya yumusak yol verme izleme devresinin
baslatilamadigini belirtir.
Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

226

Alt hata Sebep
1 Yumusak yol verme hatasi
2 110 V suricudeki (sadece boy 2) DC bara kapasitorl hatasi

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; structnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

St.HF

Sistemin son kapatilisinda donanim arizasi meydana gelmis

221

St.HF hatasi, bir donanim hatasinin (HF01-HF18) meydana geldigini ve siriiciiniin yeniden baglatildigini belirtir. Alt hata
numarasi HF hatasini tanimlar.

Onerilen iglemler:

»  Pr 00 parametresini 1299 olarak ayarlayin ve hatayi gidermek igin sifirama tusuna basin.

Giivenli Moment Kapama paneli takili degil

234

STO paneli dogru olarak takilmamis.
Onerilen iglemler:
Donanim hatasi mevcut; slriclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Motor termistoriinde asiri isinma mevcut

24

th hatasi, kontrol baglantilarindaki terminal 14'e (dijital giris 5) baglanan motor termistériiniin motorda asiri 1Isinma tespit
ettigini belirtir. Eger dijital giris 5 modu (08.035) 2 ise ve geri besleme degeri Termistér Hata Esigi (07.048)
degerinden blylkse bir th hatasi baslatilir.

Onerilen iglemler:

* Motor isisini kontrol edin.
» Esik seviyesini (Pr 07.048) kontrol edin.
*  Termistor( kontrol edin.

“_Fren direncinde asiri isinma mevcut

th.br hatasi, donanim tabanl fren direnci termal izleme bagli ve direngte asiri 1Isinma varsa meydana gelir. Fren direnci
kullanilimiyorsa, Hata Tespiti Sonrasi Eylem (10.037) parametresinin bit 3 degeri kullanilarak bu hata gideriimelidir.

Onerilen iglemler:

»  Fren direnci kablolarini kontrol edin.
* Fren direng¢ degerinin, minimum direng degerinden blyUk veya bu degere esit oldugundan emin olun.
*  Fren direnci yalitimini kontrol edin.

“_Dahili termistor arizasi

218

tH.Fb hatasi, dahili termistoriin strlictde basarisiz oldugunu belirtir (6r. acik devre veya kisa devre).
Termistor konumu, alt hata numarasi tarafindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y 2z
Gug sistemi 01 0 'zZ’ olarak tanimlanan termistér konumu.
Gug sistemi 01 1 Termistor konumu dogrultucuda zz olarak tanimlanir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; strtctnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Motor termistor kisa devresi

25

thS hatasi, kontrol baglantilarindaki terminal 14'e (dijital giris 5) baglanan motor termistériinde kisa devre meydana
geldigini veya diisik empedans (<50Q) mevcut oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

«  Termistor( kontrol edin.
*  Motoru / motor termistoriind yenisiyle degistirin.
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Hata Teshis
Otomatik ayarlama tamamlanmadan 6nce durdu

“ﬁmlegik kullanici programi tarafindan baslatilan hata

Sdirict otomatik ayarlama isleminin tamamlanmasina izin vermedi; slrlcu etkinlestirme veya surucl galistirma sinyali
devre disi.

Onerilen iglemler:

» Otomatik ayarlama stresince suricu etkinlestirme sinyalinin (Boy 1-4’te terminal 31 ve 34 veya boy 5-9'da terminal 31
ve 35) aktif oldugundan emin olun.

» Otomatik ayarlama suresince dijital giris 3 ve 4 durumunda (Pr 08.003 veya Pr 08.004) calistir komutunun aktif
oldugundan emin olun.

Istenen hiza ulagilamadi

Otomatik ayarlama sirasinda sirticiide hata meydana geldi. Hatanin sebebi ilgili alt hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
2 Donerek otomatik ayarlama veya mekanik yik 6lgiimi sirasinda motor gereken hiza ulasmamistir

Onerilen iglemler:

Motorun serbestge dondiglinden emin olun; 6r., mekanik frenin serbest birakilmis olmasi.
Mekanik Yiik Testi Seviyesi (05.021) parametre degerinin dogru olarak ayarlandigindan emin olun.

Olgiilen eylemsizlik parametre araliginin disinda (sadece RFC-A modunda)

Doénerek otomatik ayarlama veya mekanik yiik 6lgiim testi sirasinda siirliciide hata meydana geldi. Hatanin sebebi ilgili alt
hata numarasindan tanimlanabilir.

Alt hata Sebep
1 Mekanik yuk 6lgimu sirasinda 6lgllen eylemsizlik parametre araliginin disinda
3 Mekanik yUk testi motor eylemsizligini tanimlayamamis

Onerilen iglemler:
*  Motor kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.
Kullanici Ol ac

U.Ol hatasi, structnin gikis akimi, Kullanici Asirt Akim Hata Seviyesi (04.041) parametresinde ayarlanan degeri asarsa
meydana gelir.

Kullanici Kaydi hatasi / islem tamamlanmamis

U.S hatasi, kalici bellekte kaydedilen kullanici tarafindan kaydedilen parametrelerde bir hata tespit edildigini belirtir.
Ornegin, kullanici tarafindan verilen kayit komutundan sonra, kullanici parametreleri kaydedilirken siiriiciiye gelen giiciin
kesilmesi.

Onerilen iglemler:

»  Surtcu tekrar galistinildiginda ayni hatanin meydana gelmesini 6nlemek igin Pr 00 parametresinde bir kullanici kaydi
gerceklestirin.

» Suruclye gelen giici kesmeden once kayit islemini gerceklestirmek icin sirticinun yeterli stireye sahip oldugundan
emin olun.

Bu hata, alt hata numarasini tanimlayan fonksiyon g¢agrisi kullanan tiimlesik kullanici programi tarafindan baglatilabilir.

96 Onerilen iglemler:
« Kullanici programini kontrol edin.
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Hata Teshis
Tumlesik kullanici programi hatasi

Tumlesik kullanici programi gorintiisiinde bir hata tespit edilmis. Alt hata numarasi, bu hatanin nedenini belirtir.

Alt

hata Sebep Aciklamalar

1 Sifira bélme.

Tanimlanmamis hata.

Mevcut olmayan parametre ile hizli parametre erisimi ayarlama tesebbusu.

Mevcut olmayan parametreye erisim tesebbusu.

Salt okunur parametreye yazma tesebbiisu.

Araligin disinda yazma tesebbusu.

Nl ool Al WN

Salt yazilir parametreden okuma tesebbuisi.

Sirlcu galistinldiginda veya goruntu
programlandiginda meydana gelir.
Gorlntl gorevleri calismaz.

30 CRC'nin dogru olmamasi veya goérintiiniin 6 bayttan az veya goriintu baslik siriminin 5'in altinda
olmasi nedeniyle goriintli basarisiz oldu.

31 Gorintd, yigin ve kiime olusturmak igin siiriicti tarafindan saglanacak daha fazla RAM'a ihtiyag 30'daki agiklama ile ayni.
duyar.

32 Gorintl, maksimum izin verilenden daha fazla bir OS fonksiyonu ¢agrisina ihtiyag duyuyor. 30'daki agiklama ile ayni.

33 Goruntldeki ID kodu gegerli degil. 30'daki agiklama ile ayni.

34 Kullanici programi goriintisi, farkl bir kullanici programi numarasina sahip goriintu igin degistirilmis. | 30'daki agiklama ile ayni.

Tiimlesik Kullanici Programi: Etkinlestirme
40 [ Zamanl gérev belirlenen siire dahilinde tamamlanmamis ve durdurulmus. (11.047) parametresi, hata meydana geldiginde
sifir dederine sifirlanir.

41 Tanimlanmamis bir fonksiyon gagrilmig; or., ana sistem vekidr tablosundaki bir fonksiyon atanmamis. [ 40’daki agiklama ile ayni.

52 Ozellestirilebilir menu tablosu CRC kontroli basarisiz. 30'daki agiklama ile ayni.

Sirlcu galistiridiginda veya gorintu
programlandiginda ve tablo degistirildiginde
meydana gelir. Kullanici program mensi igin
varsayilanlar ylklenir ve slriicii parametreleri
kaydedilinceye kadar hata meydana gelmeye

53 Ozellestirilebilir mend tablosu degistirildi.

devam eder.
80 *Gorunti, kontrol paneli ile uyumlu degil. Goriinti kodundan baslatildi.
81 *Goruntd, kontrol paneli seri numarasi ile uyumlu degil.
249 100 | Gorintd, IEC gorevinin yigin alaninin disina isaretgci erisimi tesebblisiini tespit etmis ve dnlemis.
101 | Goruntd, yanlis ayarlanmis isaretgi kullanimini tespit etmis ve 6nlemis.
102 | Gorlntd, dizi sinirtihlallerini tespit etmis ve erisimi engellemis.
103 Gorlintd, bilinmeyen veri ti_pipe/tipinden bir veri tiri doniistirme tesebblsiinde bulunmus ancak
basarili olamamis ve kendini kapatmis.
104 | Goruntd, bilinmeyen kullanici hizmet fonksiyonu kullanma tesebbiisiinde bulunmus.
200 Kullanici programi 5|f|lra “bélme” iglemi bau§latm|§4 (Bu, indirilen gé’)r[{nti? taraflr]dan olusturulur;
alt hata 1 gibi temel bir sorun olmasina ragmen, farkli hata kodu verilmis oldugunu unutmayin).
201 Parametreye erisim desteklenmiyor. Ana siiriicti diginda veri tabanini okuma girigimi.
202 |Parametre mevcut degil. Veri tabani ana surlciiydi ancak belirtilen parametre mevcut degil.
203 | Parametre salt okunur.
204 |Parametre salt yazilir.
205 |Bilinmeyen parametre hatasi.
206 |Parametrede gegeriz bit mevcut. Parametre belirtilen bit dederini icermiyor.
207 | Parametre format aramasi basarisiz. Parametre bilgi verisi almayi basaramamis.
208 |Arahidin disinda yazma tesebbiisii olmus.
Asagidaki tablo, urtin tirev gorintusi ile kiyaslama yapildiginda farkhliklar géstermektedir.
Alt hata Farkhhk
40,41 Tumlesik Kullanici Programi: Etkinlestirme (11.047) parametresi, hata meydana geldiginde sifir degerine sifirlanir.

51 Ana menii Ozellestirme fonksiyonuna izin verilmediginden uygulanmiyor.

6x Opsiyon modiilu kisitlamalarina izin veriimediginden uygulanmiyor.

7x Opsiyon modiili kisitlamalarina izin verilmediginden uygulanmiyor.

100 Gorlntl, IEC gorevinin yigin alaninin disina isaretgi erisimi tesebbisiini tespit etmis ve énlemis.

101 Gorintd, yanlis ayarlanmis isaretgi kullanimini tespit etmis ve 6nlemis.

102 Goruntd, dizi sinin ihlallerini tespit etmis ve erigimi engellemis.

103 Gorlntd, bilinmeyen veri tipine/tipinden bir veri tirli donustiirme tesebbiisiinde bulunmus ancak basarili olamamis ve kendini kapatmis.

104 Goruntd, bilinmeyen kullanici hizmet fonksiyonu kullanma tesebbisiinde bulunmus.

200 Kullanici programi §|f|ra "bt’)lrpe” islemi baslatmis. (Bu indirilen goriintu tarafindan olusturulur; alt hata 1 gibi temel bir sorun olmasina ragmen,

farkl hata kodu verilmis oldugunu unutmayin)
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Tablo 12-3 Seri iletisim referans tablosu

Hayir Hata Hayir Hata Hayir Hata
1 rEs 90 LF.Er 199 dESt
2 ov 91 rES 200 SL.HF
3 OlLAC 92 OL.Sn 201 SL.tO
4 Ol.br 93 Pb.Er 202 SL.Er
5 PSU 94 - 95 rES 203 SL.nF
6 Et 96 UP.uS 204 SL.dF
7 0.SPd 97 d.Ch 205 -214 rES
8 u.ol 98 Out.P 215 rES
9 rES 99 rES 216 - 217 rES
10 th.br 100 rESEt 218 tH.Fb
11 tun.1 101 rES 219 Oht.C
12 rES 102 rES 220 P.dAt
13 tun.3 103 - 108 rES 221 St.HF
14 -17 rES 109 rES 222 rES
18 tun.S 110 dcct 223 - 224 rEs
19 It.br 111 rES 225 Cur.0
20 It.Ac 112 - 167 t112 - t167 226 So.St
21 Oht.l 168 - 172 rES 227 r.All
22 Oht.P 173 FAn.F 228 OlL.SC
23 rEs 174 C.SL 229 rES
24 th 175 C.Pr 230 rES
25 thS 176 rES 231 Cur.c
26 O.Ld1 177 rES 232 dr.CF
27 Oh.dc 178 C.by 233 rES
28 cL.A1 179 C.d.E 234 Sto
29 rES 180 C.OPt 235 Pb.HF
30 SCL 181 C.rdo 236 no.PS
31 EEF 182 C.Err 237 FlIn
32 PH.Lo 183 C.dAt 238 - 244 rES
33 rS 184 C.Ful 245 Pb.bt
34 PAd 185 C.Acc 246 dEr.E
35 CL.bt 186 C.rtg 247 Fi.Ch
36 u.s 187 C.tyP 248 dEr.l
37 Pd.S 188 C.cPr 249 UPrG
38 rEs 189 OlLA1 250 r.b.ht
39 rES 190 rES 251 -254 rES
40 - 89 t040 - t089 191 -198 rES 255 rSt.L
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Hatalar asagidaki kategorilere siniflandirilabilir. Bir hatanin meydana gelmesi igin siriiciide bir hata olmamasi veya bir hata mevcutsa, bu hatanin
dusuk 6ncelikli numaraya sahip olmasinin gerektigi unutulmamaldir.

Tablo 12-4 Hata kategorileri

Oncelik Kategori Hatalar Aciklamalar
Bunlar dahili sorunlarin bulundugunu ve sifirlanamadiklarini belirtir.
1 Dahili hatalar HFxx Bu hatalardan herhangi biri meydana geldikten sonra tim surucu
ozellikleri devre disi kalir.
1 Kaydedilmis Donanim (SLHF} Bu hata, Parameter 00 deg@eri 1299 olarak ayarlanincaya ve bir sifilama
Arizasi (HF) hatasi ’ islemi baslatilincaya kadar giderilemez.
2 Sifirlanamayan hatalar Hata numaralari 218 - 247, Bu hatalar sifirlanamaz.
{SL.HF}
Bu sadece, Parametre 00 degeri 1233 veya 1244 olarak ayarlanirsa veya
3 Degisken bellek arizasi {EEF} Varsayilanlan Yiikleme (11.043) parametresi sifir harici bir degere
ayarlandigi takdirde sifirlanabilir.
4 NV Medya Kart! hatalari '{';;a_q%’gara'a” 174,175 Ve | Sistem alistinilirken bu hatalarin énceligi 5'dir.
4 Dahili 24 V {PSU} Dogrultucu 24 V.
5 Aftmlm@ sifirlama {OL.AC}, {Ol.br} ve {FAN.F} B.u hgtalar, hatanin meydana gelmesini muteakip 10 saniye iginde
sureleri olan hatalar giderilemez.
Surici, bu 6zellik devre disi birakilmadikga bir {PH.Lo} hatasi
o gergeklestiginde, hata durumuna gegmeden énce motoru durdurmaya
5 Faz kaybi ve d.c. baglanti | {PH.Lo} ve calisir (bkz. Hata Algilama Durumundaki Eylem (10.037)). {Oh.dc}
gli¢ devresi korumasi {Oh.dc} . A
hatasi varsa hata meydana gelmeden 6nce suricu daima motoru
durdurma tesebbusiinde bulunur.
5 Standart hatalar Tum diger hatalar
12.5 Dahili / Donanim hatalari

HF08, HF11, HF12 ve HF 18 disindaki {HF01} - {HF23} hatalar, hata numarasi bulunmayan dabhili hatalardir. Bu hatalardan biri meydana gelirse ana
surucu islemcisi onarilamayan bir hata tespit eder. Tum suricu fonksiyonlari durdurulur ve slriicl tug takiminda hata mesaji géruntulenir. Daimi bir
hata meydana gelmemisse, bu durum sriiciniin yeniden baslatiimasiyla sifirlanabilir. Yeniden baslatilan surticiide St.HF (alt hata numarasi HF hata

kodunu gosterir) hatasi olusur. Kaydedilmis HF hatasini gidermek igin, Pr 00 parametresine 1299 degeri girin.

12.6

Alarm gostergeleri

Herhangi bir modda, alarm, ekranda surici durumu dizisiyle alarm dizisini dénlsimli olarak veren bir gostergedir. “Ayarlama”, “LS” ve “24.LoSt”
disindaki herhangi bir alarmi sonlandirmak igin bir islem yapilmadig: takdirde, strtcu er ya da ge¢ hata verir. Alarmlar, bir parametre dizenlendigi
sirada goruntilenmezler.

Tablo 12-5 Alarm gostergeleri

Alarm dizisi

tuning

24.LoSt

Aciklama

ulastr.

Fren direnci asin yukla. SurGctideki Fren Direnci Termal Akiimiilatérii (10.039), sUruclnin hata verecegi degerin % 75,0'ina

% 100'den fazla.

Suricldeki Motor Koruma Akiimiilatérii (04.019), siricliniin hataya gegecegi degerin % 75,0'ina ulasti ve sirtcideki yik

Suruclde agir 1Isinma. SirGcudeki Siiriicli Termal Hata Seviyesi Yiizdesi (07.036) % 90'dan fazla.

Otomatik ayarlama proseduru baslatildi ve otomatik ayarlama gergeklestiriliyor.

Limit anahtari etkin. Motoru durdurmaya yarayan bir limit anahtarinin aktif oldugunu gdsterir.

Opsiyon yuvasi alarmi.

Dusuk gerilim modu. Bkz. Diistik AC Alarmi (10.107).

Akim limiti aktif. Bkz. Akim Limiti Aktif (10.009).

24V Yedekleme mevcut degil. 24V Alarm Kaybi Etkinlestirme (11.098) parametresine bakin.
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12.7 Durum gostergeleri

Tablo 12-6 Durum gostergeleri

Dizi Aciklama Siiriici cikis kati
Surlcl engelleniyor ve galistirilamiyor. Glivenli Moment Kapma sinyali Glivenli Moment Kapama
) - o Devre digi
terminallerine uygulanmaz veya Pr 06.015 parametresi 0'a ayarlanir.
Siricd, artik caligsmaya hazirdir. Strlcu etkinlestirme aktif haldedir ancak surlcu evirici aktif degildir
T . . Devre disi
¢linkl nihai stirtict galistirma aktif degildir.
DIV EN Hiz sifirda tutularak strlicl durdurulur. Etkinlestirildi
Glg besleme kaybi durumu tespit edildi. Etkinlestirildi
Siruct, dc enjeksiyon frenlemesi uyguluyor. Etkinlestirildi
Siruci hata verdi ve artik motoru kontrol etmiyor. Hata kodu, ekranda gorintulenir. Devre digi
Sdiric, dusuk gerilim veya yiiksek gerilim modunda algak gerilim durumundadir. Devre disi
Motor 6n i1sitma fonksiyonu etkin. Etkinlestirildi

Tablo 12-7 Basglatma sirasinda ortaya ¢ikan opsiyon modiilii ve diger durum gostergeleri

Durum

PS.LOAD Gug kati bekleniyor
Sirlcu, baslatma sonrasinda yanit vermek igin gi¢ katinda iglemciyi bekliyor.
LOAD OPtion Opsiyon moddli bekleniyor
Sirucl, baglatma sonrasinda yanit vermek igin opsiyon modilini bekliyor.
UPLOAD Parametre veri tabani yukleniyor
Baslatma sirasinda, bir opsiyon modiilii degisikligi oldugundan suruclideki parametre veri tabanini glincellemek gerekli olabilir. Bu, surtct ile
opsiyon modulu arasinda veri transferini igerebilir. Bu esnada ‘UPLOAD’ mesaji géruntulenir.
Siriict bellenimi yeniden baslatiliyor.
Siricd, islemciye transfer edilecek yeniden baslatma dosyasini bekliyor.

12.8 Hata gegmisini gorlintiileme

Sdrlcd, baslatilan son on hatanin glinlik kaydini tutar. Hata 0 (10.020) - Hata 9 (10.029), baslatilan son on hatanin guinliik kaydini tutarken,

Hata 0 (10.020) en yeni hatay! ve Hata 9 (10.029) ise en son hatanin gunluk kaydini tutar. Yeni bir hata meydana geldiginde, Hata 0 (10.020)
parametresine yazilir; diger tim hata kayitlan sirayla asagdi kayar, en sondaki hata silinir. Her hatanin meydana geldigi tarih ve saat, tarih ve saat
glnliginde tutulur; érnegin Hata 0 Tarih (10.041) - Hata 9 Saat (10.060). Tarih ve saat, Tarih (06.016) ve Saat (06.017) parametrelerinden alinir.
Bazi hatalar, hatanin meydana gelisi hakkinda daha fazla bilgi veren alt hata numaralarina sahiptir. Bir hata alt hata numarasina sahipse degeri alt

hata kayit gunligiinde tutulur; 6rne@in Hata 0 Alt Hata Numarasi (10.070) - Hata 9 Alt Hata Numarasi (10.079). Hata, alt hata numarasina sahip
degilse, alt hata kayit glinligtinde degeri sifir olarak tutulur.

Pr 10.020 ve Pr 10.029 arasindaki herhangi bir parametre seri iletisim tarafindan okunuyorsa, Tablo 12-2'deki hata numarasi aktarilan degerdir.
NOT

Hata kayit gunlikleri, Pr 10.038 parametresi 255 olarak ayarlanarak sifirlanabilir (sadece seri iletigsim Gzerinden).
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12.9

Ani kapanma durumunda sirici davranisi

Sdriclde bir hata meydana geldiginde, strtici ¢ikisi devre disi birakilir; yik durmasi igin serbest birakilir. Herhangi bir hata meydana gelirse,
muteakip salt okunur parametreler hata giderilene kadar dondurulur. Bu, hata sebebinin teshisine yardimci olur.

Parametre Aciklama
01.001 Frekans referansi
01.002 Atlama Oncesi filtre referansi
01.003 Rampa 6ncesi referans
01.069 rpm cinsiden referans
01.070 Kelepge referansi
02.001 Rampa sonrasi referans
03.001 Son talep referansi
03.002 Tahmini frekans
03.003 Frekans hatasi
03.004 Frekans kontroloru cikisi
03.045 Frekans referansi
04.001 Akim blyUklugi
04.002 Aktif akim
04.017 Reaktif akim
05.001 Cikis frekansi
05.002 Cikis gerilimi
05.003 Gulg
05.005 DC bara gerilimi
07.001 Analog giris 1
07.002 Analog girig 2

Parametrelerin dondurulmasi gerekmiyorsa, bu durum Pr 10.037 parametresinin bit 4 degerinin ayarlanmasiyla devre disgi birakilabilir.

3
o
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1 3 U L Listesi TERMINAL MOMENTI
Terminaller, Kurulum Talimatlarinda belirtilen sekilde nominal momentle
ikilmahdr.
13.1 UL dosya referansi stkilmahd

Tum modeller Kanada ve ABD gerekliliklerini kargilamak tzere
UL Siniflandirmasina uygundur. UL dosya referansi: NMMS/7.E171230.

Givenli Moment Kapama fonksiyonuna sahip tiim cihazlar UL tarafindan
denetlenmistir. UL dosya referansi: FSPC.E171230.

13.2  Opsiyon modiilleri, kitler ve

aksesuarlar

Bu suriculer ile birlikte kullanilan Opsiyon Moduilleri, Kontrol Podlari,
Kurulum Kitleri ve diger aksesuarlar UL Siniflandirmasina uygundur.

13.3 Mahfaza degerleri
Tum modeller Agik Tip olarak temin edilir.

Surlict mahfazasi, bir yangin mahfazasi olarak siniflandiriimamistir.
Ayri bir yangin mahfazasi temin edilmelidir. UL/ NEMA Tip 12 mahfaza
uygundur.

Bir kofra ile donatildiklarinda, strtculler UL Tip 1 standardi gerekliliklerini
karsilar. Tip 1 Mahfazalar, 6zellikle sinirli miktarda kire karsi koruma
saglamak igin sadece kapali ortamlarda kullanima yonelik tasarlanmistir.
Sdrdcdler, bir Tip 12 mahfazasi igine monte edildiklerinde ve
sizdirmazlik kiti ve ylksek IP insértii (varsa) kullanilarak delige monte
edildilklerinde UL Tip12 gerekliliklerini karsilar.

Delige montaj yapildiginda, striculer maksimum 40 °C ortam
sicakliginda kullanima uygun olacak sekilde degerlendirilirler.

Harici Tus Takimlari, verilen sizdirmazlik rondelasi ve sabitleme Kkiti ile
birlikte monte edildiginde UL Tip 12 siniflandirmasi gerekliliklerini
kargilar.

Bir Tip 1 veya Tip 12 mahfazasina monte edildiginde,
suriculer iklimlendirilmis havayla ¢alisan bir b6imede ¢alistirilabilir.

13.4 Montaj

Uygun braketler kullanilarak suriculer ylzeye, panel digina dogru veya
yana monte edilebilir. Siirlicller, aralarinda uygun bosluk olacak sekilde
tek tek veya yan yana monte edilebilir (yan yana montaj).

13.5 Cevre

Kirlilik Derecesi 2 veya daha iyi olan ortamlarda surtcuilerin kurulumu
gerceklestiriimelidir (sadece kuru, yalitkan kirlenme).

Sirlculer maksimum 40 °C ortam sicakliginda kullaniimak lizere
degerlendirilmistir. Ayrica sirlculer azaltiimis ¢ikisla 50 °C ve 55 °C
ortam sicakliginda kullaniimak Uzere degerlendirilmistir.

13.6 Elektrik Kurulumu

ASIRI GERILIM KATEGORISI
ovc il

BESLEME

(Govde boyu 1 - 4)

Sdrlculer, Kurulum Talimatlarinda agiklandidi gibi sigortalar ile koruma
saglandiginda, nominal gerilimde maksimum 10.000 RMS Simetrik
Amper vermeye uygun bir devrede kullanima uygundur.

Bazi kuguk surtciller, devre kesicilier ile koruma saglandiginda,
nominal gerilimde maksimum 10.000 RMS Simetrik Amper vermeye
uygun bir devrede kullanima uygundur.

(Gévde boyu 5 - 9)

Sduruciler, Kurulum Talimatlarinda agiklandigi gibi sigortalar ile koruma
saglandiginda, nominal gerilimde maksimum 100.000 RMS Simetrik
Amper vermeye uygun bir devrede kullanima uygundur.

KABLO TERMINALLERI

Sduruciler, 75 °C sicaklikta kullanima uygun siniflandiriimis kablolar,
yalnizca bakir teller kullanilarak kurulmalidir.

Mumkin oldugu takdirde, saha kablo sistemine gére boyutlandiriimig
UL Siniflandirmasina uygun kapali gevrim konnektorler tim saha gli¢
kablo baglantilari igin kullaniimalidir.

TOPRAKLAMA BAGLANTISI TALIMATLARI

Saha kablo sistemine gore boyutlandiriimis UL Siniflandirmasina uygun
kapali gevrim konnektorler topraklama baglantilari igin kullaniimahdir.

DAL DEVRE KORUMASI

Dal devre korumasi icin gerekli sigortalar ve devre kesiciler,
Kurulum Talimatlarinda belirtilmistir.

DAL DEVRENIN ACILMASI

Dal devre koruma cihazinin agilmasi bir arizanin kesintiye ugradiginin
gOstergesi olabilir. Yangin ve elektrik garpmasi riskini azaltmak ekipman
incelenmeli ve hasar gérmusse degistiriimelidir. Bir agiri yuk rélesinin
devre elemaninda yanma meydana gelirse, asiri yUk rolesinin tamami
degistirilmelidir.

integral kati hal kisa devre korumasi dal devre korumasi saglamaz.

Dal devre korumasi Ulusal Elektrik Yasasina (NEC), Kanada Elektrik
Yasasina ve her turli ek yerel mevzuata uygun olarak saglanmalidir.

DINAMIK FRENLEME

C200 ve C300, gévde boyu 1 - 4, dinamik frenleme uygulamalari igin
degerlendirilmigtir. Diger strlicii modelleri dinamik frenleme igin
degerlendirilmemistir.

13.7  Motor asir1 yuk korumasi ve termal

bellek koruma

Tum surlculerde harici veya uzaktan asir yik koruma cihazi
kullaniimasini gerektirmeyen motor yuku igin dahili asirn yik korumasi
bulunur.

Koruma seviyesi ayarlanabilir ve ayarlama yéntemi kisim 8.4 Motor
termal korumasi, sayfa 70 bolimuinde agiklanmistir. Maksimum akim
asir yuku, akim limiti parametrelerine (motor akimi limiti, rejeneratif
akim limiti ve ylizde olarak girilen simetrik akim limiti) ve motor nominal
akim parametresine (amper cinsinden) girilen degerlere baglidir.

Asir yuklenme suresi, motorun termal siire sabitine baglidir.
Programlanabilir maksimum siire sabiti, stirici modeline baglidir.
Asin yik korumanin ayarlama yéntemi temin edilir.

Sduruciler, motor sogutma fani arizasi durumunda motoru yuksek
sicakliktan korumak igin bir motor termistériine baglanabilen kullanici
terminalleri ile donatiimistir.

13.8 Harici Sinif 2 besleme

24 V kontrol devresine glic vermede kullanilan harici gu¢ kaynagi
“UL Sinif 2” olarak siniflandiriimis olmalidir. Glg kaynagi gerilimi
24 Vdc'yi asmamalidir.

13.9 Modiiler Siiriiciui Sistemleri

DC+ ve DC- gli¢ kaynagi baglantilarina sahip, 230 V veya 480 V’lik
suriictler, Commander serisinden gevirici bolliimleri tarafindan
beslendiginde, Modduler Sirlci Sistemlerinde evirici olarak kullaniimak
Uzere arastirnimistir. Bu uygulamalarda eviricilerin ilave sigortalarla ek
olarak korunmalari gerekir.

Alternatif olarak eviriciler gevirici modeline gére temin edilebilir:
Mentor MP25A, 45A, 75A, 105A, 155A veya 210A.

Ayrintili bilgi igin, surdcundn tedarikgisi ile irtibata gegin.
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13.10  Gegici Gerilim Darbesi Onleme
Gerekliligi

Bu gereklilik sadece nominal giris gerilimi = 575 V olan Gévde Boyu 7

surtcdler igin gegerlidir.

GECICI GERILIM DARBESI ONLEME, EKIPMANIN HAT TARAFINA

MONTE EDILMELI VE 575 Vac (FAZ-TOPRAK), 575 Vac (FAZ-FAZ)

GERILIM DEGERINE SAHIP OLMALI, ASIRI GERILIM KATEGORI II'E

UYGUN OLMALI VE 6 kV'LIK NOMINAL DARBE GERILIM

YUKSELMESINE VE MAKSIMUM 2400 V'LIK KASKI GERILIMINE
DAYANABILEN BIR KORUMA SAGLAMALIDIR.
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