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Orijinal Talimatlar

2006/42/EC sayili Avrupa Birligi Makine Direktifine uyumlu olmasi igin bu kilavuzun ingilizce siirimi Orijinal Talimatlardir.
Diger dillerdeki kilavuzlar Orijinal Talimatlarin Cevirileridir.

Belgeler

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

Bu kilavuzdaki tim bilgilerin basimin yapildidi tarihte dogru olduguna ve herhangi bir sézlesmenin bir kismini olugturmadidina inaniimaktadir.
Uretici, Griiniin 6zelliklerini, performansini ve kilavuzun igerigini haber vermeksizin degistirme hakkini sakli tutar.

Garanti ve Sorumluluk

Hicbir durum ve kosulda, yanlis kullanim, istismar, yanlis kurulum ya da anormal sicaklik, toz veya korozyon kosullarindan ya da yayinlanmis
degerler disindaki igletimden kaynaklanan hasar ve arizalardan lretici sorumlu tutulamaz. Uretici dolayli ve arizi hasarlardan sorumlu tutulamaz.
Garanti sartlarinin ayrintilarini almak igin suriicu tedarikgisine basvurun.

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

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

Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi (RoHS)
Bu kilavuzun kapsadig: tiriinler, 2011/65/EU sayili AB direktifi ve Elektrikli ve Elektronik Uriinlerdeki Zararli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki Gin
idari Onlemleri de dahil olmak iizere, Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki Avrupa ve Uluslararasi yénetmelikler ile uyumludur.

imha ve Geri Doniisiim (WEEE)

Elektronik drunler kullanim émrindn sonuna geldiginde evsel atiklarla birlikte atiimamali, elektronik ekipmanin geri dénisum islemi bu
konudaki uzman tarafindan gergeklestirilmelidir. Control Techniques Urtnleri, verimli geri ddnisim igin ana bilesen parcalarina kolaylikla
ayrilabilecek sekilde tasarlanmistir. Uriinde kullanilan malzemelerin gogu geri déniistime uygundur.

- Uriin ambalaji kaliteli ve tekrar kullanilabilir. Biiyiik Giriinler ahsap sandiklarda ambalajlanir. Kiigiik driinler yiiksek oranda geri
donustirilmas lif igerigine sahip saglam karton kutularda ambalajlanir. Karton kutular tekrar kullanilabilir ve geri donusturilebilir.
Uriinii sarmak icin kullanilan koruyucu film ve torbalarin iiretiminde kullanilan polietilen geri déniisiimliidiir. Herhangi bir {riin veya
ambalaji geri donUstiirmeye veya imha etmeye hazirlaniyorsaniz, litfen yerel mevzuati ve en iyi uygulamalari dikkate alin.

REACH yoénetmeligi

Kimyasallarin Tescillendiriimesi, Degerlendiriimesi, Ruhsatlandiriimasi ve Kisittanmasi (REACH) hakkindaki 1907/2006 sayili AB Yénetmeligi,
tedarikginin sattigi Griinde Avrupa Kimyasallar Ajansi (ECHA) tarafindan kabul edilen miktarlar disinda 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 degistirme 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 higbir vasitayla gogaltilamaz veya iletilemez.
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Kilavuzun kullanimi

Bu kullanici kilavuzunda, strtcuntn kurulumu ve g¢alistiriimasi hakkinda tum bilgiler yer almaktadir.

Kullanicinin siriictiden en iyi performansi almasini saglamak Gzere bilgiler mantiksal sirada verilmigtir.

NOT

Kilavuzun ilgili kisimlarinda 6zel glvenlik uyarilari bulunur. Ayrica, Blim 1 Glivenlik Bilgileri genel glvenlik bilgilerini

icerir. SUrliclyl kullanan bir sistemle galigirken veya bu tur bir sistemi tasarlarken uyarilara ve verilen bilgilere dikkat
edilmesi 6nemlidir.

Asagida sunulan kullanici kilavuzuna iliskin sema, kullaniciya gerceklestirmek istedigi géreve gére dogru kisimlari
bulmasina yardimci olur ancak 6zel bilgiler i¢in lGtfen su bélime bakin:

Hizl Baslatma /
L ETERCE ]

Programlama

Sistem tasarimi | ve devreye alma Sorun giderme

1 Giivenlik bilgileri

2 Uriin bilgileri

3 Mekanik kurulum

4 Elektrik kurulumu

5 Baslarken

6 Temel parametreler

7 Motoru ¢alistirma

8 Optimizasyon

9 NV medya kartini calistirma

10 Timlesik PLC

11 ileri parametreler

12 Teknik bilgiler

13 Ariza Teshis

14 UL listesi bilgileri
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Uygunluk Beyani

Nidec Control Techniques Ltd.
The Gro

Newtown

Powys

Birlesik Krallik

SY16 3BE

Bu beyan, asagida model numaralari verilen Powerdrive F300 degisken
hizli sGrlca urunleri icin gegerlidir:

Gegcerli karakterler: Faaa-bbbbbbbbb

Yukarida listelenen AC degisken hizh surlcu urunleri, asagidaki
uyumlastiriimis (harmonize) Avrupa standartlarina gore tasarlanmis ve
Uretilmistir:

aaa 300

03200066A, 03200080A, 03200110A,
03200127A, 03400034A, 03400045A,
03400062A, 03400077A, 03400104A,
03400123A

04200180A, 04200250A, 04400185,
04400240A

05200300A, 05400300A,
05500039A, 05500061A, 05500100A

06200500A, 06200580A, 06400380A,
06400480A, 06400630A, 06500120A,
06500170A, 06500220A, 06500270A,
06500340A, 06500430A

07200750A, 07200940A, 07201170A,
07400790A, 07400940A, 07401120A,
07500530A, 07500730A, 07600230A,
07600300A, 07600360A, 07600460A,
07600520A, 07600730A

082001490A, 08201800A, 08401550A,
08401840A, 08500860A, 08501080A,
08600860A, 08601080A

09202160E, 09202660E, 09402210E,
09402660E, 09501250E, 09501500E,
09601250E, 09601500E

10203250E, 10203600E, 10403200E,
10403610E, 10502000E, 10601720E,
10601970E

bbbbbbbbb

Ayarlanabilir hizli elektrikli gi¢ suricu
sistemleri - gtivenlik gereklilikleri - elektrikli,
termal ve enerji

EN 61800-5-1:2007

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ siriicu
sistemleri. Ozel test yontemlerini igeren EMC
Urin standardi

EN 61800-3:2004

Elektromanyetik uyumluluk (EMC).
Genel standartlar. Endustriyel ortamlar igin
bagisiklik standardi

EN 61000-6-2:2005

Elektromanyetik uyumluluk (EMC).
Genel standartlar. Endustriyel ortamlar igin
emisyon standardi

EN 61000-6-4:2007

Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Sinirlar.
Harmonik akim emisyonlari igin sinir degerler
(cihazin faz basina giris akimi <16 A)

EN 61000-3-2:2006

Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Sinirlar.
Nominal akimi <16 A olan donanim igin algak
gerilim besleme sistemlerindeki gerilim
dalgalanmalari ve kirpisma ile ilgili sinirlama

EN 61000-3-3:2008

EN 61000-3-2:2006 standardi, giris akiminin <16 A oldugu durumlarda
gegcerlidir. Giris guictiniin >1 kW oldugu durumlarda profesyonel donanim
icin bir sinirlama yoktur.

Bu urtinler, 2006/95/EC sayili Algak Gerilim Yonetmeligi ve 2004/108/EC
sayil Elektromanyetik Uyumluluk Yénetmeligi gerekliliklerini karsilar.

7 ek

T. Alexander

Control Techniques Teknolojiden Sorumlu Yonetim Kurulu Bagkan
Yardimcisi

Newtown
Tarih: 5 Agustos 2014

Bu elektronik siiriiciiler, tiim nihai tiriinleri veya sistemleri
olusturmak ilizere uygun motorlar, kontrolérler, elektrik koruma
pargalari ve diger ekipmanlar ile birlikte kullanilmak iizere
tasarlanmigtir. Giivenlik ve EMC y6netmelikleri ile uyumluluk,
belirtilen girig filtrelerinin kullanilmasi dahil olmak lizere
siirticiilerin dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina baghdir.
Siiriiciiler, sadece giivenlik ve EMC gerekliliklerini bilen
profesyonel kigiler tarafindan kurulmalidir. Nihai triiniin veya
sistemin, kullanilacag tilkedeki ilgili tiim yasalara uymasini
saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir.

Tasarim Kilavuzuna bakin. Detayli EMC bilgilerini iceren EMC Bilgi
Formlari da bulunmaktadir.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Uygunluk Beyani (2006 Makine Yonetmeligi dahil)

Nidec Control Techniques Ltd.
The Gro

Newtown

Powys

Birlesik Krallik

SY16 3BE

Bu beyan, asagida model numaralari verilen Powerdrive F300 degisken
hizli strGict Grtin grubu igin gegerlidir:

Kullanilan uyumlastiriimis standartlar asagida gosterilmistir:

Gegerli karakterler: Faaa-bbbbbbbbb

aaa 300

03200066A, 03200080A, 03200110A, 03200127A,
03400034A, 03400045A, 03400062A, 03400077A,
03400104A, 03400123A

04200180A, 04200250A, 04400185, 04400240A

05200300A, 05400300A, 05500039A,
05500061A, 05500100A

06200500A, 06200580A, 06400380A, 06400480A,
06400630A, 06500120A, 06500170A, 06500220A,
06500270A, 06500340A, 065004 30A

bbbbbbbbb | 07200750A, 07200940A, 07201170A, 07400790A,
07400940A, 07401120A, 07500530A, 07500730A,
07600230A, 07600300A, 07600360A, 07600460A,
07600520A, 07600730A

082001490A, 08201800A, 08401550A, 08401840A,
08500860A, 08501080A, 08600860A, 08601080A

09202160E, 09202660E, 09402210E, 09402660E,
09501250E, 09501500E, 09601250E, 09601500E

10203250E, 10203600E, 10403200E, 10403610E,
10502000E, 10601720E, 10601970E

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ stricu
sistemleri - gtivenlik gereklilikleri - elektrikli,
termal ve ener;ji

EN 61800-5-1:2007

Ayarlanabilir hizli elektrikli g suricu
sistemleri. Ozel test yontemlerini igeren EMC
urlin standardi

EN 61800-3:2004

Elektromanyetik uyumluluk (EMC).
Genel standartlar. Endistriyel ortamlar igin
bagisiklik standardi

EN 61000-6-2:2005

Elektromanyetik uyumluluk (EMC).
Genel standartlar. Endustriyel ortamlar icin
emisyon standardi

EN 61000-6-4:2007

Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Sinirlar.
Harmonik akim emisyonlari igin sinir degerler
(cihazin faz basina giris akimi <16 A)

EN 61000-3-2:2006

Elektromanyetik uyumluluk (EMC). Sinirlar.
Nominal akimi <16 A olan donanim igin algak
gerilim besleme sistemlerindeki gerilim
dalgalanmalari ve kirpisma ile ilgili sinirlama

EN 61000-3-3:2008

Bu beyan, bir makinenin giivenlik bileseni olarak kullanilan iiriinler
ile ilgilidir. Sadece GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu,
makinenin giivenlik fonksiyonu igin kullanilabilir. Striiciiniin diger
higbir fonksiyonu, giivenlik fonksiyonunu yerine getirmek igin
kullanilamaz.

Bu Urlnler, 2006/42/EC sayili Yonerge (Makine Yonergesi)
ve 2004/108/EC sayili Yénergenin (EMC Yonergesi) tim ilgili
maddelerinin gerekliliklerini karsilamaktadir.

AB tip incelemesi, asagidaki yetkili kurum tarafindan yapilmistir:
TUV Rheinland Industrie Service GmbH

Am Grauen Stein

D-51105 Kaln

Yetkili Kurum sicil numarasi: 0035
AB tip incelemesi sertifika numarasi: 01/205/5270/12

Teknik dosyay! diizenlemeye yetkili kisi:
C Hargis

Basmihendis

Newtown, Powys. Birlesik Krallik

7 ek

ONEMLI UYARI

Bu siiriiciiler, tiim sistemi olugturmak ilizere uygun motorlar,
sensorler, elektrik koruma parcalar ve diger ekipmanlar ile birlikte
kullanilmak lizere tasarlanmistir. Guivenlik ile ilgili kontrol sistemi
dahil olmak iizere tiim makinenin tasariminin Makine Yonergesi ve
diger ilgili mevzuat gerekliliklerine uygun olarak
gerceklestiriimesinden montaji yapan kisi sorumludur. Giivenlik ile
ilgili siiriiciiniin kullanimi tek bagina makinenin giivenligini
saglamaz.

T. Alexander
VP Technology
Tarih: 5 Agustos 2014

Yer: Newtown, Powys.
Birlesik Krallik

Giivenlik ve EMC yonetmeliklerine uygunluk, eviricilerin
(invertorlerin) dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina baghdir.
Eviriciler (invertorler), sadece giivenlik ve EMC gerekliliklerini bilen
profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Nihai triiniin veya
sistemin, kullanilacag: tilkedeki ilgili tiim yasalara uymasini
saglamak, montaji yapan kiginin sorumlulugundadir.

Tasarim Kilavuzuna bakin.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2
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1 Guvenlik Bilgileri
1.

1 Uyarnilar, ikazlar ve Notlar

& Uyari, bir glivenlik tehlikesini 6nlemek igin zorunlu bilgileri
icerir.

ikaz, tiriine veya diger ekipmanlara hasar riskini dnlemek igin
gerekli bilgileri igerir.

>

DIKKAT

NOT
Not, Grinin dogru sekilde isletimini saglamaya yardimci bilgileri igerir.

1.2  Onemli giivelik bilgileri. Tehlikeler.
Tasarimcilarin ve kurulumu
gerceklestiren kisilerin deneyimi

Bu kilavuz, dogrudan (surlctler) veya dolayli olarak (kontrolér, opsiyon
moddlleri ve dider yedek ekipman ve aksesuarlar) elektrikli motorlar
kontrol eden urinler icin gegerlidir. Glglu elektrikli striciler ile ilgili
tehlikeler her durumda mevcuttur ve surtciler ile ona bagli ekipmanlarin
tim glvenlik bilgileri takip edilmelidir.

Bu kilavuzun ilgili yerlerinde, belirli uyarilar verilmektedir.

Surtctler ve kontrolorler, eksiksiz sisteme profesyonel bir uyum
saglayacak sekilde tasarlanmistir. Hatali monte edildikleri takdirde
glvenlik tehlikesi arz edebilirler. Surticu, yiksek gerilimler ve akimlar
kullanir, yliksek diizeyde depolanmis elektrik enerjisi tagir ve yaralanmaya
neden olabilecek ekipmanlari kontrol etmekte kullanilir. Normal igletimde
veya ekipman arizasi durumunda olasi tehlikeleri 6nlemek igin, elektrik
kurulumuna ve sistem tasarimina titizlikle dikkat edilmesi sarttir.

Sistem tasarimi, kurulum, devreye alma / baglatma ve bakim iglemleri,
gerekli egitim ve deneyime sahip personel tarafindan yuritilmelidir.

Bu kisiler, bu glivenlik bilgilerini ve kilavuzu dikkatle okumalidir.

1.3 Sorumluluk

Ekipmanlarin bu kilavuzda verilen tim talimatlara gére dogru olarak
kurulumundan, kurulumu gergeklestiren kisi sorumludur. Normal galisma
ve bir ariza durumunda veya 6ngorilebilir yanlis kullanimlarda
ongorilebilir yaralanma riskini ortadan kaldirmak amaciyla eksiksiz
sistemin guvenliginden sorumlu olacaklardir.

Uretici, uygun olmayan, kusurlu ekipmanlardan veya yanlis kurulum
sonucunda meydana gelen olaylar yuzinden sorumluluk kabul etmez.

14 Mevzuata uyum

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

Bu kilavuz, belirli EMC standartlarina uyum konusunda talimatlar igerir.

Bu Urtndn kullanildigi Avrupa Birligi'nde temin edilen tim makineler
asagidaki direktifler ile uyumlu olmahdir:

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

1.5  Elektrik tehlikeleri

Sdrlcude kullanilan gerilimler, ciddi elektrik carpmalarina ve/veya
yaniklara, hatta 6lime neden olabilir. Striict lizerinde veya civarinda
calisirken her zaman azami dikkat sarf edilmelidir. Asagidaki bélumlerin
herhangi bir yerinde tehlikeli gerilim mevcut olabilir:

* AC ve DC besleme kablolari ve baglantilari
* Cikis kablolari ve baglantilari
*  Slrlcinun birgok i¢ pargasi ve opsiyonel dis Uniteler

Aksi belirtiimedigi strece, kontrol terminalleri tek yalitimhdir ve
dokunulmamalidir.

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

Surucinin DURDUR ve Guvenli Moment Kapama fonksiyonlart,
tehlikeli voltajlari surtictinin ¢ikigindan veya herhangi bir harici
opsiyonel Uniteden tamamen yalitmaz.

Sdrlcd, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmalidir.
Bu talimatlara uyulmamasi yangin tehlikesine sebebiyet verebilir.

1.6 Depolanmig elektriksel yuk

Sirlci, AC gug kaynagi kesildikten sonra, potansiyel olarak élimcul bir
gerilimle yuklu kalan kondansatorler igerir. Strticlye gug verildiyse, AC
glc kaynagi, galismaya baslamadan ez az on dakika dnce kesilmelidir.

1.7 Mekanik tehlikeler

ister amaglanan davranis dogrultusunda, isterse bir hata nedeniyle
yanlis isletimde, surticiniin veya kontroldriin tehlikeyle
sonuglanabilecek islevlerinde son derece dikkatli olunmalidir.
Surliclinin hatali galistigi veya kontrol sisteminin hasar, kayip veya
yaralanmaya yol acabilecegi veya izin verebilecegi tim uygulamalarda
bir risk analizi yurutilmeli ve gerektiginde riski azaltmak icin ileri
onlemler alinmalidir - érnegin, hiz kontroliiniin arizasi durumunda bir hiz
asimi 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 kullanilimamalidir; 6r. giivenlikle ilgili fonksiyonlar igin
kesinlikle kullanilmamaldir.

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

Givenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli egitimi almis,
yeterli deneyime sahip personel tarafindan gergeklestiriimelidir.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, eksiksiz bir giivenlik sistemine
dogru bir sekilde dahil edildiginde makineye guvenlik saglar.

Sistem, emniyetsiz bir islemin olusturacag riskin uygulama igin kabul
edilebilir bir seviyede oldugunu teyit etmek icin bir risk degerlendirmesine
tabi tutulmalidir.

1.8  Ekipmana erigim

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

1.9 Cevresel sinirlamalar

Cevresel sinirlamalar da dahil olmak kaydiyla kilavuzda bu ekipmanin
nakliyesi, depolanmasi, kurulumu ve kullanimiyla ilgili belirtilen tim

talimatlara kesinlikle uyulmalidir. Bu sinirlamalara isi, nem, kirlilik, sok
ve sarsilma dahildir. SiirGculer, asin fiziksel glice maruz kalmamalidir.

1.10 Tehlikeli ortamlar

Bu ekipman, tehlikeli ortamlarda kurulmamalidir (6rn. patlamaya musait
alanlar).

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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1.11 Motor

Cesitli hiz kosullarinda motorun guvenligi saglanmaldir.

Fiziksel yaralanma riskini ortadan kaldirmak igin, motorun belirtilen
maksimum hizini gegmeyin.

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

Siruclide ayarlanan motor parametrelerinin degerleri, motorun
korunmasini etkiler. Surticudeki varsayilan degerlere guvenilmemelidir.
Motor Akim Degeri parametresinin dogru olarak girilmesi énemlidir.

1.12 Mekanik fren kontrolii

Fren kontrol iglevleri, strtclyle, harici bir frenin iyi koordine edilmis
isletimine olanak taniyacak sekilde verilmektedir. Gerek donanim gerek
yazilim, yuksek kalite ve gug¢ standartlarina gore tasarlanmis olsa da,
guvenlik iglevleri olarak kullanimi amaglanmamistir, 6rnegin bir hata
veya ariza durumunda yaralanma riski vardir. Fren birakma
mekanizmasinin yanlig igletimi, tim uygulamalarda yaralanma ile
sonuglanabilir, giivenilirligi kanitlanmis bagimsiz koruma cihazlari

da ilave edilmelidir.

1.13  Ayar parametreleri

Bazi parametreler, surlcinln isletimi Uzerinde siddetli bir etki yaratir.
Kontrol edilen sistem Uzerindeki etki dikkatle degerlendiriimeden
degisiklik yapiilmamalidir. Hata veya bilingsiz isletim nedeniyle meydana
gelebilecek istenmeyen degisiklikleri dnlemek icin dlgimler yapiimalidir.

1.14  Elektromanyetik uyumluluk (EMC)

Cesitli EMC ortamlari igin kurulum talimatlari ilgili Elektrik Kurulum
Kilavuzunda verilmigtir. Kurulum tasarimi basarisiz ise veya diger
ekipmanlar gecerli EMC standartlari ile uyumlu degilse, Grin
elektromanyetik etkilesime neden olur veya diger makineler ile
etkilesime girer. Uriiniin iginde kullanildigi ekipmanin veya sistemin,
makinenin bulundugu yerdeki gecerli EMC ydnetmeliklerine
uygunlugunun sorumlulugu kurulumu gerceklestiren kigidedir.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 9
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Uriin bilgileri

Fanlar, pompalar ve kompresorler i¢cin AC suruci

Powerdrive F300, 6zellikle fan pompasi ve kompresoér uygulamalari konularindaki enerji tasarrufu projelerine yonelik bir AC surtcuduar. Sinifinin en
iyisi enerji verimliligi icin hem asenkron hem de kalici miknatisli motorlar igin sensérsiiz motor kontrolli 6zelligine sahiptir. Fan ve pompa,
uygulama esnekligi igin kolay entegrasyon ve kullanici programlamasi 6zelligine sahiptir.

» Asenkron ve sensorsiz kalici miknatisli motorlar igin universal yiiksek performansli stirlict
+ Entegre fan ve pompa fonksiyonu
« Dahili IEC 61131-3 programlanabilir otomasyonu

»  Cift entegre bigimli C rélesi ¢ikiglari

+ Parametre kopyalama ve veri depolama icin NV Medya Kart
* 485 seri iletisim arayuzu
+  Tek kanal GUVENLI MOMENT KAPAMA (STO) girisi
*  Yangin modu

Opsiyonel 6zellikler

+  Ucg adede kadar opsiyon modiilii segin

2.2

Model numarasi

Powerdrive F300 Grln dizisinin model numaralarinin olusturulma sekli asagida gosterilmistir.

Sekil 241 Model numarasi
Tanimlama Etiketi
Tiirev Elektriksel Ozellikler B%:&. Yapilandirma* Ayrildi Belgeler Misteri Kodu Opsiyonel Uretim
F300 ||f[03 4 [[ooo7s [{ii A Jlf [+ ] | [[ofj| [ 1] || o1 [jfasffofo]

A

[

Powerdrive F300
Uriin Serisi

Voltaj Degeri:

2-200 V (200 - 240 +%10)
4-400 V (380 - 480 +%10) H
5-575V (500 - 575 +%10)

6- 690 V (500 - 690 +%10)

Akim Degeri:

Agir Yik Calisma akim degeri x10

Gii¢ Bigimi:

A - AC giris AC ¢ikis (dahili sok bobinli)
D - DC giris AC ¢ikis (Evirici)

C - AC giris DC cikis (Dogrultucu)

E - AC girig AC ¢ikis (dahili sok bobinsiz)

Yapilandirma:
1 - Standart

U - Kontrol Yok
M - Ana
F - Takipgi

A

A

4 A

!

0 = Tus takimi yok
3 = HVAC tus takimi

Koruyucu Kaplama:
0 = Standart

IP / NEMA Degeri:

1=1P21/NEMA 1

Aynildi

Sogutma:

A=Hava

Musteri Kodu:
00 = 50 Hz

01=60Hz

Belgeler:

0 - Ayrica verilir
1 - Ingilizce

* Yalnizca Kasa boyu 9E ve 10 tanitma etiketinde gosterilir.

NOT

Basitlik icin, dahili sok bobini bulunmayan bir Kasa 9 surlicu (6r. Model 09xxxxxxE) Kasa 9E, dahili sok bobini bulunan Kasa 9 suricu ise
(6r. Model 09xxxxxxA) Kasa 9A olarak adlandirilir. Kasa 9'a yapilan her turli atif hem boy 9E hem de 9A igin gecerlidir.
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23 Gug Degerleri

Normal Yiik Calisma

F300 kendinden sogutmal (TENV/TEFC) asenkron motor kullanan ve dusiik asir ylk kapasitesi gerektiren ve diisik hizlarda tam moment
gerektirmeyen uygulamalar icin (6r. fanlar, pompalar) optimize edilmistir.

Kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motorlar, disiik hizda fanin sogutucu etkisinin azalmasi nedeniyle asir yike karsi arttiriimis
korumaya ihtiya¢ duyar. Dogru koruma seviyesini saglamak igin 12t yazilimi hiza bagimli bir seviyede calisir. Bu durum asagidaki grafikte
gOsterilmistir.

NOT

Disuk hiz korumasinin etkinlestigi hiz, Diistik Hiz Termal Koruma Modunun (04.025) ayarlanmasiyla degistirilebilir. Pr 04.025 = 0 (varsayilan)
degerine sahipken motor hizi temel hizin %15 altina distuginde ve Pr 04.025 = 1 degerine sahipken motor hizi %50’nin altina dustiginde koruma
devreye girer.

Motor It korumasinin calismasi

Motor 12t korumasi asagida gosterildigi gibi belirlenir ve asagidaki motorlar ile uyumludur:
» Kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motorlar

A
Motor nominal akimi
ylizdesi olarak /
motor toplam akimi
(Pr 04.001) Koruma bu alanda gergeklestirilir
%100 - e
A /,/./
%70
Maksimum izin
verilen strekli akim
— Pr04.025 =0
----- Pr 04.025 =1
%15 %50 %100 Baz hiz yazdesi olarak
motor hizi
Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 1
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Burada verilen surekli akim degerleri, maksimum 40 °C, 1000 m ylkseklik ve 3,0 kHz anahtarlama frekansi icin gecerlidir. Daha yuksek anahtarlama
frekanslari, 40 °C lzerindeki ortam sicakligi ve daha fazla ylkseklik igin kapasite azaltimi gereklidir. Ayrintil bilgi igin, bkz. Bélim 12 Teknik bilgiler,

sayfa 212.

Tablo 2-1 200 V siiriicii giic degerleri (200 V - 240 V %10)

Normal Yiik Calisma

Model Maksimum siirekli ¢ikis akimi 230 V’ta nominal gii¢ 230 V’ta motor giicii Tepe akimi
A kW hp A
03200066 6,6 1.1 1,5 7,2
03200080 8 1,5 2 8,8
Kasa boyu 3
03200110 1 2,2 3 12,1
03200127 12,7 3 3 13,9
04200180 18 4 5 19,8
Kasa boyu 4
04200250 25 55 7,5 27,5
Kasa boyu 5 05200300 30 75 10 33
06200500 50 1 15 55
Kasa boyu 6
06200580 58 15 20 63,8
07200750 75 18,5 25 82,5
Kasa boyu 7 07200940 94 22 30 103,4
07201170 117 30 40 128,7
08201490 149 37 50 163,9
Kasa boyu 8
08201800 180 45 60 198
09202160 216 55 75 237,6
Kasa boyu 9
09202660 266 75 100 292,6
10203250 325 90 125 357,5
Kasa boyu 10
10203600 360 110 150 396
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Tablo 2-2 400 V siirticii glic degerleri (380 V - 480 V 1%10)
Normal Yiik Calisma
Model Maksimum siirekli ¢ikig akimi 400 V’'ta nominal gii¢ 460 V’'ta motor giicii Tepe akimi
A kw hp A
03400034 3.4 1.1 1,5 3,7
03400045 4,5 1,5 2,0 4,9
03400062 6,2 2,2 3,0 6,8
Kasa boyu 3
03400077 7,7 3,0 5,0 8,4
03400104 10,4 4,0 5,0 11,4
03400123 12,3 55 75 13,5
04400185 18,5 7,5 10,0 20,3
Kasa boyu 4
04400240 24,0 11,0 15,0 26,4
Kasa boyu 5 05400300 30,0 15,0 20,0 33,0
06400380 38,0 18,5 25,0 41,8
Kasa boyu 6 06400480 48,0 22,0 30,0 52,8
06400630 63,0 30,0 40,0 69,3
07400790 79 37 50 86,9
Kasa boyu 7 07400940 94 45 60 103,4
07401120 112 55 75 123,2
08401550 155 75 100 170,5
Kasa boyu 8
08401840 184 90 125 202,4
09402210 221 110 150 2431
Kasa boyu 9
09402660 266* 132 200 292,6
10403200 320 160 250 352
Kasa boyu 10
10403610 361 200 300 3971

* Bu gu¢ degerleri 2 kHz anahtarlama frekansi i¢indir. 3 kHz anahtarlama frekansindaki gli¢ degerleri igin, bkz. kisim 12.1.1 Gii¢ ve akim degerleri
(Anahtarlama frekansi ve sicaklik i¢in azalma), sayfa 212.
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Tablo 2-3 575 V siiriicui gui¢ degerleri (500 V - 575 V £%10)

Normal Yiik Calisma

Model Maksimum siirekli ¢gikis akimi 575 V’ta nominal gii¢ 575 V’ta motor giicii Tepe akimi
A kW hp A

05500039 3,9 2,2 3 4,3
Kasa boyu 5 05500061 6,1 4 5 6,7

05500100 10 5,5 75 1

06500120 12 7,5 10 13,2

06500170 17 11 15 18,7

06500220 22 15 20 24,2
Kasa boyu 6

06500270 27 18,5 25 29,7

06500340 34 22 30 374

06500430 43 30 40 47,3

07500530 53 37 50 58,3
Kasa boyu 7

07500730 73 45 60 80,3

08500860 86 55 75 94,6
Kasa boyu 8

08501080 108 75 100 118,8

09501250 125 90 125 137,5
Kasa boyu 9

09501500 150 110 150 165
Kasa boyu 10 10502000 200 130 200 220

Tablo 2-4 690 V siiriicii gii¢ degerleri (500 V - 690 V £%10)

Normal Yiik GCalisma

Model Maksimum siirekli ¢cikis akimi 690 V’'ta nominal gii¢ 690 V’ta motor giicii Tepe akimi
A kW hp A
07600230 23 18,5 25 253
07600300 30 22 30 33
07600360 36 30 40 39,6
Kasa boyu 7
07600460 46 37 50 50,6
07600520 52 45 60 57,2
07600730 73 55 75 80,3
08600860 86 75 100 94,6
Kasa boyu 8
08601080 108 90 125 118,8
09601250 125 110 150 137,5
Kasa boyu 9
09601500 155 132 175 170,5
10601720 172 160 200 189,2
Kasa boyu 10
10601970 197 185 250 216,7

231 Tipik kisa sureli agin yiik limitleri

Asin yuk limiti maksimum yizde orani, segilen motora bagli olarak degisir. Motor nominal akimi, motor gug¢ faktorii ve motor sizinti endiiktansindaki
degisikliklerin tiimii, maksimum olasi agiri yiikte degisikliklerle sonuglanir. Ozel bir motora ait kesin deger, Parametre Basvuru Kilavuzunda yer alan
Menu4'teki denklemler kullanilarak hesaplanabilir.

RFC (RFC-A veya RFC-S) ve agik ¢cevrim (OL) modlari igin tipik dederler asagidaki tabloda gosterilmistir:

Tablo 2-5 Tipik agin yiik limitleri

- — - - —
Galisma modu Soguktan itibaren RFC| %100°den itibaren RFC | S°9uktan itibaren acik | %100°den itibaren agik
gevrim gevrim
Motor nominal akimiyla asiri yik = stirlicti nominal akimi 165 sn. icin %110 9 sn. igin %110 165 sn. i¢in %110 9 sn. igin %110

Genel olarak surict nominal akimi, varsayilan ayardan daha yiiksek asiri ylk seviyesine olanak taniyacak sekilde eslesen motor nominal akimindan
yuksek olur. Asiri yuk alaninda izin verilen sire, bazi suricu guglerinde, cok dustk cikis frekansinda oransal olarak azaltilir.

NOT
Erisilebilecek maksimum asiri yiik seviyesi, hizdan bagimsizdir.
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2.4  isletim modilar

Sdrlcu, asagidaki isletim modlarindan birinde galistiriimak tGzere tasarlanmigtir:
Acik ¢evrim modu

Acik gevrim vektér modu

Sabit V/F modu (V/Hz)

Karesel V/F modu (V/Hz)
RFC - A

Konum geri besleme sensori igermeyenler (Sensorsiiz)

RFC-S
Konum geri besleme sensoru olmadan (Sensorsiiz)

241  Acik gevrim modu

Siruci, kullanici tarafindan degistirilen frekanslarda motora gli¢ verir. Motor hizi, striictinin ¢ikis frekansinin ve mekanik yiik nedeniyle meydana
gelen kaymanin bir sonucudur. Suricu, kayma kompanzasyonu uygulayarak motorun hiz kontroliinu iyilestirebilir. Dusuk hizdaki performans,

V/F modu veya agik ¢cevrim vektdr modunun segimine baglhidir.

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

50 Hz motor i¢in 1 HZ'ye kadar tipik olarak %100 moment mevcuttur.
Sabit V/IF modu

Motora uygulanan gerilim, kullanici tarafindan ayarlanan gerilim ylikseltmenin saglandigi distik 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 yiikseltmenin saglandigi diistik hiz haricindeki frekansin karesi ile dogru orantilidir.
Bu mod, karesel yik 6zellikleri tagiyan fan veya pompa c¢alistirma uygulamalarinda veya ¢oklu motor uygulamalarinda kullanilabilir. Bu mod,
yuksek baglatma momenti gerektiren uygulamalar i¢in uygun degildir.

2.4.2 RFC-A modu

Asenkron (indiksiyon) motorlar igin Rotor Aki Kontroli (RFC-A), konum geri besleme cihazi olmadan kapali cevrim vektor kontroliine neden olur.

Sensorsiz mod akim, gerilim ve motor hizini tahmin etmede kullanilan ana motor galisma parametrelerini kullanarak konum geri besleme
yapilmasina ihtiyag duymadan kapali gevrim kontrolli saglar. Karakteristik olarak agik gevrim kontroliine iliskin dengesizlikleri giderebilir;
ornegin dislk frekanslarda hafif yikli buyuk motorlari galistirirken meydana gelen dengesizlikler.

243 RFC-S
Senkron (kalici miknatisli firgasiz) motorlar igin Rotor Flux Control (Rotor Aki Kontrolii- RFC-S), konum geri besleme cihazi bulunmadan kapali
gevrim vektor kontroll saglar.

Geribesleme cihazi takili olmayan kalici miknatisli firgasiz motorlarla kullanima yéneliktir.
Aki kontrolli gerekli degildir, glinkii motor rotorun pargasi olan kalici miknatislarla kendiliginden tahrik edilir.

Belirgin motorlarda, sifir hiza kadar olan tim aralikta tam moment mevcuttur.
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2.5 Sirici ozellikleri
Sekil 2-2  Siiriicii 6zellikleri (boy 3 - 10)

el

TR

=

I

Jo| [9l© I
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‘¢ = @© @] ell®
(15] ol 1ol ' ©] | &

Anahtar

1. Tus takimi baglantisi 6. Opsiyon modll yuvasi 2 11. NV medya karti yuvasi 16. AC gli¢ kaynagi baglantilari

2. Glg degeri etiketi 7. Opsiyon moduli yuvasi 3 12. Dahili EMC filtre 17. Topraklama baglantilari

3. Tanimlama etiketi 8. Réle baglantilar 13. DC bara +

4. Durum LED’i 9. Kontrol baglantilari 14. DC bara -

5. Opsiyon modli yuvasi 1 10. Haberlesme baglanti noktasi 15. Motor baglantilari
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2.6 Bilgi plakasi agiklamasi
Glc degeri etiketlerinin konumu igin bkz. Sekil 2-2.
Sekil 2-3 Tipik siirticti deger etiketleri
Normal Yuk
Kasa Calisma akim
Model boyu degeri
| |
Kullanici I' l l l
anzina |l.!1 F300-084 01840 A /A
! ]
Gerilim Suricu bigimi
Normal YUk Giri Onay anahtarlar
| v s Tarih kod
ca ézg:r?w frekansi arih odu
CE onayi Avrupa
Girig gerilimi ~a / / Ce Y P
125hp l 1710 Faz sayisi ve Normal Yk . X
Cikis I/P 380-480V 50-60Hz 3ph 164A4— Calisma gugc degeri igin C lsareti onayi Avustralya
gerilimi_"O/P 0-480V 3ph 184A| tipik girig akimi
C E @ P c,,s UL / cUL onay! ABD ve Kanada
¢ B o Normal Yk Calisma
LISTED 8014 g glg degeri gikis akimi
ot E171230 S ROHS| | RoHS uyumiu Avrupa
naylar =t Ind. Cont. © Compliant
N1652 Equipmort 3
Rotis T &P 2=
Compiiant; SB ] Seri
Patents: www ctpatents.info numarasi
Designed in UK. / Made in U.K.
- J
Biiyik etiket*
Giris Normal Yuk
Model  forans: Caléﬁerg:r?uq Tarih kodu
\ e / Giris f
airis [ F300-084-01840-A 125hp vo arie sk
gerilimi I/P 380-480V "50-60Hz 3ph 164A Kis
O/P 0-480V 3ph 184A Gikig fazi sayisi ve
Designed in UK =4 go”fn% IUK Cil(allsma
N H 4 nim GIkig akimi
Made in UK. - (€ Complia) :
Serial No: 3000005001 | ¢, c(OL)us . Cont.
N1 6A52 LISTEDASDM E171230

Seri numarasi

Cikis! LI_T
gerilimi

Onaylar

* Bu etiket yalnizca Boy 7 ve Uzeri igin gegerlidir.

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

NOT
Tarih kodu bigimi

Tarih kodu dért rakamdan olusur. ilk iki rakam siiriiciiniin tretildigi yili, diger iki rakam ise Gretim yilinin kaginci haftasinda siiriictinin dretildigini

gOsterir.

Ornek:
1710 tarih kodu, 2017 yihinin 10. haftasina karsilik gelir.
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2.7 Opsiyonlar
Sekil 2-4 Siricuyle birlikte sunulan segenekler
1. Tus Takimi 4. Opsiyon modill yuvasi 3
2. Opsiyon modulu yuvasi 1 5. CT Haberlesme kablosu
6. NV medya karti

3. Opsiyon modilli yuvasi 2

& NV medya kartini takarken veya cikarirken, gii¢ bulunabilecek terminallere dikkat edin.

UYARI

18

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Temel Motoru

parametreler

Uriin
bilgileri

Guvenlik

Bilgileri Baslarken

calistirma

Teknik
bilgiler

Ariza
teshis

ileri
parametreler

NV Medya Kartini
Kullanma

. Tiamlesik
Optimizasyon PLC bilgileri

Tanimay! kolaylastirmak amaciyla tim standart opsiyon modiilleri renk kodludur. Her moddlin Ust kisminda tanitma etiketi mevcuttur.

Standart opsiyon moduilleri striiclideki mevcut opsiyon yuvalarinin herh
fonksiyonuyla ilgili diger ayrintilar gésteriimektedir.

angi birine takilabilir. Asagidaki tabloda renk kodu anahtari ve bunlarin

Tablo 2-6 Opsiyon modiilii tanimlama
. Opsiyon .
Tip modiilii Renk Adi Diger Detaylar
485 lletigim Adaptorii
- Belirtimemis |KI-485 Adaptor 485 lletisim adaptorii 485 iletisim arayiizii saglar. Bu adaptér 115 k Baud,
1 ila 16 arasindaki diigiim adreslerini ve 8 1 NP M seri modu destekler.
—_— . Profibus opsiyonu
e - Mor | SI-PROFIBUS Siriicil ile iletisim igin PROFIBUS adaptérii
~
t . . DeviceNet opsiyonu
/‘ Orta Gri Sl-DeviceNet Sirtci ile iletisim igin DeviceNet adaptori
Veriyolu
s X . ) CANopen opsiyonu
|_== Acik Gri SI-CANopen Sdrict ile iletisim icin CANopen adaptori
EtherNet/IP, Modbus TCP/IP ve RTMoE'yi destekleyen harici Ethernet
. moduli. Modl, yiiksek hizli suriicu erisimi, kiresel baglanabilirlik ve
Bej Sl-Ethernet A o S . .
!// kablosuz ag iletisimi gibi BT ag teknolojileriyle entegrasyon saglamak igin
kullanilabilir.
. PROFINET RT opsiyonu
G San Yesil | SFPROFINETRT | iy iici ife letigim igin PROFINET RT adaptérii
Genigletilmis 1/0 (Girig/Cikig)
Asagidaki kombinasyonlari ekleyerek /O (Giris/Cikis) kapasitesini arttirir.
Otomasyon e + Dijital /0 (Girig/Cikig)
(/0 =——=| Turuncu |SI-/O - Dijital Girigler
genislemesi) * Analog Girigler (diferansiyel veya tek uglu)
* Analog Cikis
* Roleler
Tablo 2-7 Tus takimi tanimlama
Tip Tus Takimi Adi Diger Detaylar
LCD tus takimi opsiyonu
Tusg Takimi KI-HOA Keypad RTC || o1y cyran, Elle / Kapali / Otomatik diigmeleri ve RTC bulunan tus takimi
Tablo 2-8 Ek opsiyonlar
Tip Secenek Adi Diger Detaylar
) . SD Kart Adaptérii
/[ SD Kart Adaptoru Sirucl yedekleme igin surtictide SD kart kullanilimasini saglar
Yedek
SMARTCARD SMART CARD -
Siruclyle parametre yedekleme icin kullanilir
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2.8

Surucuyle birlikte verilenler

Sdricu, Baslangi¢ Kilavuzu'nun bir kopyasi, guvenlik bilgilerini iceren bir brosir, Kalite Sertifikasi, Tablo 2-9’da gdsterilenleri iceren aksesuar Kiti
kutusu ile birlikte temin edilir.

Tablo 2-9 Siiriicuiyle birlikte verilen pargalar
Aciklama Boy 3 Boy 4 Boy 7 Boy 8
Kontrol konnektorleri
Réle konnektori
24V glg beslemesi %
konnektorii i
x1
Topraklama destegi
Yiizey montaj 60 0° [? ° 99 | g2 °© 00 | s s ﬁ ﬁ ﬁ—ﬁ
destekleri
X2 x 2 x 2 x 2 x 2 x2
J
Topraklama kelepgesi
oo

x1 x1
DC terminal kilifi <
kopga deligi s

x 2

Terminal somunlari

M6 x 11

M8 x 12

@€

M10 x 12

Besleme ve motor
konnektori

x1

Parmak koruma
yuksukleri
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Tablo 2-10  Siiriiciiyle birlikte verilen pargalar (boy 9E ve 10)
Aciklama Boy 9E Boy 10
Kontrol konnektorleri
. - \f/".
Role konnektori >
x1 x1
24V gug beslemesi konnektori
x1
Topraklama destegi
x1
Fan gu¢ kaynagi konnektori
Yizey montaj destekleri
X 2
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3 Mekanik kurulum

Bu bélimde sirlict kurulumu icin mekanik detaylarin nasil kullanilacagi
aciklanmistir. Surticti mahfaza igerisine kurulmak Gzere tasarlanmistir.
Bu bdlimun ana bagliklari agagidakileri igerir:

* Delige montaj

» Yuksek IP (Koruma Sinifi) standardi veya panel disina dogru montaj
* Mahfaza boyutlari ve yerlegimi

*  Opsiyon modulu kurulumu

* Terminal konumu ve moment ayarlari

3.1 Guvenlik bilgileri

Talimatlan izleyin
Mekanik ve elektrikli kurulum talimatlar titizlikle izlenmelidir.
Tum soru veya slpheler icin ekipmanin tedarikgisiyle temasa
gecilmelidir. strtcinun ve herhangi bir dig opsiyonel tnitenin
kurulumunun ve igletme ve bakimini yapma bigiminin,
Birlesik Krallik'taki iste Saglik ve Giivenlik Yasasinin veya
ekipmanin kullanildidi herhangi bir tlkedeki gecerli yasa,
dizenlemeler ve uygulama kurallarinin gerekliliklerine
uymasini saglamak, cihaz sahibinin veya kullanicisinin
sorumlulugundadir.

Kurulumu yapan kisi/kigilerin yeterliligi

Sdrict, glvenlik ve EMC gerekliliklerini bilen profesyonel

kisiler tarafindan kurulmalidir. Nihai GrGnin veya sistemin,
kullanilacagi ulkedeki ilgili tim yasalara uymasini saglamak,

montaji yapan kisinin sorumlulugundadir.

3.2.3 Sogutma

Sdrlcu tarafindan Uretilen sicaklik, belirtilen isletim sicakligi asiimadan
ortadan kaldiriimalidir. Kapali mahfazalarin havalandirmali olanlar ile
karsilastirildiginda daha dusuk seviyeli sogutma sagladigini ve
mahfazanin daha genis ve/veya dahili hava dolagim fanlarina sahip
olmasi gerektigini unutmayin.

Ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 3.6 Standart siiriiciiler icin muhafaza,
sayfa 42.

3.24  Elektrik givenligi

Kurulum, normal ve ariza durumlarinda giivenli olmalidir.

Elektrik kurulumu talimatlari BoIim 4 Elektrik kurulumu, sayfa 56’te
verilmigtir.

3.2.5 Yangina kargi korunma

Surucl muhafazasi, bir yangin muhafazasi olarak siniflandiriimamistir.
Ayri bir yangin muhafazasi saglanmalidir.

ABD’de kurulum igin, bir NEMA 12 muhafaza uygundur.

ABD disinda gergeklestirilen kurulumlar icin, asagidakiler (IEC 62109-1,
PV eviriciler igin standartlar temel alinmistir) tavsiye edilir.

Pano, metal ve/veya polimerik olabilir. Polimer pano, minimum kalinlik
acisindan en az UL 94 sinif 5 VB'yi kargilayan malzemelerin kullanildigi
daha genis panolar igin 6zetlenebilecek gereklilikleri karsilamahdir.
Hava filtreleri, en az sinif V-2 olmalidir.

Tabanin konumu ve boyutu, Sekil 3-1’de gosterilen alani kapsamalidir.
Alan iginde 5° aglyla ¢izilmis yanlarin herhangi bir kismi da,
yangin panosu tabaninin bir pargasi olarak dikkate alinmalidir.

Sekil 3-1 Yangin panosu taban yerlegim plani

Mahfaza
Bu suricu, egitilmis ve yetkili personel haricindeki kisilerin
erisimini ve kirlenmeyi engelleyen bir panelin icine monte
edilmek Uzere tasarlanmistir. Ayrica, IEC 60664-1 uyarinca
kirlenme derecesi 2’ye uygun olarak siniflandirilan bir
ortamda kullanim igin tasarlanmistir. Bu, yalnizca kuru,
iletken olmayan kirlenmenin kabul edilebilecegi anlamina
gelmektedir.

3.2 Kurulumu planlama
Kurulum planlanirken asagidaki hususlar dikkate alinmalidir:

3.21 Erigsim
Erisim, sadece yetkili personelle sinirlandiriimalidir. Kullanim yerinde
gecerli glivenlik mevzuatlarina uyulmasi gerekir.

Surucinin IP (Koruma Sinifi) derecesi kuruluma baglidir. Ayrintili bilgi
icin, bkz. kisim 3.9 Yiiksek gevre korumasi amagli standart sdrticli
muhafazasi, sayfa 44.

3.2.2 Gevresel koruma
Sdrlcl, asagidaki belirtilenlerden korunmalidir:

+ Damlayan su veya su puskurtilmesi dahil nem ve yogusma.
Siruci galigirken kapali olmasi gereken bir yogusma 6nleyici isitici
gerekli olabilir.

« Elektrigi ileten madde ile kirlenme

» Tozun her gesidi ile kilenme fanin galismasini engelleyebilir veya
cesitli parcalar Uzerindeki hava akimini zayiflatabilir

+ Belirtilen igletim ve saklama aralidi digindaki sicaklik

+ Korozif gazlar

NOT
Kurulum esnasinda suriicideki havalandirmalarin, atiklarin (6rn. kesik
teller) striiclye girmesini dnleyecek sekilde kapatilmasi tavsiye edilir.

Sarici

i5 2

A

Taban, tabanin bir pargasi olarak dikkate alinacak yan kisimlar dahil
olmak uzere, yanan malzemenin disari gikmasini énleyecek sekilde
tasarlanmalidir; ya hig acikligi olmamalidir, ya da bir kapakli veya
surgulu bir yapida olmalidir. Bu, kablo agikliklarinin ve benzerlerinin

5 VB gerekliliklerini karsilayan malzemeyle veya yukarida belirtilen
kapak veya surgu sistemiyle, sizdirmazliklarinin saglanmasi anlamina
gelir. Kabul edilebilir kapak veya slirgu iskeleti igin bkz. Sekil 3-2.

Bu, beton zeminli kapal (sinirli erisim) bir elektrikli isletme alaninda
yapilan kurulumlar igin gegerli degildir.

Sekil 3-2 Yangin mahfazasi ara parga yapisi
2 kat
'X'ten az "

degil Bélme plakalari (mahfazanin tabaninin

— — altinda veya Ustlinde olabilir)

X1 | | | |
T [ | o |
T
Yangin mahfazasinin alti
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3.2.6 Elektromanyetik uyumluluk
Kablo duzenine dikkat edilmeden yapilan yanhs kurulumlarda, gesitli hizdaki surlculerde elektromanyetik etkilesime sebep olabilecek gugli
elektronik devreler mevcuttur.

Tipik endustriyel kontrol ekipmanlarindan kaynaklanan parazit bazi basit rutin énlemler ile engellenebilir.

Belirli emisyon limitlerine uyulmasi gerekiyorsa veya yakin ¢evrede elektromanyetik hassasiyeti olan cihaz varsa, tim énlemler alinmahdir.
Siructu igerisine belli kosullarda emisyonu dusuren dahili EMC filtresi monte edilmistir. E§er bu kosullar asilirsa, sirlcu girislerine gok yakin
konumlandiriimak suretiyle harici EMC filtresi yerlestirilebilir. Filtreler igin bir alan olusturulmali ve kablolar igin ayrilan alan dikkatlice hesaba
katilmalidir. Her iki seviyedeki 6nlemler kisim 4.10 EMC (Elektromanyetik uyumluluk), sayfa 73’'de agiklanmistir.

3.2.7 Tehlikeli alanlar

Sdricuyu, onayll bir mahfaza takmadan ve kurulumu onaylanmadan tehlikeli alanlar olarak listelenen yerlere yerlestirmeyin.

3.3 Terminal kapagini ¢ikartma

Yalitim cihazi
Herhangi bir kapak sokilmeden veya herhangi bir servis ¢alismasi yapiimadan 6nce, AC ve/veya DC gii¢ kaynagi baglantisi,

onaylanmis bir yalitim cihazi kullanilarak suriclden ayrilmahdir.
yianmis iy y

Depolanmis enerji

Sdiricu, AC ve/veya DC gli¢ kaynag: kesildikten sonra potansiyel olarak 6limcil bir gerilimle yUkli kalan kapasitorler igerir. Striciye gug
verildiyse, gu¢ kaynagi, calismaya baglamadan ez az on dakika 6nce kesilmelidir.

Normal olarak kapasitérler, dahili bir direng ile bosaltilir. Belirli, olagan disi ariza kosullar altinda, kapasitérlerin desarji
gerceklestirememesi veya cikis terminallerine uygulanan bir gerilimle bosaltiimasinin engellenmesi mumkuindur. Strtcide, ekranin aniden
kararmasina sebep olan bir ariza oldugdu takdirde, kapasitérlerin desarj edilmemis olmasi mimkindir. Bu durumda, Control Techniques

veya yeftkili distribitorlerine danisin.
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Kontrol / AC /
Motor terminali kapagi

AC/DC
terminal kapag!

Kontrol / AC /
Motor terminali kapagi

Kontrol terminali

kapagi
AC / Motor
terminali kapagi
AC/DC

terminal kapagi

]

Al A

=

_I, el

AC / Motor

terminali kapagi

Motor terminali
kapagi

Kontrol terminali
kapagi

Motor terminali

&)

(L=

E—1E=Y

—————

kapagi

Kontrol terminali
kapagi

Kontrol terminali
kapagi
AC terminali
kapagi

T

®

I

Motor terminali
kapagi

Kontrol terminali
kapag!
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3.31 Terminal kapagini ¢cikartma
Sekil 3-3 Terminal kapaklarinin konumu ve tanimi (boy 3 - 10)

DC terminal DC temlinal :i?rm; Sag DC DC terminal
kapagi kapag kapagi terminal kapagi kapagi
= \
[ ®
i il
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Teknik
bilgiler

Ariza
teshis
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bilgileri

Sekil 3-4 Boy 3 terminal kapaklarini gikartma

1. Kontrol / AC / Motor terminal kapagi
2. DC kapagi

Boy 3 surtictlerde, Kontrol / AC / Motor terminal kapagi DC / Terminal kapagi ¢ikariimadan 6nce ¢ikarilmahdir. Terminal kapaklari degistirilirken,

vidalar maksimum 1 N m momentle sikilabilir.
Sekil 3-5 Boy 4 terminal kapaklarini gikartma

1. Kontrol / AC / Motor terminal kapagi
2. DC kapagi

Boy 4 surtcllerde, Kontrol / AC / Motor terminal kapagi DC / Terminal kapagi ¢ikariimadan 6nce ¢ikariimalidir. Terminal kapaklari degistirilirken,

vidalar maksimum 1 N m momentle sikilabilir.
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Bilgileri bilgileri kurulumu

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken Optimizasyon S ) FE
kurulum parametreler | calistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Sekil 3-6 Boy 5 terminal kapaklarini gikartma

1. Kontrol terminal kapagi

2. DC kapagi
Boy 5 surtictilerde, Kontrol terminal kapagi DC / Terminal kapagi ¢ikariimadan énce ¢ikariimalidir. Terminal kapaklari degistirilirken,

vidalar maksimum 1 N m momentle sikilabilir.
Sekil 3-7 Boy 6 terminal kapaklarini gikarma
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-8 Boy 7 - 10 terminal kapaklarini gikarma (boy 7 gosterilmistir)

Terminal kapaklari degistirilirken, vidalar maksimum 1 N m momentle sikilabilir.

Parmak muhafazasi ve DC terminal kapagi tesisatinin gikarilmasi
Parmak mahfazasi tesisatini gikartma

3.3.2
Sekil 3-9

A: Tum boylar. B: Sadece boy 5. C: Sadece boy 6. D: Boy 7 - 10.

Parmak mahfazasini duz ve sert bir zemin Uzerine yerlestirin ve
gosterildigi (sekil 1°de) gibi ilgili tesisatlara gekig ile vurun. Gerekli tim
tesisat ¢ikartilana kadar devam edin (2). Tesisat ¢ikartildiktan

sonra sert/keskin uglarin hepsini sokin.

Boy 7 - 10 parmak mahfazasi igin rondelalar kiti mevcuttur. Boy 8 - 10
icin, tek veya cift kablo girigine izin veren iki versiyon mevcuttur.

Tablo 3-1 Rondela kitleri

Parca

Resim
Numarasi

Siiriicii boyu

Boy 7 - Kit 8 x tek girigli rondela | 3470-0086-00

Boy 8 - Kit 8 x tek girigli rondela | 3470-0089-00

Boy 8 - Kit 8 x ift girigli rondela | 3470-0090-00

Boy 9E ve 10 - 8 x gift girisli

rondela kiti 3470-0107-00
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Teknik
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teshis | bilgileri

Sekil 3-10 Boy 3 ve 4 DC terminal kapagi kesicisini ¢gikarma

DC terminal kapagdi kesicilerini gosterildigi gibi (1) penseyle tutun ve
ctkarmak icin gosterilen yonde asagiya dogru gekin. Gerekli tim tesisat
cikartilana kadar devam edin (2). Tesisat gikartildiktan sonra sert/keskin
uclarin hepsini s6kiin. Surtcunun ust kisminda sizdirmazligi korumak
icin aksesuar kutusunsa (Tablo 2-9, sayfa 20) verilen DC terminal kapagi
rondelalarini kullanin.
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

3.4 Opsiyon modillerinin ve tus takiminin kurulumu / ¢ikarilmasi

Opsiyon moduliuni kurmadan / kaldirmadan énce surucuyl kapatin. Yapilmamasi durumunda Griinde hasar meydana gelebilir.

Sekil 3-11 Standart bir opsiyon modiiliiniin kurulumu

ilk opsiyon modiiliiniin kurulumu

NOT
Opsiyon moduilu yuvalari su sirada kullanilmalidir: Yuva 3, yuva 2 ve yuva 1 (yuva numaralari igin bkz. Sekil 2-2 Siirticti ézellikleri (boy 3 - 10),
sayfa 16).

»  Opsiyon modulinu gdsterilen yone hareket ettirin (1).

*  Yuva (2) ile hizalayarak opsiyon moduli baglanti plakasini yuvaya (2) takin, bu ayrintili gériniimde (A) gdsterilmistir.

»  Opsiyon moduilini yerine oturana kadar asagi dogru itin.

ikinci opsiyon modiiliiniin kurulumu

*  Opsiyon moduliuna gosterilen yone hareket ettirin (3).

*  Yuva (4) ile hizalayarak opsiyon modilii baglanti plakasini zaten kurulu olan opsiyon moduliindeki yuvaya (2) takin, bu ayrintili gériinimde (A)
gosterilmistir.

»  Opsiyon moduliini yerine oturana kadar asagi dogru itin. Goriintu (5) tamamen kurulmus iki opsiyon modiliinii géstermektedir.

Ugiincii opsiyon modiiliiniin kurulumu

*  Yukaridaki islemleri tekrarlayin.
Siruclide ug opsiyon moduliiniin ayni anda kullaniimasina yonelik bir kolaylik mevcuttur, gérinti (6) kurulmus durumdaki Gg opsiyon moduluni
gOstermektedir.
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Standart bir opsiyon modiiliiniin ¢ikarilmasi

*  Opsiyon moduliinu sirict muhafazasindan gikarmak igin tirnagin (1) Gzerine bastirin, tirnak ayrintili gériinimde (A) vurgulanmistir.
*  Opsiyon modulini gosterildigi gibi (2) kendinize dogru egin.
*  Opsiyon modulunit tamamen goésterilen yonde (3) ¢ikarin.

Sekil 3-13

Kl-kisim 4.8 Cikis devresi ve motor koruma Keypad’in montaji ve gikarilmasi

Monte etmek igin, tus takimini hizalayin ve yerine oturup tik sesi ¢ikarana kadar gosterilen yonde nazikge bastirin.

Cikarmak icin montaj talimatlarini tersten uygulayin.

NOT

Sdricd, tus takimi modunda ¢calismadigi strece, surlcl agikken ve bir motor galisiyorken tus takimi takilabilir veya ¢ikartilabilir.
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Bilgileri bilgileri kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Guvenlik Uriin Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken Optimizasyon

3.5 Boyutlar ve montaj yontemleri

Sdricd, uygun braketler kullanilarak yizeye veya panel disina monte edilebilir. Arka plakanin hazirlanmasina imkan verecek sekilde her iki yontem
icin gecerli surlici ve montaj delikleri boyutlari asagidaki gizimlerde gosterilmistir.

Panel disina dogru montaj kiti suricu ile birlikte génderilmez ve ayrica satin alinabilir; asagida mevcut parca numaralari verilmistir:

Boy CT parga numarasi
3 3470-0053
4 3470-0056
5 3470-0067
6 3470-0055
7 3470-0079
8 3470-0083
9E
0 3470-0105

& Sirlcd belirli bir siire asir yik kogulunda kullaniimigsa, sogutucu panel 70 °C’yi asan sicakliklara ulasabilir. Sogutucu panele insan temasi
onlenmelidir.

Suruci agirliklarina iligkin tam liste kisim 12.1.19 Agirliklar, sayfa 224’te bulunabilir.

& Bu urun sinifindaki suruculerin agirliklari 15 kg tzerindedir. Bu modelleri kaldirirken uygun guvenlik tedbirlerini alin.

3.51 Yiizeye montaijli
Sekil 3-14  Yiizeye montajli boy 3 siiriicu

73,0 mm
6,0 mm 40 mm @ 5,5mm
2 =

——————————————————— pr‘f?—ék 3
370 mm
382mm| | H | 365 mm (1
fi
__________________ vib s by
26,5 mm

NOT

Her montaj braketinde, suruclyl sogutucunun surucuyl arka plakadan ¢ikarmadan degistiriimesini saglayan arka plakaya monte etmek igin
kullaniimasi gereken 4 montaj deligi, 2 adet dis delik (5,5 mm) bulunur. i¢ delikler (6,5 mm) x 2 Unidrive SP boy 1 tadilat uygulamalari igin kullanilir.
Daha fazla bilgi igin bkz. Tablo 3-2.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 31
Yayin No: 2



Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LOTOIT M kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-15  Yiizeye montajli boy 4 siiriicu
Imm—» | 106 mm
53 mm 53 mm 26,5 mm
o 8 mm L x 4 delik
S .
E 375 mm
R %)‘ _ QB‘ N
NOT
Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj icin kullanilir. Daha fazla bilgi igin bkz. Tablo 3-2.
Sekil 3-16  Yiizeye montajli boy 5 siiriicu
— ‘ ‘
202 mm 9 mm [—
| 143 mm | $‘ 106 mm ‘ 8mm
— v
[ o R N S —— {5 vol
— T
®
£ 8
E a
> 3
& 3 a
£
E
®
LT R SR !
@7,0mm

NOT
Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj igin kullanilir. Daha fazla bilgi igin bkz. Tablo 3-2.
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-17  Yiizeye montajl boy 6 siiriicu
[ 70mm P [ 196,0 mm .
e [®) O O  OF-=======-=fecoccccceccccccce e e e (- - = x 6,0mm
'
[
£
® S,
o
389 mm 376 mm
B A R © N O © haliteie ittt ittt | I Attt L & L
F T 76 7,0 mm
NOT
Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj igin kullanilir. Daha fazla bilgi igin bkz. Tablo 3-2.
Sekil 3-18  Yiizeye montajli boy 7 siiriicii
25 mm —p [
220 mm
— 9,5 mm
270 mm ) 280 mm
:J m b— T
== |
[C] -
£ 8
8 : . £
B 3 £
EE%‘ ’
[E]
N
3
e i
i
T @9 mm

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2

33



Giivenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik lleri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LOLTIT W kurulumu $ parametreler | calistirma P 4 Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-19  Yiizeye montajli boy 8 siiriicii

26 mm

il

784 mm

310 mm
285 mm < 290 mm
il Y
==
==
2 =
e ®
A= 10
E| E :
(s} 5]
(=3 el
@ N
o
&
“/ 5]
v
Yy n Ige}

(4 delik)
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik lleri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LU kurulumu S parametreler | galistirma P 4 Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-20  Yiizeye montajli boy 9E ve 10
310 mm
> 288 mm
L 285 mm « > 26 mm i 259 mm |
9mm
V] L R e | R —x
29,0 mm
A % x 4 delik
® ==
e
=
: -
g £ E
= o by
= =
==
4
®
Iy A
===
v N v
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LOTOIT M kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
3.5.2  Panel digina dogru montaj
Sekil 3-21 Panel disina dogru montaj boy 3 siirticu
97 mm
@ 5,20 mm
73 mm x 8 delik
200 mm »ie »
< » 136,5 mm|36,5 mm)|
{L‘/ ¢ 15 mm
5 — ] + LT £t
£
3
(o2}
& £
8
£ e
q
> —a—
c F— —a ¢
400mm || ] [1°| | 365 mm 3s9mm £ Fo—
I 8 £
(9] ® —— — g
T 3f |8
3
3
il A a Ll
—— I 4 ok v
| 5 o I i1 -----e%— % v
709 mm >
365 mm 305w _Yangap 1.0 mm
77 mm
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-22 Boy 4 siriiciiyii panel disina dogru monte etme
137 mm N
] 106 mm @6,5mm
D S
124 mm ‘ ‘ @ delk)
53 mm 53 mm
3 e |y
4 o [¢) oe+H——"+——— ———ff T —— — —x—— —— [ — i |
T
1] A 1 T
| £
i £
| 2
i
£ | £
€
g | £
- 1 ©
|
I
1
|
vyl i
+E ‘%% 1
©
v | %% i # e v
i ©
€ £ £ £ 3{; vyl
€ £ £ 3 1
- wn < (o2} ‘
g & 3 3 i
|
68 mm J‘ 68 mm N \M
[ e (4 delik)
< |
I
|
I
[ : |
I
|
I
ﬂ 1
! L ; i
. - = |y | | i {
- 1 / o 1 5
Yarigap 1,0 mm |
- I
1
< le— > L, 59mm [ 59mm
134 mm 67 mm h i
b 118 mm g
Sekil 3-23 Boy 5 suriiciiyii panel disina dogru monte etme
67 mm 157 mm
| 143 mm | 135 mm 17 mm 106 mm
I
E o e T <&
=== v f
53 mm 53 mm
®
13 -~
E 3
O 78,5 mm 78,5 mm
‘ g
g |O o @ - £ Lffé} & 26 mm 3
%E, j I § ; 26 mm
7o o] |* ) N T - 1t
@5,0mm
(x 4 delik)
® 68 mm 68 mm R
o O O O - S - $;\
Yarigap 1,0 mm
[ - 265
137 mm (x4de'm
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LOTOIT M kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-24  Boy 6 siiriiciiyii panel digina dogru monte etme
227 mm N
id 196 mm N
131 mm ml 96 mm 98 mm e 98 mm N 27,0mm
L 210 mm | /
_ I
I 4 o, o o0 Tm———————— --- c \ﬁ #74
b
£ E
g =
£
¢ £
£ % &
£ e
3 #
|
E| E ] T PO~ vy
£ £ E E ]
Q T
£
£
v 4 % N
ﬂ E ©50mm
1 o
t =
[0
g
| =
v —— — —~ v \ £
v o o 0 Of———===—=====—=- e m - ¥ 7#% %% Jff 2
101 mm J 101 mm N E
202 mm N
NOT
Braketin diginda ve ortasinda bulunan delikler panel montaji igin kullanilabilir.
Sekil 3-25  Boy 7 siiriiciyi panel digina dogru monte etme
330 mm 02 mm
310 mm
270 mm
[l 252 mm
188 mm
245 mm L 220 mm |
ey &
v - T i
==
\ ===
p=—=—=7
==rx
==
2] 8
£ N
E 3
2 3
. o ! g -
£ g £ ©
g o] === ERE
w0 === == 8
@
Ay
=== —
, N ——— 4 |
E i
o @9 mm
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 3-26  Boy 8 siiriiciyii panel digina dogru monte etme
- 328 mm
o 341 mm N 290 mm N
< 310 mm . 190 mm 100 mm 259 mm @9 mm
285 mm o R i ‘ 4 delik) 35,3 mm
& A (6 delik)
y L
==
A =
® |: /
[§ 7
@ . -
PN
d £ 1<)
: E 3
Q 3
N
£ (o] ~
1S R g . = ) 4 &
® E| 3 == 3
Y 3 3 3
N
(] c g
€ 3
2 3
N
S
£ 4 - I+ -
€ 2
. £ E
| 3 ¢ v
n v v & & v x
27 mm
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri LOTOIT M kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Sekil 3-27 Boy 9E ve 10’u panel digina dogru monte etme

327 mm

290 mm

190 mm 99 mm
29,0 mm | 259 mm |
X (4 delik)

° 255mm
B | d x 8 delik 2 -

b _ #
g i g 8 §
£
= 5
L + IE
£
H
] B . g
£
. e — 8 g "
| > '
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Guvenlik Uriin Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulumu aslarken parametreler | galistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
3.5.3  Montaj braketleri
Tablo 3-2 Montaj braketleri
Kasa boyu Yiizey Adet Panel Adet
2
0 X 2
Delik boyutu: 5,5 mm
3 X 2
E! I X2
ic delik boyutu: 6,5 mm i¢ delik boyutu: 6,5 mm
Dis delik boyutu: 5,5 mm Dis delik boyutu: 5,5 mm
@
o) x3
@) [¢) [eXe)
4 x 2 Delik boyutu: 5,2 mm
@) [¢) [eXS)
x 2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
X2
o O O @)
5 X2 Delik boyutu: 5,2 mm
O O O O
X 2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
0
o) x3
o O o] o] O
6 X2 Delik boyutu: 5,2 mm
o] O O o] O
X2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
i ]Ijm”D X2
v %) ,
Delik boyutu: 9 mm
7 X 2
K% V)
o [ &
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
gl o
Delik boyutu: 5,3 mm
8 X2
X2
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
Delik boyutu: 5,5 mm
9E ve 10 X2
X2
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
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3.6 Standart suriciler igcin muhafaza

3.6.1 Siiriiciiler arasinda tavsiye edilen mesafe

Sekil 3-28  Siiriiciiler arasinda tavsiye edilen mesafe
Mahfaza

Tablo 3-3 Siiriiculer arasinda gerekli olan mesafe

(yiiksek IP bung olmadan)

Siiriicii Boyu Mesafe (&)
40°C ‘ 50 °C*
3 0 mm
4 0 mm
5 0 mm ‘ 30 mm
6 0 mm
7 30 mm
8 30 mm
9E 30 mm
10 30 mm

3.6.2 Mahfaza yerlegimi

Kurulumu planlarken, diger cihazlara / yardimci ekipmana uygun notlari
da dikkate alarak, litfen asagidaki semada gosterilen bogsluklara dikkat
edin.

Sekil 3-29 Mahfaza yerlesimi

A

2100 mm
AC besleme
kontaktori ve
sigortalar veya MCB

Gerektigi gibi
yerlestirin

Siiruct ve harici EMC filtresi igin,
minimum agikliklarin
korundugundan emin olun.
Zorlanmis veya konveksiyon
hava akisi, herhangi bir cisim
veya kablo ile kisittanmamalidir.

0000000000000000000

i

S

0000000000000

Harici EMC filtresi, yan yana |

montajli (stirictiniin yaninda) L

veya Usttine montajli (strucd filtre

Uizerine monte edilmis durumda) TRIA
olabilir. +

2100 mm

s

Harici kontrol
cihaz I

Sinyal kablolari
Tim sinyal kablolarinin

24
stricliden ve herhangi bir glig é
0
mesafede yénlenmesini planlayin. [ |
S
NOT

kablosundan en az 300 mm
EMC uyumlulugu igin:

1. Harici EMC filtresi kullanirken, her siricu igin bir filtre gereklidir.
2. Gug kablolari, surictuden tim yonlerde en az 100 mm mesafede

* 50 °C gerilim azalmasi uygulanir, bkz.Tablo 12-3 50 °C ortam
sicakliginda maksimum izin verilen siirekli ¢ikis akimi, sayfa 215.

NOT
Panel disina dogru montaj yapildiginda, panel gerginligini en ust
seviyeye ¢ikarmak igin slrUculer arasindaki mesafe 30 mm olmalidir.

olmalidir
Tablo 3-4 Siiriicli / mahfaza ve siiriicii / EMC filtresi arasinda
gerekli olan mesafe
Siiriicii Boyu Mesafe (B)
3 0 mm
4
5
6
7 30 mm
8
9E
10

NOT
Suruci boylari 3 - 5 sinirl montaj yerinin bulundugu yerlerde désemeye
monte edilebilir. D6semeye montaj kiti strlculyle birlikte verilmez,
ayrica satin alinabilir.
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Bilgileri bilgileri kurulumu s parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
3.6.3 Mahfaza boyutu Sekil 3-30  On, yan ve iist panelleri 1s1 dagilimi gergeklestiren

1. Mahfazaya yerlestirilecek her surlcu icin kisim 12.1.2 Gui¢ dagilimi,
sayfa 217°deki tablodan dagilim degerlerini ekleyin.

2. Her siricd ile birlikte harici EMC filtresi kullanilacak ise, mahfazaya
takilacak her harici EMC filtresi iginkisim 12.2.1 EMC filtresi
degerleri, sayfa 235'dan dagilim degeri ekleyin.

3. Mahfaza igerisine bir fren direnci monte edilecekse, mahfazaya
monte edilen her fren direnci icin ortalama gti¢c degerlerini ekleyin.

4. Mahfazaya takilacak diger ekipmanlar icin toplam isi dagilimini
(Vat cinsinden) hesaplayin.

5. Yukarida hesaplanan isi dagilimini ekleyin. Bu, mahfaza icerisinde
dagilacak 1s1 deg@erini Vat (W) cinsinden verecektir.

Kapali mahfaza boyutunu hesaplama

Mahfaza, dogal taginim (veya harici termal hava akimi) ile dahili olarak

retilen 1s1y1 ortama transfer eder, mahfaza duvarlarinin ylizey alani

buyudikge dagilim yetenegi artar. Mahfazanin sadece acik olan ylzeyi

(duvar veya ylzey ile temas halinde olmayan) isiyi dagitabilir.

Mahfaza igin gereken minimum acik ytizey alanini A, asagida verilen

formilu kullanarak hesaplayin:

P

A, =
k(Tint_ Text)
Bu formiilde:
A. m? cinsinden acik ylzey alanidir
T

dis Mahfaza disindaki °C cinsinden umulan maksimum sicakliktir

Ti¢ Mahfaza igindeki °C cinsinden izin verilebilir maksimum
sicakhktir
P Mahfaza igerisindeki tiim i1si kaynaklarindan dagilan Vat
cinsinden glgtur
k Mahfaza malzemesinin W/m2/°C cinsinden
1s1 iletimi katsayisidir
Ornek

Asagidaki duruma uygun mahfaza boyutunu hesaplamak igin:
* Normal Yik Calisma degerinde iki strtct galigiyor
* Her surlcd igin bir adet harici EMC filtresi bulunuyor
* Mahfazanin disina fren direngleri monte edilecek
* Mahfaza igerisindeki maksimum ortam sicakhgi: 40 °C
* Mahfaza digindaki maksimum ortam sicakhgi: 30 °C

Ornegin, her siiriiciiden dagilan giic degeri 187 W ve her harici EMC
filtresinden dagilan gl¢ degeri 9,2 W olsun.

Toplam dagilim: 2 x (187 + 9,2) = 392,4 W olur.

NOT
Sirucilerden ve harici EMC filtrelerinden dagilan gu¢ miktari BoIGm 12
Teknik bilgiler, sayfa 212’ten temin edilebilir.

Boyali 2 mm gelik sagtan yapilmig mahfazanin isi iletim katsayisi

5,5 W/m?/°C’dir. Mahfazanin sadece (istii, yan taraflari ve 6n kisminda
1si dagihmi mevcuttur.

5,5 W/m2/°C’lik deger genellikle gelik sag mahfaza ile kullanilir
(kesin degerler malzeme tedarikgisinden 6grenilebilir). Herhangi bir
suphe varsa, 1si artiglarinda daha buyUk marjlara izin verin.

mahfaza

Asagidaki degerleri girin:

Ti¢ 40°C
Tas 30°C
k 55
P 3924 W
istenen minimum IsI gegirgen alan:
A = 392,4
¢ 5,5(40-30)
= 7,135 m?

Ornegin, mahfazanin iki boyutunu tahmin edin; yiikseklik (H) ve derinlik
(D) olsun. Genigligi (W) asagidaki sekilde hesaplayin:
A, -2HD

W =
H+D

Minimum genisligi elde etmek i¢cin H =2 m ve D = 0,6 m olarak girin:
7,135-(2x2x0,6)

W= 2+06

=1,821m

Mevcut alan icin mahfaza ¢ok buylkse, agagidakilerden bir veya birkagi
gerceklestirilerek daha kuguk hale getirilebilir:

»  Surtculerdeki dagihmi azaltmak igin daha diistik PWM anahtarlama
frekansi kullanin

* Mahfaza digindaki ortam sicakligini diguriin ve/veya mahfazanin
disinda termal hava akimi uygulayin

* Mahfazadaki siriici sayisini azaltin

» Diger isi Ureten ekipmanlari gikartin

Havalandirmali mahfazadaki hava akimini hesaplama
Mahfazanin boyutlari sadece ekipmanin yerlestiriimesi icin gereklidir.
Ekipman termal hava akimi ile sogutulur.

Sogutma igin gerekli minimum hacim asagida verilen formal kullanilarak
hesaplanir:

v - _3kP
Tint - Text
Bu formdilde:

\' Saatteki m® cinsinden hava akimi

Text  Mahfaza disindaki °C cinsinden umulan maksimum
sicakhktir

Ti¢ Mahfaza igindeki °C cinsinden izin verilebilir maksimum
sicakhktir

P Mahfaza igerisindeki tiim i1si kaynaklarindan dagilan Vat
cinsinden gulgtur P

k PO’in PI'ya olan oranidir —P—°

Bu formiilde: !

Py deniz seviyesindeki hava basincidir
P, kurulum sirasindaki hava basincidir

Kirli hava filtrelerindeki basing disusleri igin genellikle 1,2 - 1,3
faktort kullanihr.
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Ornek

Asagidaki duruma uygun mahfaza boyutunu hesaplamak igin:
* Normal Yik Calisma degerinde (g slrlcl galisiyor
* Her surucu igin bir adet harici EMC filtresi bulunuyor
* Mahfazanin digina fren direncleri monte edilecek
* Mahfaza igerisindeki maksimum ortam sicakligi: 40 °C
* Mahfaza disindaki maksimum ortam sicakligi: 30 °C

Ornegin, her bir siiriicii icin dagilim: 101 W ve her bir harici EMC filtresi
icin dagilim: 6,9 W (max).

Toplam dagihm: 3 x (101 + 6,9) = 323,7 W

Asagidaki degerleri girin:

Tint 40 °C
Text 30°C
k 1,3
P 323,7 W
Sonra:
V= 3x1,3x323,7
40-30

=126,2 m3/saat

3.7 Mahfaza tasarimi ve siriicii ortami
sicakhgi

Yuksek ortam isisinda igletim icin surlcu sayisinin azalmasi gereklidir

Tamamen kapali olan veya panel disina dogru montaj araciligi ile
sizdirmaz kabine (hava akimi olmayan) veya havalandirmali kabine
yerlestirilmis suricu, striicli sogutmada dnemli farkliliklar yaratir.

Secilen metot, slriicinin tamami igin etkili sogutmayi saglamak Gizere
gerekli azalma igin kullanilacak ortam sicakligi degerini (T 4te)
etkileyecektir.

Ortam sicaklid igin dort farkli kombinasyon asagida tanimlanmistir:

1. Sdricl uzerinde hava akimi olmayan tamamen kapali (<2 m/s)
Trate = Tint +5°C

2. Surucl uzerinde hava akimi olan tamamen kapal (>2 m/s)
Trate = Tint

3. Siricl uzerinde panele montajli hava akimi olmayan (<2 m/s)
Trate = €N yUksek Tgyt +5 °C veya Tt

4. Sdurucu Uzerinde panel disina dogru montajli hava akimi olan
(>2 m/s)
Trate = €N yUksek Tgys veya Ting

Bu formiilde:
Text = Kabin disindaki sicaklik
Tint = Kabin igerisindeki sicaklik
Trate = BOlUM 12 Teknik bilgiler, sayfa 212’teki tablodan mevcut
degeri segmek Uzere kullanilan sicaklik.

3.8 Sogutucu fanin galigmasi

Sdrlci dahili bir sogutucuya monteli fan ile sogutulur. Fan muhafazasi,
havayi kanallarla sogutucu panel araciliiyla yénlendiren bir bdime
plakasi olusturur. Boylece, montaj yonteminden (ylizey montaji veya
panel disina dogru montaj) bagimsiz olarak ek bélme plakalarinin
kurulumu gerekli degildir.

Havanin suriict etrafinda rahatga akisini saglamak tGzere minimum
acikligin birakildigindan emin olun.

Tum boylardaki sogutucu fani, degisken hizli bir fandir.

Sirici, sogutucunun sicaklhigina ve siiriicinin termal model sistemine
bagh galigsan fanin hizini kontrol eder. Fanin galisabilecegi maksimum
hiz, Pr 06.045 parametresinde sinirlandirilabilir. Bu ¢ikis akiminda
azalmaya sebebiyet verebilir. Fanin cikartiimasiyla ilgili daha fazla bilgi
icin, bkz. kisim 3.13.2 Fani ¢ikartma islemleri, sayfa 55. Boy 6 ve 7,
kondansator grubunu sogutmak igin degisken hizl fanla birlikte
takilabilir.

3.9 Yuksek cevre korumasi amagli
standart suriici muhafazasi

Cevresel koruma degerlerine iligkin bir agiklama kisim 12.1.9 IP / UL
Degerite verilmistir.

Standart sirtict IP21 kirlilik derecesi 2 (sadece kuru, yalitkan, kirlenme)
(NEMA 1) olarak siniflandiriimistir. Ancak, panel disina dogru montaj
icin (akim azaltimi gerekir) sogutucunun arka kisminda IP65 (boy 3 - 8)
veya IP55 (boy 9 ve 10) (NEMA 12) koruma sinifina uygun hale
getirmek icin suriciyu yapilandirmak mamkindir. Bkz. kisim 12.1.1
Gli¢ ve akim degerleri (Anahtarlama frekansi ve sicaklik igin azalma),
sayfa 212.

Bu, surtcundn 6n yuzu ile birlikte anahtarlama tertibatinin,

harici ortamda panel boyunca disari ¢ikik olan sogutucu fan ile yuksek
IP’ye sahip bir muhafazada yer almasini saglayacaktir.

Bdylece, surucu tarafindan uretilen 1sinin gogunlugu muhafazanin
disinda dagilir, bu sayede muhafaza icerisinde daha dusuk isi korunur.
Bu da, sogutucu fan ve verilen contalar kullanilarak mahfazanin
arkasinda olusturulan sizdirmazliga dayanir.

Sekil 3-31 IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 ve 10) (NEMA 12)
panel digina yerlesim ornegi

IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 ve 10)

(NEMA 12) muhafazasi

R
=

g

/V Yiksek IP
insortu takih
P21 surdci
(NEMA1)

Sizdirmaz conta

Ana conta Sekil 3-32°'da gosterildigi gibi takilmalidir.

Sirlci boyu 3, 4 ve 5'te, sogutucunun arkasinda yiiksek IP degerine
erismek igin ylksek IP’li ek pargayi Sekil 3-34, Sekil 3-35 ve

Sekil 3-36’da gosterildigi gibi takarak sogutucu deliginin sizdirmazhidini
saglamak gerekir.
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Sekil 3-32  Contayi yerlestirme

Sekil 3-34  Boy 3 igin yiiksek IP insértiiniin takiimasi

Conta

Suricu

Muhafaza
arka paneli

Sirucl ve arka plaka arasindaki mesafeyi kapatmak igin Sekil 3-33'te

gOsterilen iki sizdirmazlik braketini kullanin.
Sekil 3-33 Panel disina dogru montaj

2o o
o o
o @D
QYO O

v

Panel disina
dogru montaj |
braketi

JAY TAY
===\
o O O ©o

Panel disina
| | ————— dogru montaj

l¢— Mahfaza
arka panel

braketi

1. Yuksek IP insortlinii takmak igin, éncelikle diiz uglu tornavidayi
belirtilmis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma deligini ortaya ¢ikarmak icin hareketli ara parcayi
asaglya dogru gekin, sogutucu fanindaki havalandirma deligine
yuksek IP ek pargalarini takin (2). Yuksek IP ek pargasinin yerine
sikica oturduklarindan emin olmak igin bunlarin lizerine hafifce
bastirin (3).

3. Hareketli ara pargayi (1) kapatin.

Yuksek IP ek pargalarini gikarmak igin yukaridaki talimatlar tersten
uygulayin.

Tablo 3-5’de agiklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.
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Sekil 3-35  Boy 4 igin yiiksek IP insértiiniin takilmasi

Sekil 3-36 Boy 5 igin yiiksek IP insortiiniin takilmasi

A
PN

1. Yuksek IP insortiini takmak igin, dncelikle diiz uglu tornavidayi
belirtilmis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma delidini ortaya ¢ikarmak icin hareketli ara parcayi
yukariya dogru g¢ekin, sogutucu fanindaki havalandirma deligine
yuksek IP ek pargalarini takin (2).

3. Yiuksek IP ek parcasinin yerine sikica oturduklarindan emin olmak
icin bunlarin Gizerine hafifge bastirin (3).

4. Hareketli ara pargayi (1) kapatin.

Yuksek IP ek pargalarini gikarmak igin yukaridaki talimatlar tersten
uygulayin.
Tablo 3-5’de agiklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.

1. Yuksek IP insortiini takmak igin, éncelikle diiz uglu tornavidayi
belirtilmis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma deliklerini ortaya ¢ikarmak igin hareketli ara pargayi
yukari gekin, sogutucu fanindaki havalandirma deliklerine yiiksek IP
insOrtlerini takin (2).

3. Yiuksek IP insortlerinin yerlerine glivenle oturduklarindan emin
olmak igin tzerlerine hafifge bastirin (3).

4. Hareketli ara parcayi (1) kapatin.

Yuksek IP ek parcalarini gikarmak icin yukaridaki talimatlari tersten
uygulayin.

Tablo 3-5’de agiklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.

Tablo 3-5 Cevreyle ilgili hususlar

Cevre Yiiksek IP insorti Tavsiyeler
Temiz Kurulu degil
Kuru, tozlu (iletken olmayan) Kurulu

- Duzenli temizlik
Kuru, tozlu (iletken) Kurulu . -

tavsiye edilir

|IP65’e uyumlu Kurulu

NOT

Yuksek IP insortler strticlye takiimis ise akim azalmasi degerleri
uygulanmalidir. Akim azalmasina iligkin bilgiler kisim 12.1.1 Gii¢ ve
akim degerleri (Anahtarlama frekansi ve sicaklik icin azalma),
sayfa 212’te agiklanmistir.

Yapilmamasi durumunda gereksiz tribe sebep olabilir.

46

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Givenlik Uriin Elektrik
Bilgileri bilgileri kurulumu

NOT

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru

calistirma

NV Medya Kartini

Optimizasyon Kullanma

Tumlesik
PLC

ileri
parametreler

Teknik
bilgiler

Ariza | UL listesi
teshis | bilgileri

IP65 (NEMA 12) muhafaza ($ekil 3-31 IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 ve 10) (NEMA 12) panel disina yerlesim érnegi, sayfa 44) tasarlarken,
surticundn énunden is1 yayillmasina dikkat edilmelidir.

Tablo 3-6

Panel disina dogru montaj durumunda siiriiciiniin 6n kismindan gii¢ kayiplari

Kasa boyu

Gii¢ kaybi

<50 W

<75W

<100 W

<100 W

<204 W

<347 W

©| | N| O O | W

<480 W

-
o

<480 W

3.10 Harici EMC filtresi

Harici EMC filtrelerinin her surtici degeri asagidaki tabloda verilmistir.

Tablo 3-7 Harici EMC filtresi verileri
Model CT parga numarasi Agiriik
kg | Ib
200 V
03200066 - 03200127 4200-3230 1,9 4,20
04200180 - 04200250 4200-0272 4,0 8,82
05200300 4200-0312 55 12,13
06200500 - 06200580 4200-2300 6,5 14,3
07200750 - 07201170 4200-1132 6,9 15,2
08201490 - 08201800 4200-1972 9,6 21,1
400V
03400034 - 03400123 4200-3480 2,0 4,40
04400185 - 04400240 4200-0252 4,1 9,04
05400300 4200-0402 55 12,13
06400380 - 06400630 4200-4800 6,7 14,8
07400790 - 07401120 4200-1132 6,9 15,2
08401550 - 08401840 4200-1972 9,6 21,1
575V
05500039 - 05500100 4200-0122 7,0 15,4
06500120 - 06500430 4200-3690 7,0 15,4
07500530 - 07500730 4200-0672
08500860 - 08501080 4200-1662 9,35 9,35
690 V
07600230 - 07600730 4200-0672
08600860 - 08601080 4200-1662 9,35 9,35
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru . NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Anza | UL listesi
kurulum Baslarken Optimizasyon

Boy 0 - 6 igin harici EMC filtreleri, Sekil 3-37 ve Sekil 3-38’de gosterildidi gibi alta veya yana monte edilebilir. Boy 7 - 10 igin harici EMC filtreleri,
Sekil 3-39'da gosterildigi gibi strtictiniin Gst kismina monte edilmek tzere tasarlanmistir.

Harici EMC filtresinin montaji igin kisim 4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina uyumluluk, sayfa 78’deki kilavuz bilgileri takip edin.

Sekil 3-37 Sekil 3-38 Sekil 3-39
EMC filtresi listiine montaj EMC filtresi yanina montaj EMC filtesinin boy 7 - 10’a montaji

©
Rle o]
£
Ble o]
i
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[of ol
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0
= ob ®
- o O O 0 — _
Sekil 3-40  Harici EMC filtresi (boy 3 - 6)
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V: Topraklama pimi X: SirGcunin filtre Gstiine montaji igin digli delik Y: Ust liste montaj igin delik capi
Z: Yan yana montaj yuvasi ¢apl CS: Kablo kesiti

Tablo 3-8 Boy 3 harici EMC filtresi boyutlar

CT para A B c D E Y G v | X Y z cs
numarasi
4200-3230
384 mm 414 mm 56 mm 41 mm 426 mm 83 mm M5 | M5 5,5 mm 5,5 mm 2 5 mm?
4200-3480 ’
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Tablo 3-9 Boy 4 harici EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E Y G v | X Y z cs
numarasi
4200-0272
395 mm 425 mm 100 mm 60 mm 33mm | 437 mm | 123 mm | M6 | M6 6,5 mm 6,5 mm 6 mm?
4200-0252
Tablo 3-10  Boy 5 harici EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E Y G vV | X Y z cs
numarasi
4200-0312 10 5
mm
4200-0402 | 395mm | 425mm 106 mm | 60mm | 33mm | 437 mm | 143mm | M6 | M6 | 6,5mm | 6,5mm
4200-0122 2,5 mm?
Tablo 3-11  Boy 6 harici EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E Y G vV | x Y z cs
numarasi
4200-2300
4200-4800 392 mm 420 mm 180 mm 60 mm 33 mm 434 mm 210mm | M6 | M6 | 6,5 mm 6,5 mm 16 mm?
4200-3690
Sekil 3-41 Harici EMC filtresi (boy 7 - 8)
=
v—> T UIUU
F
D
A A
7r[
z#— 1 v Yik Satir ‘£ 7y
v
w @ olo|o c
- o|o|o —l v
v j
L1L2L3 L1L2L3
Tablo 3-12  Boy 7 harici EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E F H w v X Y z
numarasi
4200-1132
240 mm | 255 mm 55 mm 150 mm 205 mm | 270 mm 90 mm M10 6,5 mm
4200-0672
Tablo 3-13  Boy 8 harici EMC filtresi boyutlar
CT parca A B c D E F H w v X Y z
numarasi
4200-1972
240 mm | 255 mm 55 mm 150 mm 205 mm | 270 mm 90 mm M10 6,5 mm
4200-1662
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3.11 Boy 9E ve 10 icin sebeke sok bobini montaj boyutlari
Sekil 3-42 Boy 9E ve 10 i¢in sebeke giris sok bobini (INLX0X)

187 mm o M8
f Fk ) ( Tk ) { ;k )
IS | pA
130 mm

Sekil 3-43  Zorla sogutmali sebeke giris sok bobini (INLX0XW)

222+1 mm

»

14211 mm

7

.
n

2
%

108+1 mm

8,5£0,5 mm —pf

)

Genel boyutlar ve diger ayrintilar igin bkz. kisim 4.2.3 Boy 9E ve 10 i¢in sebeke giris sok bobini 6zellikleri, sayfa 62.
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3.12 Elektrik terminalleri
3.12.1 Gug ve topraklama terminallerinin konumu
Sekil 3-44  Giig ve topraklama terminallerinin konumu (boy 3 - 8)
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Anahtar
1. Kontrol terminalleri 4. Topraklama baglantilar 7.DC bara -
2. Role terminalleri 5. AC gug terminalleri 8. DC bara +

3. Ek topraklama baglantisi

6. Motor terminalleri
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Sekil 3-45  Giig ve topraklama terminallerinin konumu (boy 9E ve 10)
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Anahtar
1. Kontrol terminalleri
2. Role terminalleri

3. Topraklama baglantilari
4. AC gug terminalleri

5. Motor terminalleri
6. DC bara +
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3.12.2 Terminal boyutlari ve moment ayarlari
Yangin tehlikesinden kaginmak ve UL listesinin gecerliligini muhafaza etmek igin, gli¢ ve topraklama terminalleri igin belirlenen sikma
momentlerine bagli kalinmalidir. Asagidaki tablolara bakin.
Tablo 3-14  Siiriicii gii¢ terminali verileri
Powerdrive Ac ve motor terminalleri DC ve frenleme Topraklama terminali
F300 sasi - - -
boyutu Onerilen Maksimum Onerilen Maksimum Onerilen Maksimum
Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) T20 Torx (M4) / M4 Somun (7 mm AF)
3ved
07Nm ‘ 0,8Nm 20Nm ‘ 25Nm 20Nm ‘ 25Nm
5 Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) / M4 Somun (7 mm AF) M5 Somun (8 mm AF)
1,5Nm | 1,8 N'm 1,5Nm | 25Nm 20Nm | 50Nm
5 M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF)
6,0Nm | 8,0Nm 6,0Nm | 8,0Nm 6,0Nm | 8,0Nm
7 M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF)
12Nm 14 Nm 12Nm | 14 Nm 12Nm 14 Nm
8-10 M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF)
15N m | 20N m 15N m | 20N m 15N m | 20N m
Tablo 3-15  Siiriicii kontrol ve réle terminali verileri Tablo 3-17  Harici EMC filtresi terminal verisi
Model Baglant tipi Moment ayarlan cT Gii¢ baglantilan Topraklama baglantilar
- - parca
Tami Takllabllenvtermlnal 05Nm numarasi Maks. Maks. Topraklama Maks.
blogu kablo kesiti| moment | pimiboyu | moment
4200-1132
Tablo 3-16  Takilabilen terminal blogu maksimum kablo kesitleri 15000672 50 mm? 80Nm
Model boyu Terminal blogu agiklamasi Maks. kablo kesiti 4200-1972 M10 18N m
— > 95 mm?2 20N m
Timi 11 yollu kontrol konnektorleri 1,5 mm 4200-1662
umi
2 yollu role konnektérii 2,5 mm? 4200-0122 23Nm
3 - - ) 4200-0252
7 6 yollu AC gl¢ konnektoru 6 mm 4200-0272 16 mm2 18N m M6 50Nm
5 3 yollu AC glic konnektora R 4200-0312 ’
3 yollu motor konnektdrii mm 4200-0402
6 4200-3230 4 mm? 0,8Nm M5
7 5 25Nm
5 2 yollu disiik gerilim giicti ) 4200-3480 4mm 0,8Nm M5
24 V besleme konnektorii 1,5 mm 4200-2300
9E 42004800 | 16mm2 | 23Nm M6 50Nm
10 4200-3690
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3.13 Rutin bakim

Surlcl soguk, temiz ve ¢ok iyi havalandirilan bir yerde kurulmalidir. Strticinin nem ve toz ile temasi énlenmelidir.

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru . NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Anza | UL listesi
kurulum Baslarken Optimizasyon

Sdrlcd / kurulum givenilirliinin en Ust seviyede oldugundan emin olmak icin asagidakilerin duzenli kontrolt gereklidir:

Cevre

Ortam sicakhgi Mahfaza isisinin belirtilen maksimum degerde veya altinda oldugundan emin olun

Toz SPrUcpde toz olmadigindan emin olun; sogutucu ve sirtcl fanlarinin toz toplayip toplamadidini kontrol edin. Fanin kullanim
suresi tozlu ortamlarda kisalacaktir.

Nem Sirucl mahfazasinda yogusma belirtileri olmadigindan emin olun

Mahfaza

ﬁi%lfglzt;jlen Filtrelerin havanin serbest dolagimina engel olmadigindan emin olun

Elektrik

Vida baglantilari Butln vida terminallerinin siki oldugundan emin olun

Sikistirma Tum sikistirma terminallerinin siki oldugundan emin olun; asiri isi isareti olabilecek herhangi bir renk degisimi igin kontrol

terminalleri edin

Kablolar Hasarlara yonelik tim kablolari kontrol edin

3.13.1 Gergek zamanl saat pili degistirme

Gercek zamanl saat 6zelligi bulunan tus takimlari striici kapatildiginda saatin galismasini saglamak igin bir pil igerir. Pil uzun 6murlidir ancak pilin
degistiriimesi veya cikariimasi gerekirse agagidaki talimatlara uyun.

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

Sekil 3-46  KI-HOA keypad RTC (arkadan goriiniis)

Sekil 3-46 KI-HOA keypad RTC’nin arkadan goriinisiinii gostermektedir.

1. Pil kapagini ¢ikarmak icin yuvanin igine gosterildigi gibi (1) diz bagli bir tornavida sokun, itin ve pil kapagi serbest kalana kadar saat yéninun
tersine dogru cevirin.

2. Pili degistirin (pil tipi: CR2032).

3. Pil kapagini yeniden yerine yerlestirmek igin yukaridaki 1. maddeyi tersten uygulayin.

NOT

Pilin dogru sekilde atildigindan emin olun.
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3.13.2 Fani gikartma iglemleri

Boy 3, 4 ve 5 sogutucu faninin gikarilmasi (boy 3 gosterilmistir)

1. Fani gikartmaya galismadan 6nce fan kablosunu sirlctden gikarttiginiza emin olun.
2. Fani suricu gergevesinden ayirmak igin iki tirnaga (1) ice dogru basin.
3. Merkezi fan gikintisini kullanarak (2), siriici yuvasindan fan unitesini ¢ikartin.

Yukaridaki talimatlari tersine uygulayarak fani degistirin.

NOT

Montaj braketi Gizerinde dis bolimunde yer alan delikler kullanilarak strlctinin yiizey montaji gergeklestiriimisse, sogutucu fan surici arka plaka
cikartilmadan degistirilebilir.

Sekil 3-48

Boy 6 sogutucu fanin ¢ikartiimasi

= N

A: Fan Unitesini strtictinin alt béliminden ayirmak igin ¢ikintilar (1) igeri dogru itin.

B: Fani siriiciden gekerek gikartmak icin ¢ikintilari (1) kullanin.

C: Fan kablo gecidi agma kilidini sekilde (2'de) gosterildigi gibi basin ve basili tutun.

D: A¢ma kilidi basili durumdayken (2), fan gl¢ kaynagi kablosunu tutun ve konnektérleri ayirmak igin dikkatlice gekin.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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4 Elektrik kurulumu 41  Gii¢ baglantilan

Kablo yonetimi 6zelliklerinin birgogu irlin ve aksesuarlar igcinde 4.1.1 AC ve DC baglantilari
birlestirilmistir; bu bélimde bu 6zelliklerden ne sekilde yararlanilacagi Sekil 4-1 Boy 3 gii¢ baglantilan
aciklanmistir. Onemli 6zellikler sunlardir:

- GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu + E @@
* Dahili EMC filtresi
Dahili EMC

» Ekranlama / topraklama aksesuarlarinda EMC uyumlulugu il EN
+  Uriin giic degeri, sigorta ve kablolama bilgileri L e ]

C Elektrik garpmasi riski

Guvenlik Uriin Mekanik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken Optimizasyon

Asagidaki konumlarda bulunan gerilimler, ciddi elektrik
carpmalarina ve 6lime neden olabilir:

* AC besleme kablolari ve baglantilar
+ DC kablolari ve baglantilar T | O
*  Cikis kablolari ve baglantilari S ——
»  Suriciniln birgok i¢ pargasi ve dis opsiyonel liniteler S
Aksi belirtiimedigi surece, kontrol terminalleri tek yalitimhidir DN LEE =
ve dokunulmamalidir. ®0 = =
17 Cloc-y ]
Yalhitim cihazi @
Herhangi bir kapak sokilmeden veya herhangi bir servis
¢alismasi yapilmadan énce, AC ve/veya DC gug¢ kaynagi
baglantisi, onaylanmis bir yalitim cihazi kullanilarak
surticiden ayriimahdir. AC Baglantilar

|||—

P =

DURDUR fonksiyonu PE| L1 | L2 |L3 | U \'
STOP fonksiyonu, tehlikeli olabilecek gerilimleri strtictiden, O @ @ @ @ @

motordan veya herhangi bir harici opsiyonel Giniteden

kaldirmaz.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu Opsiyonel sebeke
GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, tehlikeli sok bobin

& olabilecek gerilimleri surtctuden, motordan veya herhangi bir

harici opsiyonel tniteden kaldirmaz. ‘9°“a'aﬂ D D
Depolanmis enerji ‘ Lo ,,/‘
Sdricu, AC ve/veya DC gli¢ kaynagi kesildikten sonra Motor
potansiyel olarak élimcil bir gerilimle yuklu kalan

7 kapasitorler igerir. Sirlictiye gug verildiyse, AC ve / veya DC = u L2 13 Opsiyone tprakiama
. . . . Toprak o
Eugllkaypsgl, galismaya baglamadan ez az on dakika énce ot (Seboke baglantis:
esilmelidir.

Normal olarak kapasitorler, dahili bir direng ile bosaltilir.
Belirli, olagan digi ariza kosullari altinda, kapasitérlerin
desarji gergeklestirememesi veya ¢ikis terminallerine
uygulanan bir gerilimle bogaltiimasinin engellenmesi
mumkindur. Siriiciide, ekranin aniden kararmasina sebep
olan bir ariza oldugu takdirde, kapasitorlerin desarj
edilmemis olmasi mimkinddr. Bu durumda,

Control Techniques veya yetkili distribltorlerine danisin.

Topraklama baglantilari ile ilgili daha fazla bilgi icin bkz. Sekil 4-7.

Fis ve prizle temin edilen ekipman
Sdrict, fig ve prizle bir AC beslemeye bagli ekipmanin igine
kuruluyorsa, 6zel dikkat sarf edilmelidir. Striciinin AC gug
kaynagi terminalleri dahili kapasitorlere, glivenlik izolasyonu
saglamayi amaglamayan dogrultucu diyotlar izerinden
baglanir. Fis, prizden ¢ikarildiginda fig uglarina dokunulmasi
gerekiyorsa, fisi suriiciden otomatik olarak izole eden bir
arag kullaniimalidir (6rn. bir mandalli role).

Daimi miknatish motorlar
Daimi miknatish motorlar déndiiklerinde, siriicli beslemesi

kesilse bile, elektrik enerjisi Uretirler. Bu meydana gelirse,
sUriict motor terminalleri (izerinden enerjilenecektir.

Motor yiiku, besleme kesildiginde motoru déndirmeye

yeterliyse, herhangi bir hareketli pargaya erisim saglamadan

Once motor, siriiciden izole edilmelidir.
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Sekil 4-2 Boy 4 gii¢ baglantilari Sekil 4-3 Boy 5 gii¢ baglantilar
+DC @ DC / Fren baglantilan
@)@
© o [@
By o6 _
®
T, | b
®1
I, =
AC Baglantilar o
PE L1 L2 L3 1] \Y/ w = AC Baglantilarn Motor Baglantilari
@ @ @ L1 L2 L3 | PE <+ u \' w
O 0O/O|° 0 0 O
Opsiyonel EMC
filtresi
[ T 1
Opsi! | sebeke Opsiyonel sebeke
P oK bt
SQL.D D D
igortalar [] [] [}
‘/ [/ /‘ W o
Motor L —
| 1 L1 Seike L3 Tz;r:k OpSIer;;L::,::KIama
— L1 L2 L3 o I,l y Beslemesi
Toprak Sebeke Dswyt;:zla:zr:l lama

Hatt Beslemesi

Sogutucuya monteli direng kullaniliyorsa bir asiri yike karsi koruma
cihazi gerekli degildir. Direng ariza kosullarinda guvenli bir sekilde devre
disi kalacak sekilde tasarlanmistir.

Topraklama baglantilari ile ilgili daha fazla bilgi igin bkz. Sekil 4-7.

Ust terminal blogu (1) AC gii¢ kaynag@i baglantisi igin kullanilir.
Alt terminal blogu (2) Motor baglantisi icin kullanilir.

Sogutucuya monteli direng kullaniliyorsa bir asiri yike karsi koruma
cihazi gerekli degildir. Direnc¢ ariza kosullarinda guivenli bir sekilde devre
disi kalacak sekilde tasarlanmigtir.

Topraklama baglantilari ile ilgili daha fazla bilgi icin bkz. Sekil 4-8.
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Glivenlik Uriin Mekanik Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum $
Sekil 4-4 Boy 6 gii¢ baglantilari

Sekil 4-5

Boy 7 ve 8 gli¢ baglantilari (Boy 7 gosterilmistir)

DC / Fren baglantilari
DC-|DC +
A

aen—

Ak d kAl
HelF®

©

v

AC Baglantilar

v

Motor Baglantilan

\ w

o o

e

L1 L2 | L3 [PE + U
Opsiyonel EMC
filtresi
\ [ \
Opsiyonel sebeke
sok bobini
Sigortalar [} [] []
[ S AR /.
L1 L2 L3 —
Sebeke Toprak
Beslemesi Hatti

Motor

Opsiyonel topraklama
baglantisi

Toprak
Hatti

I

0 1 1

Girig baglantilan

Sebeke

Beslemesi
L1 L2 L3
[ F

Opsiyonel sebeke
sok bobini

PE

Opsiyonel EMC

filtresi
l l l
ONf O O
L1 L2 L3
] )
+DC | -DC
s dlgl lo
Jle] folile %

Gikis baglantilan

Motor

Opsiyonel topraklama

“= baglantis
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Sekil 4-6 Boy 9E ile 10 giig baglantilari 41.2 Topraklama baglantilar
Giris baglantilan
Toprak Sebeke Topraklama terminallerinin elektrokimyasal aginmasi
Hat L Bes'f:es' " Topraklama terminallerinin aginmaya karsi korunmasini
L — saglayin, érn. yogunlagsmanin neden oldugu asinma.
‘/ s Boy 3 ve 4
Boy 3 ve 4’te besleme ve motor topraklama baglantilari, striicinin her
Sigortar D D D iki tarafinda, takilabilir glic konnektériiniin yaninda yer alan M4 baglanti
civatasi kullanilarak gergeklestirilir. Ek topraklama baglantisi igin
bkz. Sekil 4-7.
Sebeke sok bobini
I Sekil 4-7 Boy 3 ve 4 topraklama baglantilan
filtresi
©
PE
2
1
1. Topraklama baglantisi pimleri.
2. Ek topraklama baglantisi.
Boy 5
Boy 5'te, besleme ve motor topraklama baglantilari, takilabilir glig
konnektériniin yaninda yer alan M5 baglanti civatasi kullanilarak
gerceklestirilir. Ek topraklama baglantisi igin bkz. Sekil 4-8.
Sekil 4-8 Boy 5 topraklama baglantilar
=
A0 [y ]
[)
) oJ
L ©
ulv|w g | 3
=
Opsiyonel topraklama 1. Topraklama baglantisi pimleri.
= baglantisi
Boy 9E ve 10 ile en az Tablo 4-3 ve Tablo 4-2, sayfa 62'te
gOsterilen dedere sahip ayri bir sebeke giris sok bobini
(INLXXX) kullaniimalidir. Yeterli reaktans saglanamazsa
- suriict hasar gorebilir veya siriicinin hizmet émri
azalabilir.
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Boy 6 Boy 7
Boy 6'da, glic kaynagi ve motor topraklama baglantilari, kaynak ve Boy 7'de, gli¢ kaynagi ve motor topraklama baglantilari, kaynak ve
motor terminallerinin Gstiinde bulunan M6 pimleri kullanilarak motor baglanti terminallerinin tstiinde bulunan M8 pimleri kullanilarak
gerceklestirilir. Asagidaki Sekil 4-9'a bakin. gergeklestirilir.

) ; Boy 8 -10
Sekil 4-9 Boy 6 topraklama baglantilar Boy 8 ve 10’da besleme ve motor topraklama baglantilari, besleme ve
motor baglanti terminallerinin yaninda yer alan M10 baglanti civatalari
kullanilarak gerceklestirilir.

Sekil 4-10 Boy 7 ila 10 topraklama baglantilar

©) H = & {

PE *DC -OC|
e @

=

748 9E10 =

g
= f
3 =

Jo] [oEle]llr——
@i M @)W =

S Lo, )

1. Topraklama baglantisi pimleri.

Topraklama ¢evrim empedansi, yerel givenlik
& mevzuatlarinin gerekliliklerine uyumlu olmalidir.

Siruci, koruyucu cihaz (sigorta vb.) AC gli¢ kaynagini
devre disi birakincaya kadar olasi kagak akimi tasiyacak bir

baglant ile topraklanmalidir.

1. Topraklama baglanti uglari Topraklama baglantilari, uygun araliklarla gdzlemlenmeli ve
kontrol edilmelidir.

Tablo 4-1 Koruyucu topraklama kablosu kesitleri

Girig fazi iletken kesiti Minimum topraklama iletkeni kesiti

Giris fazi kablosu olarak 10 mm2 veya ayni
kesit alanina sahip iki kablo (bu amagla
boy 3, 4 ve 5’te ek bir topraklama baglantisi
sunulmustur).

<10 mm?

>10 mm? ve £16 mm? Giris fazi kablosu olarak ayni kesit alani
2

>16 mm2 ve <35 mm?2 |16 mm
Giris fazi kablosu olarak ayni kesit alaninin
yarisi

> 35 mm?
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4.2 AC gug¢ kaynagi gereklilikleri

Gerilim:
200 V siriici: 200V -240V %10
400 V suricti: 380V -480V +%10
575V slrict: 500V -575V +%10
690 V siriici: 500V -690V %10
Faz sayisi: 3

Maksimum besleme dengesizligi: %2 negatif faz siralamasi
(fazlar arasinda %3 gerilim dengesizligine esittir).

Frekans araligi: 45 - 66 Hz

Sadece UL uyumlulugu igin, maksimum besleme simetrik hata akimi
100 kA ile sinirl olmalidir.

421 Besleme tipleri

Tim sarlcdler, tim besleme tipleri Gzerinde kullanima uygundur,

or. TN-S, TN-C-S, TT ve IT.

* 600 V’ye kadar olan besleme tipleri mevcut her tirlii 6rnegin, nétr,
merkezi veya kdse (“delta devresi”) ile topraklanabilir

* 600 V Ustiinde olan besleme tiplerinde kdse topraklama mevcut
olmayabilir

Sdiruciler, IEC 60664-1 uyarinca, kurulum kategorisi Ill ve altindaki
besleme sistemlerinde kullanima uygundur. Bu, bir binadaki besleme
kaynaginda daimi olarak baglanabilmeleri anlamina gelir, ancak dis
mekan kurulumunda, kategori IV’ kategori III'e diislirmek igin, ek asir
gerilim 6nleme (gegici gerilim ani ylikselme 6nlemesi) saglanmalidir.

IT (topraklanmamis) besleme sistemleri ile ¢galistirma:
& Topraklanmamis besleme sisteminde dahili ve harici EMC
filtreleri kullanilirken azami dikkat gosterilmelidir; ¢linki
motor devresinde bir topraklama (topraklama hatti)
hatasi meydana geldiginde suructde trip durumu meydana
gelmeyebilir ve bu da filtrede asir gerilime sebep olabilir.
Bu durumda filtre kullanilmaz (¢ikarilir) veya ilave bagimsiz
motor topraklama kagagi korumasi temin edilmelidir.
Cikarma ile ilgili bilgiler i¢in bkz. kisim 4.10.2 Dahili EMC
filtresi, sayfa 75. Topraklama kacagi korumasi igin sirtici
tedarikginiz ile irtibata gegin.

Besleme sistemindeki topraklama kagaginin higbir durumda etkisi
yoktur. Motorun kendi devresi iginde yer alan topraklama kagag ile
birlikte calistirlmasi gerekiyorsa dahili yalitim transformatéri
saglanmalidir ve bir EMC filtresi gerekiyorsa primer devreye
yerlestirilmelidir.

Birden fazla gli¢ kaynagi bulunan topraklanmamis besleme
sistemlerinde 6rnegin gemilerde beklenmedik tehlikeler meydana
gelebilir. Ayrintili bilgi i¢in, surtdcundn tedarikgisi ile irtibata gegin.

4.2.2 Sebeke sok bobinigerektiren besleme
sistemleri

Giris sebekesi gli¢ bobinleri, zayif faz dengesi veya besleme agindaki

ciddi arizalar sebebiyle sirlciide meydana gelebilecek hasar riskini

azaltir.

Sebeke sok bobinlerinin kullanilacagi yerlerde, reaktans degerlerinin
yaklasik %2 olmasi tavsiye edilir. Gerekli oldugu takdirde daha ylksek
degerler kullanilabilir ancak gerilim azalmasi nedeniyle slricu gikiginda
kayiplar (yiksek hizda moment azalir) yasanabilir.

Tim sarlcl degerleri igin, %2 reaktans degeri olan sebeke sok
bobinleri, %3,5’e kadar negatif faz siralamasi olan (fazlar arasi %5
gerilim dengesizligine esit) dengesiz besleme ile kullanilacak sirUctlere
izin verir.

Asagidaki faktorler nedeniyle ciddi arizalar meydana gelebilir; 6rnegin:

»  Suruclye yakin glg faktort diizeltme ekipmaninin baglanmasi.

+ Gl kaynagina bagli sebeke sok bobini olmayan veya yetersiz olan
buyuk DC suruculer.

* Hat boyunca (DOL) galistirilan (yol verilen) motor/motorlar, bu
motorlardan herhangi biri calistiginda gerilim distst %20’yi asacak
sekilde gu¢ kaynagina baglanir.

Bu tlr arizalar, surtuctnin giris guict devresinde asiri yuksek tepe
akimlarin akigina sebep olabilir. Bu gereksiz tripe veya asiri durumlarda
surtict arizasina neden olabilir.
Duslk gu¢ degerine sahip suruciller, yiksek gli¢ degerine sahip glig
kaynaklarina baglandiginda arizaya elverigli hale gelebilirler.
Asagidaki faktorlerden birisi mevcutsa veya gli¢ kaynagi kapasitesi
175 kVAy1 asiyorsa, sebeke sok bobinlerinin dzellikle agagidaki strticu
modelleri ile kullanimi tavsiye edilir:

03200066, 03200080, 03200110, 03200127,

03400034, 03400045, 03400062, 03400077

Model boyu 03400104 - 10601970 dahili DC bobinine, model

boyu 08201160 - 07600730 ise AC hat bobinlerine sahiptir; bu nedenle
asir faz dengesizligi olan durumlar veya asiri besleme durumlari igin AC
sebeke sok bobinlerine ihtiyag duymazlar. Sirlci boyu 9E ve 10’da
dahili giris sok bobinleri bulunmaz, bu nedenle harici giris sok bobini
kullaniimalidir. Daha fazla bilgi icin, bkz. kisim 4.2.3 Boy 9E ve 10 i¢cin
sebeke giris sok bobini ézellikleri.

intiyagc duyuldugunda her siiriiciiniin kendi sebeke sok bobini/bobinleri
olmalidir. Ug sok bobini veya bir {i¢ fazli ok bobini kullaniimalidir.

Sok bobini akim degerleri
Sebeke sok bobinlerinin akim degeri asagidaki gibi olmalidir:

Sirekli akim degeri:
Sirlcinun surekli giris akim dederinden az olmamalidir

Tekrarlanan tepe akim degeri:
Siricinun surekli giris akim degerinin iki katindan az olmamalhdir
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4.2.3 Boy 9E ve 10 icin sebeke girig sok bobini 6zellikleri

Boy 9E ve 10 ile en az Tablo 4-3 ve Tablo 4-2'de gosterilen dedere sahip ayri bir sebeke giris sok bobini (INLXXX) kullaniimahdir.
Yeterli reaktans saglanamazsa suricu hasar gérebilir veya surticunin hizmet dmri azalabilir.

DIKKAT

Tablo 4-2 Boy 9E ve 10 Model ve Sok bobini par¢ga numarasi

Boy Siiriicii modeli indiiktér modeli Sok bobini par¢ga numarasi
09202160, 09202660, 09402210, 09402660 INL 401 4401-0181
9 INL 401W* 4401-0208
09501250, 09501500, 096012520, 09601500 INL 601 4401-0183
INL 402 4401-0182

10203250, 102 10403200, 1040361
10 0203250, 10203600, 10403200, 10403610 N 402W* 4401:0209

10502000, 10601720, 10601970 INL 602 4401-0184

* Calisma sicakhgina ve sogutma gerekliliklerine uyuldugu durumlarda daha ekonomik bir ¢6zim sunabilir.
Sekil 4-11 Girig sebeke sok bobini boyutlari

Tablo 4-3 Girig sebeke sok bobini gii¢ degerleri

. Toplam Toplam Toplam N Maks. ortam | Min. hava | Maksimum

Parca Model | AKIM | Enduktans | o iclik (G) | derinlik (D) | yiikseklik (Y) | A9 | sicakiigs akisi kayiplar | Gerekli

numarasi miktar
A HuH mm mm mm kg °C m/sn. w

4401-0181 INL 401 245 63 240 190 225 32 50 1 148 1
4401-0182 INL 402 339 44 276 200 225 36 50 1 205 1
4401-0208 | INL 401W* | 245 63 255 235 200 27 40 3 1
4401-0209 | INL 402W* | 339 44 255 235 200 27 40 3 1
4401-0183 INL 601 145 178 240 190 225 33 50 1 88 1
4401-0184 INL 602 192 133 276 200 225 36 50 1 116 1

* Calisma sicakhgina ve sogutma gerekliliklerine uyuldugu durumlarda daha ekonomik bir ¢6zim sunabilir.
NOT
Simetrik ariza akimi 38 kA'i asarsa daha yiiksek bir endiiktansa sahip bir sok bobini kullaniimalidir, stiriictiniin tedrikgisine basvurun.

4.2.4  Girig endiiktansi hesaplama
Istenen endlktansi hesaplamak icin (% Y degerinde), asagidaki denklemi kullanin:

LY M 1
~ 100 J3 2nfl
Bu formilde:

I = slirlcu nominal giris akimi degeri (A)
L = enduktans (H)

f = besleme frekansi (Hz)

V = sebekeler arasi gerilim
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4.3 Surucuyu DC ile besleme Sekil 4-13  DC bara paralel baglama (boy 3 gosterilmistir)
Tdm suricl boylarinda harici bir DC gui¢ beslemesiyle gl¢ verme iR OO OO
opsiyonu mevcuttur. DC besleme baglantilarinin konumunu belirlemek £ i i
- 2 oC- 2 c-,
o “

icin bkz. kisim 3.12 Elektrik terminalleri, sayfa 51.

Boy 3 ve 4’iin DC besleme baglantilari DC / Terminal kapagdinin altinda
bulunur. Asagdidaki Sekil 4-12 DC besleme baglantilarini ve kablo
glzergahini gostermektedir.

Sekil 4-12 DC besleme baglantilari (boy 3 gosterilmistir)
0 L —
)&
[ Joc=y
3
NOT

Dahili EMC filtresi ve plastik kisimlar DC kablolarin guizergahini
gostermek igin yukaridaki Sekil 4-12’den gikariimistir.

4.4 DC bara paralel baglama

Standart kablo / baralar kullanarak DC bara paralel baglama tim
gerceve boylari tarafindan desteklenir.

Cerceve boylan 3, 4, 5 ve 6’da, terminal ve muhafaza tasarimi,

bazi surucilerin DC barasinin hazir baralar kullanarak birbirine
baglanmasini saglar. Asagidaki semada bara baglantilarinin birkag
surticundn DC barasini nasil birbirine bagladigi gosterilmektedir.

DC barayi birka¢ surucl arasina baglama islemi normalde yUk tarafindan
ikinci bir motor suriicisiine aktariimakta olan enerijiyi bir striiciden
dondirmek icin yapilir.
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Bu konfigurasyonda kullanilabilecek suriici kombinasyonlari sinirhdir.
Uygulama verileri igin, sricinun tedarikgisiyle iletisime gegin.
NOT

DC bara paralel baglama kiti sirliclyle birlikte verilmez ancak
Control Techniques’ten siparis edilebilir.

Tablo 4-4 DC bara paralel baglama kiti parga numaralari
Boy CT parga numarasi
3 3470-0048-00
4 3470-0061-00
5 3470-0068-00
6 3470-0063-00
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4.5 24 Vdc besleme 24 V glic kaynagi calisma araligi asagidaki gibidir:
Kontrol terminallerine bagdh 24 Vdc besleme asagidaki fonksiyonlari ov
sunar: +24 Vdc
*  Bu, birden fazla opsiyon moduli kullanildiginda ve bu modiiller Boy 6
tarafindan ge_l_(il__en__al_(_lm s[]r_iJ_cUnUn besleyeb_ile_cegjihden yl'Jkst_ek_ Nominal isletim gerilimi 24.0 Vdc
oldugunda, sirtclinun dahili 24 V beslemesini takviye etmek i¢in — —— ——
kullanilabilir Minimum surekli igletim gerilimi 18,6 Vdc
' . N N e Maksimum surekli igletim gerilimi 28,0 Vdc
* Bu besleme, sebeke gu¢ kaynagdi ¢ikartildiginda suricunin kontrol — ——
devresinin galigmasini saglamak Uzere yedek gli¢ kaynagi olarak M|n|rr?um basﬂlatma ge[|l|m| _ 18,4 vde
kullanilabilir. Bu, veriyolu modiilleri, uygulama modiilleri veya seri Maksimum glg¢ kaynagi gereksinimi 40w
iletisimin ¢alismaya devam etmesini saglar. Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
+  Ekran diizgiin calistii surece sebeke glic beslemesi Boy 7 -10
bulunmadidinda, surtcuyl devreye almak igin kullanilabilir. Nominal isletim gerilimi 24,0 Vdc
Ancak, sebeke giig kaynagi veya disiik gerilimli DC calisma Minimum stireKii isletim gerilimi 19,2 Vdc
etkinlestiriimedigi surece slrliclu dislk gerilim hata durumunda
LS o . T I 30 Vdc (IEC),
olacaktir, bu sebeple ariza teshisi mimkiin olmayabilir. (24 V yedek Maksimum surekli igletim gerilimi 26 Vidc (UL)
gug kaynagi girisi kullanildiginda, gli¢ kapandiginda parametreleri _ S
kaydetme fonksiyonu gergeklesmez). Minimum baslatma gerilimi 21,6 Vdc
» DC bara gerilimi surtcudeki ana SMPS'yi galistirmak igin gok Maksimum gii¢ kaynag gereksinimi 60w
Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A

disukse suricunun tim dusuk gerilim gug gereksinimlerini
beslemek icin 24 V besleme kullanilabilir. Bunun meydana gelmesi
icin Duiglik Gerilim Esik Se¢imi (06.067) de etkinlestiriimelidir.

NOT
Boy 6 ve daha bliylk boylarda, 24 Vdc gli¢ beslemesi (terminal 51, 52)
sebeke glg¢ kaynagdi ¢ikarildiginda yedek besleme olarak kullanilacak
24 Vdc'yi etkinlestirmek icin baglanmaldir. 24 Vdc gug¢ beslemesi bagli
degilse yukarida bahsedilen fonksiyonlarin higbiri kullanilamaz,

tus takiminda “Gli¢ Sistemleri Bekleniyor” ifadesi géruntulenir ve higbir
suricu islemi yapilamaz. 24 Vdc gug¢ beslemesinin yeri surada
bulunabilir: Sekil 4-14 Boy 6°daki 24 Vdc gii¢ kaynagi baglantisinin
konumu, sayfa 64.

Tablo 4-5 24 Vdc Besleme baglantilan
Fonksiyon Boy 3-5 Boy 6-7
Sdrucinun dahili Terminal Terminal
beslemesini takviye edin 1,2 1,2
Kontrol devresi icin yedek Terminal Tel;miznal
besleme 1,2 51: 52

Kontrol 24 V gli¢ kaynagdi galisma gerilim aralig1 asagidaki gibidir:

ov

+24 Vdc
Nominal isletim gerilimi 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi 19,2V
Maksimum surekli isletim gerilimi 28,0V
Minimum baslatma gerilimi 216V
24 V'ta maksimum gu¢ kaynagi gereksinimi 40 W
Tavsiye edilen sigorta 3 A, 50 Vdc

Maksimum ve minimum gerilim degerlerine dalgalanma ve guriltu
degerleri dahildir. Dalgalanma ve glr(ltu degerleri %5’i gegmemelidir.

Sekil 4-14

Boy 6’daki 24 Vdc gli¢ kaynagi baglantisinin konumu

1. 24 Vdc glc kaynagi baglantisi
Sekil 4-15

Boy 7’deki 24 Vdc gii¢ kaynagi baglantisinin konumu

64
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Sekil 4-16  Boy 8 ila 10’daki 24 Vdc gli¢ kaynagi baglantisinin konumu
4.6 Sogutucu fan beslemesi
Tum siirlcu boylarinda sogutucu fani siiriicilerin igerisinde verilir.
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4.7 Gug Degerleri
Girig akimi, besleme gerilimi ve empedansindan etkilenir.
Tipik girig akimi

Tipik giris akimi deg@erleri, gli¢ akisi ve glc kaybi igin yapilan hesaplamalara yardimci olmak icin verilmistir.
Tipik giris akimi deg@erleri, dengeli bir besleme icin belirtiimistir.

Maksimum siirekli giris akimi

Maksimum surekli giris akiminin degerleri, kablo ve sigorta segimine yardimci olmak amaciyla verilmektedir. Bu degerler, dengesiz beslemeye neden
olabilecek, en kotu kosullar igin belirtilmistir. Maksimum strekli giris akimi igin belirtilen deger, giris fazlarinin sadece birinde gorulir. Diger iki fazdaki

akim, ¢ok daha disuk olacaktir.

Maksimum giris akiminin degerleri, %2 negatif faz siralama dengesizligine sahip bir besleme igin belirtiimis ve Tablo 4-6'da verilen besleme kagak
akiminda derecelendirilmistir.

Tablo 4-6 Maksimum girig akimlarini hesaplamak igin kullanilan besleme kagak akimi
Model Simetrik kagak akim seviyesi (kA)
TUma 100
Sigortalar
Suiruclye giris sebeke beslemesi, asir yuk ve kisa devreye karsi uygun korumayla kurulmalidir. Tablo 4-7 énerilen sigorta degerlerini
™ varr | gOstermektedir. Bu gereklilige uymamak, yangin tehlikesine yol agacaktir.
Tablo 4-7 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (200 V)
Tipik girig | Maksimum | Maksimum Slgorta deger
Model akimi siirekli girig agir yiik IEC UL /USA
akimi girig akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
03200066 8,2 10,4 15,8 16 2
03200080 9,9 12,6 20,9 CC, J veya
03200110 14 17 25 20 25 oG ) 25 T
03200127 16 20 34 25 °
04200180 17 20 30 25 25 G 25 25 CC, J veya
04200250 23 28 41 32 32 g 30 30 T
05200300 2 31 52 40 40 9G 40 40 CC’TJ,;’ eya
06200500 42 48 64 60 CC, J veya
06200580 49 56 85 63 &3 96 60 €0 ™
07200750 58 67 109 80 80 80 80
07200940 73 84 135 100 100 qG 100 100 CC*TJ*I’eya
07201170 91 105 149 125 125 125 125
08201490 123 137 213 200 200
200 200 gR HSJ
08201800 149 166 243 225 225
09202160 172 205 270 250 250 R 250 250 HSJ
09202660 228 260 319 315 315 300 300
10203250 277 305 421 400 400 R 400 400 HSJ
10203600 333 361 494 450 450 450 450
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Tablo 4-8 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (400 V)
Tibik iri Maksimum | Maksimum Sigorta degeri
Model paklr?u | siirekli girig asin yik IEC UL/ USA
o e ..
akimi girig akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
03400034 5 5 7
03400045 6 7 9 10 10 10 10
03400062 8 9 13 G CC, J veya
03400077 i I 21 9 ™
03400104 12 20 20 20 20 20
03400123 14 16 25
04400185 17 19 30 25 25 G 25 25 CC, J veya
04400240 22 24 3% 32 32 g 30 30 T
05400300 26 29 52 40 40 9G 35 35 CC*TJ*Yeya
06400380 32 36 67 40 HSJ
06400480 41 6 80 63 63 gR 50 60 D;’Jeya
06400630 54 60 90 60
07400790 67 74 124 100 100 80 80
07400940 80 88 145 qG 100 100 CC*TJ*I’eya
07401120 96 105 188 125 125 125 125
08401550 137 155 267
250 250 gR 225 225 HSJ
08401840 164 177 303
09402210 211 232 306 315 315 R 300 300 HSJ
09402660 245 267 359 g 350 350
10403200 306 332 445 400 400 R 400 400 HSJ
10403610 370 397 523 450 450 9 450 450
Tablo 4-9 AC Giris akimi ve sigorta degerleri (575 V)
Tioik giri Maksimum Maksi Sigorta degeri
PIKOINS | Siireki axsimum asiri IEC UL/USA
Model akimi iris akimi yiik girig akimi
girig a Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
05500039 4 4 7 10 10 10 J
05500061 6 7 9 20 9G CC'T*Yeya
05500100 9 11 15 20 20 20
06500120 12 13 22 20 20
06500170 17 19 33 32 40 25 30
06500220 22 24 41 40 G 30 CC, J veya
06500270 2% 29 50 5 9 35 T
06500340 33 37 63 63 40 50
06500430 41 47 76 63 50
07500530 41 45 75 50 50 G 50 50 CC, J veya
07500730 57 62 94 80 80 9 80 80 ™
08500860 74 83 121 125 125 R 100 100 HSJ
08501080 92 104 165 160 160 9 150 150
09501250 145 166 190 150 150 R 150 150 HSJ
09501500 145 166 221 200 200 9 175 175
10502000 177 197 266 250 250 gR 250 250 HSJ
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Tablo 4-10  AC Giris akimi ve sigorta degerleri (690 V)
Tivik qiri Maksimum | Maksimum Sigorta degeri
PIKOINS | Siirekli | asin yiik IEC UL/USA
Model akimi iris ak iris ak
girig akimi | girig akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
07600230 18 20 32 25 25
07600300 23 26 41 32 30
50 50 CC. J
07600360 28 31 49 40 35 ’
aG veya
07600460 36 39 65 ok
50 50 T
07600520 40 44 75
80 80
07600730 57 62 92 80 80
08600860 74 83 121 125 125 R 100 100 HSJ
08601080 92 104 165 160 160 9 150 150
09601250 124 149 194 150 150 R 150 150 HSJ
09601500 145 171 226 200 200 9 200 200
10601720 180 202 268 225 225 gR 250 250 HSJ
10601970 202 225 313 250 250 aR* 250 250

* aR sinifi sigortalar dal devresi korumasi saglamaz. Girig kablolarinin HRC sigortalar veya devre kesici kullanilarak uygun bicimde korundugundan

emin olun.

** Bu sigortalar hizli devreye girer.

NOT

Kullanilan kablolarin yerel kablolama mevzuatina uygun oldugundan emin olun.

Asagida belirtilen kablo kesitleri sadece bir rehber niteligi tagir. Kablolarin montaji ve gruplamasi, akim tasima kapasitelerini etkiler;
bazi hallerde kiiguk kablolar kabul edilebilir ancak diger durumlarda asiri sicaklik veya gerilim distsinu engellemek igin daha blyuk
kablolara ihtiyag duyulabilir. Kablolarin dogru ebatlari konusunda, yerel kablo dizenlemelerine basvurun.

DIKKAT
Tablo 4-11 Kablo degerleri (200 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum K.L.Irulurr.l Nominal | Maksimum KHrUIun.‘ Nominal | Maksimum | Nominal Maksimum
yontemi yontemi

2
gzzggggg 15 15 14 14
03500770 4 B2 4 B2 10 10

4 4 12 12
03200127
04200180 6 6 10 10
B2 B2

04200250 8 8 8 8 8 8 8 8
05200300 10 10 B2 10 10 B2 8 8 8 8

2 1 1 4 4
06200500 6 25 B2 6 25 B2 3 3
06200580 25 25 3 3
07200750 2 2

35 35

07200940 70 B2 70 B2 1 1/0 1 1/0
07201170 70 70 1/0 1/0

2
08201490 % 2x70 B2 % 2x70 B2 3/0 2x1 30 2x1
08201800 2x70 2x70 2x1 2x1
09202160 2x70 B 2x95 B2 2x2/0 2x2/0
09202660 2x95 2x120 2x4/0 2x4/0
10203250 2x120 B1 2x120 c 2 x 250 2 x 250
10203600 2x150 C 2x120 2 x 300 2 x 250
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Tablo 4-12  Kablo degerleri (400 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm?2 AWG
Model Giris Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum KHrqun] Nominal | Maksimum KHrqun'\ Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
03400034 18 18
03400045 1,5 1,5 16 16
03400062 4 B2 4 B2 10 10
03400077 14 14
03400104 2,5 2,5
03400123 12 12
04400185 4 4 10 10
04400240 6 6 B2 6 6 B2 8 8 8 8
05400300 6 6 B2 6 6 B2 8 8 8 8
06400380 10 10 6 6
06400480 16 25 B2 16 25 B2 4 3 4 3
06400630 25 25 3 3
07400790 35 35 1 1
07400940 50 70 B2 50 70 B2 2 1/0 2 1/0
07401120 70 70 1/0 1/0
08401550 2 x50 2 x50 2x1 2x1
08401840 2x70 2x 70 B2 2x 70 2x70 B2 axino | 2" x| 2V
09402210 2x70 B1 2x95 B2 2x3/0 2x2/0
09402660 2x95 2x120 2x4/0 2x4/0
10403200 2x120 c 2x120 B2 2 x 300 2 x 250
10403610 2x 150 2x150 2 x 350 2 x 300
Tablo 4-13  Kablo degerleri (575 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikig Girig Gikis
Nominal | Maksimum KHrqun] Nominal | Maksimum KHrqun_\ Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
05500039 0,75 0,75 16 16
05500061 1 1,5 B2 1 1,5 B2 14 16 14 16
05500100 1,5 1,5 14 14
06500120 2,5 2,5 14 14
06500170 4 4 10 10
06500220 6 6 10 10
25 B2 25 B2 3 3
06500270 8 8
06500340 10 10 6 6
06500430 16 6 6
07500530 16 16 4 4
25 B2 25 B2 3 3
07500730 25 25 3 3
08500860 35 35
50 B2 50 B2 1 1 1 1
08501080 50 50
09501250 2x35 2x3
2x70 B2 B2 2x1
09501500 2 x50 2x1
10502000 2x70 B2 2x70 B2 2x2/0 2x2/0
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Tablo 4-14  Kablo degerleri (690 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum KHrqun? Nominal | Maksimum K.L.lrUIun.' Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
07600230 8 8
07600300 10 10 6 6
07600360 25 B2 25 B2 6 3 6 3
07600460 16 16 4 4
07600520 16 16 4 4
07600730 25 25 3 3
08600860 50 50 2 2
7 B2 7 B2 1 1
08601080 70 0 70 0 1/0 o 1/0 /0
09601250 2x50 B2 2x35 B2 2x1 2x3
09601500 2x70 2 x50 2x1/0 2x1
10601720 2x70 B2 2% 70 B2 2x2/0 2x1/0
10601970 2x95 2x3/0 2x2/0
NOT 4.8 Cikis devresi ve motor koruma

PVC yahtimli kablo kullaniimahdir.

NOT
B2 kablo montaj yéntemine yonelik 40 °C sicaklktaki ortam icin
dogrulama faktori 0,87 olan (tablo A52.14) IEC 60364-5-52:2001
standardina uygun kablo kesitleri tablo A.52.C’de gosterilmistir.

Kurulum sinifi (referans: IEC 60364-5-52:2001)
B1 - Kablo kanali igerisindeki ayri kablolar.

B2 - Kablo kanali i¢erisindeki cok damarli kablolar.
C - Acik havadaki gok damarl kablolar.

Farkli bir kurulum metodu kullanilacak ise veya ortam sicakhgi dusukse
kablo kesiti azaltilabilir.

NOT

Nominal ¢ikis kablo kesitlerinin sirticiinin maksimum motor akimina
uygun oldugu kabul edilmistir. Disiik nominal glgll bir motor
kullanildiginda, kablo gli¢ dederi motorun degeriyle eslesecek sekilde
segilebilir. Motorun ve kablonun asiri yike karsi korumali oldugundan
emin olmak igin, striici uygun motor nominal akimi ile programlanmis
olmalidir.

AC beslemeye giden tuim yUkli baglantilarda, bir sigorta veya diger
koruma mutlaka kullaniimalidir.

Sigorta tipleri

Sigorta geriliminin nominal degeri, siriicinin besleme gerilimine uygun
olmalidir.

Topraklama baglantilan

Siricl, AC gug kaynaginin topraklama sistemine baglanmalidir.
Topraklama kablo sistemi, yerel mevzuata ve uygulama kurallarina
uygun olmalidir.

NOT
Topraklama kablo kesiti igin bkz. Tablo 4-1 Koruyucu topraklama kablosu
kesitleri, sayfa 60.

4.71 Ana AC gii¢ kaynagi kontaktori
Boy 3 ve 10 igin tavsiye edilen AC gl¢ kaynagi kontaktori AC1°dir.

Cikis devresinin, hata akimini nominal ¢ikis akiminin bes katindan daha
fazla olmayacak sekilde sinirlayan ve akimi ortalama 20 ps degerinde
kesen hizli yanit veren elektronik kisa devre koruyucusu vardir. ilave
kisa devre koruma cihazina ihtiya¢ bulunmamaktadir.

Sdrlcu, motor ve kablosu igin asiri yiik korumasi saglar. Bunun etkili
olmasi i¢in, Nominal Akim (00.046) motora uyacak sekilde
ayarlanmalidir.

A

Sogutmanin zayifladigi durumlarda oldugu gibi motorun asiri iIsinmasina
engel olmak igin motor termistorinin kullaniimasina iligkin bir kuralda
bulunmaktadir.

4.8.1 Kablo tipleri ve uzunluklan

Motor kablosundaki kapasitans suriicu ¢ikiginda asin ylike sebep
oldugundan, kablo uzunlugunun Tablo 4-15-kisim 4-18’de verilen
uzunluklardan fazla olmadigindan emin olun.

Nominal Akim (00.046), motor asiri yliklendiginde bir yangin
riskine sebep olmayacak sekilde dogru olarak
ayarlanmalidir.

Asagidaki glic baglantilari icin, uygun gerilim degeri elde etmek Gzere
105 °C (UL 60/75 °C 1s1 artigl) PVC-yahtimli bakir iletkenli kablo kullanin:

* AC gl¢ kaynagindan harici EMC filtresine (kullanildiginda)

* AC gl¢ kaynagindan (veya harici EMC filtresinden) siiriicliye
+ Sdructden motora

» Suricuden fren direncine

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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Tablo 4-15 Maksimum motor kablo uzunlugu (200 V siiriiciler) Tablo 4-17  Maksimum motor kablo uzunlugu (575 V siiriiciiler)
200 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi 575 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi
Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen
Model maksimum motor kablosu uzunlugu Model maksimum motor kablosu uzunlugu
2kHz | 3kHz | 4 kHz | 6 kHz | 8 kHz | 12 kHz | 16 kHz 2kHz | 3kHz | 4 kHz | 6 kHz | 8 kHz | 12 kHz | 16 kHz
03200066 65m 05500039
03200080 100 m 50 37 05500061 200 m
03200110 30 m oom | 75 m m 05500100
03200127 | 200m 150 m m 06500120
06500170
04200180 200 m 150m | 100m | 75 m 50 m 37m 06500220
04200250 300m | 200m | 150m | 100m | 75m | 50 m
05200300 06500270
56200500 200 m 150 m | 100 m 75m 50 m 37m 06500340
06500430
06200580 } 300 m | 200m | 150 m | 100m | 75m | 50m 07500530
07200750 200 m
07200940 07500730
07201170 250 m 185m | 125m | 90m 08500860 250 m
08201490 82281‘2’:8
08201800 250 m
250 185 125 90
59202160 m m m m 09501500
09202660 10502000 250 m
250 m
10203250 Tablo 4-18  Maksimum motor kablo uzunlugu (690 V siiriiciiler)
10203600 250 m 690 V Nominal AC guc kaynagi gerilimi
3200066
Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen
Tablo 4-16  Maksimum motor kablo uzunlugu (400 V siiriiciiler) Model maksimum motor kablosu uzunlugu
400 V Nominal AC gii¢ kaynag gerilimi 2kHz | 3kHz | 4kHz | 6 kHz | 8 kHz | 12 kHz | 16 kHz
Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen 07600230
Model maksimum motor kablosu uzunlugu 07600300
2kHz | 3kHz [ 4 kHz | 6 kHz | 8 kHz [12kHz [16 kHz| | 07600360 250 m 185m | 125m | 90 m
03400034 Tm 07600460
03400045 100 m 8;288??8
03400062 130 m 50 37 e
m m
250 185 125 90
82283%1 , 1 t00m | °™ 08601080 m m mysem
00m Som ) E—
03400123 09601500
04400185 200 m 150m | 100m | 75m | 50m | 37m 10601720 250 m
04400240 10601970
05400300 200 m 150m [ 100m | 75m 50 m 37m
4.8.2 Yiiksek kapasitansl / ¢api azaltilmig kablolar
06400380 Yuksek kapasitans veya capi azaltiimis motor kablosu kullaniimigsa,
06400480 | 300m | 200m | 150 m | 100m | 75m | 50m kisim 4.8.1 Kablo tipleri ve uzunluklar’nda gosterilen maksimum kablo
06400630 uzunlugu azaltilir.
07400790 Cogu kabloda, kablo ile zirh veya ekran arasinda bir izolasyon kilifi
07400940 250m 185m | 125 m | 90m bulunur; bu kablolar diisiik kapasitanshdir ve kullanimi tavsiye edilir.
07401120 izolasyon kilifi bulunmayan kablolar yiiksek kapasitanslidirlar; eger bu
08401550 tur kablo kullanilirsa, maksimum kablo uzunlugu tablolarda belirtilenlerin
08401840 250 m 185m | 125m | 90m yarisi olacaktir (Sekil 4-17°de iki tiiriin nasil tanimlanacag!
0402510 gosterilmistir).
250 m
09402660
10403200 250 m
10403610

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu

Yayin No:

2




Bilgileri bilgileri kurulum parametreler | calistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Guvenlik Uriin Mekanik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken Optimizasyon

Sekil 4-17 Kapasitansi etkileyen kablo yapisi Sekil 4-18  Coklu motorlar igin tercih edilen zincir baglanti

IZ Motor koruma rélesi

® AON
o) @

Normal kapasitansh Yiiksek kapasitansli
Kablo damarlarindan ayrilmig Kablo damarlarina yakin
ekran veya zirh ekran veya zirh Zincir baglanti (tercih edilen)

kisim 4.8.1 Kablo tipleri ve uzunluklar’rnda maksimum uzunluklari
belirtilen motor kablolari ekranli kablo olup dért kablo damart igerir.

Bu tir kablolar igin tipik kapasitans degeri 130 pF/m’dir (6r. bir kablodan
digerlerine ve ekran baglyken).

4.8.3  Motor sargisi gerilimi

PWM cikis gerilimi motordaki sargi ici izolasyonuna ters etki yapabilir.
Buna, motor kablosunun empedansi ve motor sargisinin dagilim yapisi
ile birlikte gerilimdeki yiksek degisim degeri sebep olur.

500 Vac’a kadar olan AC beslemeli ve iyi kalite izolasyon sistemli
standart motorun normal c¢alisimi igin, 6zel 6nlemlere ihtiyag yoktur.
Tereddlt duyuluyorsa motor tedarikgisine danisiimahdir. Motor kablo Sekil 419  Coklu motorlar icin alternatif baglanti
uzunlugu 10 m’yi astigi durumlarda asagidaki kosullarda 6zel 6nlemler

tavsiye edilmistir: ‘Z, Motor koruma

* AC glg kaynagi gerilimi 500 V'yi astiginda

+ DC gug kaynag gerilimi 670 V'yi astiginda

* 400 V slriicinun surekli veya cok siklikla devam ettirilebilen
frenleme ile ¢alistirildiginda

» Birden fazla motor tek bir suriicliye bagh oldugu durumlarda

Coklu motorlarda, kisim 4.8.4 Coklu motorlar, sayfa 72’de verilen

. A baglant:
onlemlere uyulmalidir.

Listelenen diger durumlar igin, evirici gerilim giicu dikkate alindiginda bir
eviricili motorun kullaniimasi tavsiye edilir. Bu, hizla yikselen darbeli
gerilim igletimi igin Uretici tarafindan tasarlanmis bir takviyeli izolasyon
sistemidir.

575 V NEMA nominal motor kullanicilari, NEMA MG1 bdlim 31’de
eviricili motor ile ilgili olarak verilen ézelliklerin motoru ¢aligtirmak icin
yeterli olacagini ancak frenleme igin motorun énemli streler harcadigi
yerlerde yetersiz olacagini bilmelidir. Bu durumda, izolasyon tepe
gerilimi degeri olarak 2,2 kV tavsiye edilmigtir.

Endiiktor

Eviricili motor kullanma pratik degilse, bir harici sok bobini (enduiktor)
kullanilabilir. Tavsiye edilen tiir %2’lik reaktansh basit demir gekirdekli bir

blle.s.en.d!r. T?m deger ?ok gqemll degildir. Bu bllegen: motor terminal 4.8.5 L / A motoru calistirma

geriliminin ylkselme siresini arttirmak ve asiri elektriksel zorlamaya y i o B

engel olmak igin motor kablosunun kapasitansi ile birlikte caligir. X ve A motor baglantilarinin gerilim degeri motor ¢aligtirimadan énce
daima kontrol edilmelidir.

4.8.4  Goklu motorlar ! fmetd

Sadece agik gevrim Motor nominal gerilim parametresi varsayilan degeri, striici nominal

Sirici birden fazla motoru kontrol ediyorsa, Sabit V/F modlarindan biri gerilimi ile aynidir; 6rn.

secilmelidir (Pr 05.014 = Sabit veya Kare). Motor baglantilarini 400 V siriict 400 V nominal gerilim

Sekil 4-18 ve Sekil 4-19'de gosterildigi gibi yapin. Maksimum 230 V siriict 230 V nominal gerilim

kablo uzunluklar (kisim 4.8.1 Kablo tipleri ve uzunluklari, sayfa 70’deki)
suricuden her motora giden tim kablo uzunlugunun toplamidir.
Siiriicii her motoru ayri ayri koruyamayacag! icin her motorun bir koruyucu  baglanacaktir, ancak burada degisiklikler siklikla gériiliir or. A 690 V A

Tipik 3 fazli motor 400 V galigimi igin A veya 230 V galisimi igin A

réleye baglanmasi tavsiye edilir. Kablo uzunlugu izin verilen maksimum 400 V.

uzunluktan daha az olsa bile, b"aglaﬁt'é igin, bir siniisodial filtre veya bir Sargilarin yanlis baglantilari, motor akisinin ciddi sekilde artisina veya
harici endiktor Sekil 4-19'da gésterildigi gibi baglanmalidir. azalmasina sebep olurken sirasiyla zayif ¢ikis momentine veya motor
Enduktor bOyUtIarl ile ||g||| detayll bllgl almak |G|n tedarikginiz ile irtibata Satl'jrasyonuna ve asliri Isinmaya yo| agacakt“'_

gegin.
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4.8.6 Cikis kontaktoru

Sdrlcu ve motor arasindaki kablo bir kontaktor veya devre
kesici ile kesintiye ugrayacaksa, kontaktor veya devre kesici
aclimadan veya kapanmadan 6nce slriicinin devre disi

birakildigindan emin olun. Bu devre, motor en ylksek
akimda ve en dusuk hizda ¢aligtirilirken kesintiye ugratilirsa
ciddi ark atlamalari olugabilir.

Guvenlik énlemleri igin bazen sirtcu ile motor arasina bir kontaktor
yerlestiriimesi gerekebilir.

Tavsiye edilen motor kontaktori tipi AC3'tur.

Harici kontaktériin kapatilmasi sadece sirticu ¢ikigl devre digi
birakildiginda gerceklesebilir.

Sdricu etkinlestiriimigken kontaktorin acilmasi veya kapatiimasi
asagidakilere sebep olabilir:

1. Ol ac tripleri (10 saniye iginde sifirlanamaz)

2. Yuksek seviyeli radyo frekansi gurdlti emisyonu

3. Kontaktoérin yipranmasinda ve bozulmasinda artis
Acildiginda Siiriicii Etkinlestirme terminali (T31) GUVENLI TORK
KAPAMA fonksiyonu sunar. Bu birgok durumda ¢ikis kontaktérlerinin
yerine geger.

Daha fazla bilgi icin bkz. kisim 4.13 GUVENLI MOMENT KAPAMA
(STO), sayfa 86.

4.9 Topraklama kagagi

Topraklama kagak akimi, dahili EMC filtresinin takili olup olmadigina
baghdir. Siiriicy, filtre takili vaziyette temin edilir. Dahili filtrenin
ctkariimasina iligkin talimatlar igin bkz. kisim 4.10.2 Dahili EMC filtresi,
sayfa 75.

Dahili filtre takili halde:

Boy 3 - 5: 28 mA* AC, 400 V 50 Hz'de
30 yA DC, 600 V DC bara (10 MQ) ile
Boy 7 - 10: 56 mA* AC, 400 V 50 Hz'de

18 yA DC, 600 V DC bara (33 MQ) ile
* Besleme gerilimi ve frekansi ile orantilidir.

Dahili filtre gikariimig halde:
<1 mA

Dahili filtre takildiginda kagak akim ylksek olur. Béyle bir
durumda, kalici sabit bir topraklama baglantisi saglanmal
veya baglantinin kopmasi halinde meydana gelebilecek

glvenlik tehlikelerini dnlemek icin diger uygun énlemler
alinmalidir.

491 Rezidiiel akim koruma cihazi (RCD) kullanimi
ELCB / RCD’nin (g tipi bulunur:
1. AC - AC kagak akimlarini tespit eder
2. A-AC ve atimli DC kagak akimlarini tespit eder (Her yari déngiide
DC akiminin sifira ulagmasi kosuluyla)
3. B-AC, atimh DC ve diizgin DC kagak akimlarini tespit eder.
« AC tipi asla surtciiler ile birlikte kullaniimamalidir.
» Atipi sadece tek fazli sirtciler ile birlikte kullanilabilir.
» B tipi sadece Ug fazli surtculer ile birlikte kullaniimahdir.

410 EMC (Elektromanyetik uyumluluk)

EMC icin gerekli olanlar agagidaki Gi¢ bélimde Ug seviyeye ayriimigtir:

Bolum 4.10.3, Genel gereklilikler tim uygulamalar igin, stricinin
glvenilir sekilde isletimini ve ¢cevresindeki cihazlar etkileme riskini en
aza indirmeyi amaglar. Bolim 12 Teknik bilgiler, sayfa 212’de belirtilen
bagisiklik standartlari karsilanmalidir, ancak 6zel bir emisyon standardi
uygulanmayacaktir. Kontrol kablolarinin uzatildig yerlerdeki artan
kontrol devreleri gerilim darbesi bagisikligi igin Kontrol devrelerinin
gerilim darbesi bagisikligi - bina digsindaki uzun kablolar ve baglantilar,
sayfa 80’de verilen 6zel gerekliliklere ayrica dikkat edin.

Bolim 4.10.4, Gii¢ suricu sistemleri igin EMC standartlarini
karsilayan gereklilikler, IEC 61800-3 (EN 61800-3:2004).

Boliim 4.10.5, Endiistriyel ¢evre igin jenerik emisyon standartlarini
karsilayan gereklilikler, IEC 61000-6-4, EN 61000-6-4:2007.

kisim 4.10.3’de verilen tavsiyeler endistriyel ortamlarda kullanilan
cihazlarda parazit olusumuna engel olunmasi icin yeterli olacaktir.
Hassas bir cihazin yakininda veya endustriyel olmayan bir ortamda
kullanilacaksa, radyo frekansi emisyonunu azaltmak Gzere kisim 4.10.4
veya kisim 4.10.5’da verilen talimatlar takip edilmelidir.

Kurulumun, asagida agiklanan gesitli emisyon standartlarini
karsiladigindan emin olmak igin:

»  EMC veri bilgileri formu surici tedarikgisinden alinabilir
*  Uygunluk Beyani bu kilavuzun arkasinda yer almaktadir
*  BOlUm 12 Teknik bilgiler, sayfa 212

Dogru harici EMC filtresi kullaniimalidir ve kisim 4.10.3 EMC igin genel
gerekililikler, sayfa 77 ve kisim 4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina
uyumluluk, sayfa 78’de verilen kilavuz bilgiler takip edilmelidir.

Sadece tip B ELCB / RCD, 3 fazh evirici surictler ile
kullanima uygundur.

A

UYARI

Harici bir EMC filtresi kullanilirsa, gergek olmayan triplerin
gorilmemesini saglamak igin en az 50 ms’lik bir gecikme hesaba
katilmalidir. Tim fazlara es zamanli olarak gug¢ verilmedigi takdirde
kacak akimin trip seviyesini agmasi muhtemeldir.

Tablo 4-19  Siiriicii ve EMC filtresi ¢capraz referansi
Model CT parga numarasi
200V
03200066 - 03200127 4200-3230
04200180 - 04200250 4200-0272
05200300 4200-0312
06200500 - 06200580 4200-2300
07200750 - 07201170 4200-1132
08201490 - 08201800 4200-1972
400V
03400034 - 03400123 4200-3480
04400185 - 04400240 4200-0252
05400300 4200-0402
06400380 - 06400630 4200-4800
07400790 - 07401120 4200-1132
08401550 - 08401840 4200-1972
575V
05500039 - 05500100 4200-0122
06500120 - 06500430 4200-3690
07500530 - 07500730 4200-0672
08500860 - 08501080 4200-1662
690 V
07600230 - 07600730 7200-0672
08600860 - 08601080 4200-1662
Yiiksek topraklama kagak akimi
Bir EMC filtresi kullanildiginda, konnektér veya esnek gu¢
kablosundan gegmeyen kalici olarak sabitlenmis topraklama
baglantisi saglanmalidir. Buna dahili EMC filtresi dahildir.
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Surucinin kullanilacag tlkedeki EMC yénetmeliklerine uygunlugun
saglanmasi surlcl kurulumunu gerceklestiren kisinin
sorumlulugundadir.

4101 Topraklama donanimi

EMC uyumlulugunu kolaylastirmak uzere siricu, topraklama braketi ve
topraklama kelepgesi ile birlikte verilir. Bunlar, “domuzkuyrugu” kablo
kullanmadan kablo zirhinin dogrudan topraklanmasi igin uygun bir
yontem saglar. Kablo zirhlari siyrilarak topraklama braketine metal

klipsler, kelep(;eler1 (ayrica temin edilir) veya kablo baglar kullanilarak
tutturulabilir. Ozel sinyal igin baglanti detaylarina uygun olarak, her sartta
surucudeki hedeflenen terminale kadar kelepge boyunca zirhin sirekli
olmasi gerektigine dikkat edin.

L Uygun kelepge, Phoenix DIN ray montajli SK14 kablo kelepgesidir
(dis gapi maksimum 14 mm olan kablolar igin).
» Topraklama kelepgesinin montaji hakkindaki ayrintilar igin
bkz. Sekil 4-20, Sekil 4-21 ve Sekil 4-22.
« Topraklama braketinin montaji hakkindaki ayrintilar igin
bkz. Sekil 4-23.

Sekil 4-20  Topraklama kelepgesinintakilmasi (boy 3 ve 4)

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama kelepgesini
sekilde gosterilen yone dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari 2 N m maksimum momentle sikilmalidir.

Sekil 4-21 Topraklama kelepgesinin takiimasi (boy 5)

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama kelepgesini
sekilde gosterildigi desteklere dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari 2 N m maksimum momentle sikilmahdir.

Sekil 4-22  Topraklama kelepgesinin takilmasi (boy 6)
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Topraklama kelepceleri verilen 2 x M4 x 10 mm baglanti elemanlari
kullanilarak baglanir. Baglanti elemanlari 2 N m maksimum momentle
sikilmalidir.
Sekil 4-23  Topraklama braketinin takilmasi (tiim boylar - boy 3
gosterilmistir)

]
i

e

Dahili EMC filtresi gikarilmadan 6nce gui¢ kaynaginin
baglantisi kesilmelidir.
Boy 3 EMC filtresinin ¢ikartilmasi

Sekil 4-24
E’f‘
°5pe

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama braketini sekilde
gOsterildigi yone dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari 2 N m maksimum momentle sikilmaldir.

Boy 3'te topraklama braketi strticinun gug¢ topraklama
terminali kullanilarak sabitlenir. Topraklama braketini
taktiktan / gikardiktan sonra besleme topraklama

baglantisinin siki oldugundan emin olun.
Bunu yapamazsaniz siriict topraklanmis olmaz.

Kullanicinin bunu yapmasi gerekirse surtici 0 V'unu topraga baglama
amaciyla topraklama braketinin tzerinde bir baglama tirnag bulunur.

4.10.2 Dahili EMC filtresi
Ozel bir neden yoksa, dahili EMC filtresinin yerinden gikarilmamasi
Onerilir.

Sdrlcu topraksiz (IT) beslemelerle kullanilirsa ek motor

& toprak arizasi korumasi takilmadikg¢a dahili EMC filtresi
cikariimahdir.

Cikarma ile ilgili bilgiler igin bkz. kisim 4.10.2.
Topraklama kagagi korumasi igin suriict tedarikginiz ile

irtibata gegin.

Dahili EMC filtresi, besleme kaynagini etkileyen radyo frekansi girigsimini
azaltir. Motor kablosunun kisa oldugu durumlarda, ikinci ortam igin
EN 61800-3:2004 gerekliliklerinin kargilanmasi gerekir;

bkz. kisim 4.10.4 EN 61800-3:2004 ile uyumluluk

(Gii¢ Sdriicii Sistemleri igin standart), sayfa 78 ve kisim 12.1.26
Elektromanyetik uyumluluk (EMC), sayfa 233. Daha uzun motor
kablolar i¢in filtre, emisyon seviyelerinde faydal bir azalis saglamaya
devam eder ve surtcinun limitine kadar olan herhangi bir uzunluktaki
ekranli (zirhli) kablo ile birlikte kullanildiginda, ortamdaki endustriyel
ekipmanlarin sorun yagsamasi pek olasi degildir. Yukarida verilen
talimatlar cikartiimasini gerektirmedikge veya boy 3 icin 28 mA
topraklama kagak akiminin kabul edilmedigi haller disinda tim
uygulamalarda filtre kullanimi tavsiye edilir. Dahili EMC filtresinin
cikariimasi ve takilmasiyla ilgili ayrintilar igin bkz. kisim 4.10.2.

Vidayi ve somunu (1) ve (2) yukarida gosterildigi gibi ¢ikarin.

Sabitleme noktalarindan kaldirarak ¢ikarin ve siriiciiden gevirerek
sokiln. Vida ile somunun maksimum 2 N m moment ile degistirilip
yeniden sikildigindan emin olun.

Sekil 4-25  Boy 4 dahili EMC filtresinin gikartiimasi

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak sékmek icin, vidayi yukarida
gosterildigi gibi gikarin (1).

Sekil 4-26  Boy 5 dahili EMC filtresinin gikartiimasi
==1)==
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Uc M4 terminal somununu (1) ¢ikarin. M4 Torx dahili EMC filtresi sékme
vidasini agiga ¢ikarmak igin kapag (2) kaldirarak ¢ikarin. Son olarak
dahili EMC filtresini elektriksel olarak sdkmek icin M4 Torx dahili EMC
filtresi sokme vidasini (3) ¢ikarin.
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Sekil 4-27 Boy 6 EMC filtresinin ¢ikartilmasi

=

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak s6kmek igin, vidayi yukarida

gOsterildigi gibi ¢ikarin (1).

Sekil 4-28  Boy 7 ve 8 dahili EMC filtresi ve sebeke toprak arasi
varistorlerin ¢ikarilmasi (boy 7 gosterilmistir)

—
= !
@@
== =
F=—=7 oa q 34
0000 ||| [éeao] || || (€e00
gg0o||[}||ooas| ||| |oesa
0000 (df [y ozoo (] Lh 0ooa
€1 z21 1

U L

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak sékmek icin, vidayi yukarida
gosterildigi gibi gikarin (1).

Sebeke toprak arasi varistorleri elektriksel olarak sékmek igin, vidayi
yukarida g0sterildigi gibi ¢ikarin (2).

NOT
Boy 9E ve 10’daki Dahili EMC filtresi gikarilamaz.

NOT

Sebeke toprak arasi varistorler yalnizca 6zel durumlarda gikariimalidir.

Sekil 4-29 Boy 9E ve 10 sebeke toprak arasi varistorlerin

cikarilmasi

Sebeke toprak arasi varistorleri elektriksel olarak sokmek icin, vidayi
yukarida gosterildigi gibi gikarin (1).
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4.10.3 EMC icin genel gereklilikler
Topraklama (topraklama hatti) baglantilan
Topraklama ayarlamalari, ilave mahfazasi olsun veya olmasin arka plaka lzerindeki bir stirlictyl gosteren Sekil 4-30’a gore yapilmalidir.

Sekil 4-30, ekranli olmayan bir motor kablosu kullanilirken EMC ayarlamalarinin nasil yapilacagini ve EMC’nin nasil minimize edilecegini
gOstermektedir. Ancak ekranli kablo daha iyi bir segenektir, ve bu sartlarda kisim 4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina uyumluluk, sayfa 78'da
gOsterildigi gibi takilmasi gerekir.

Sekil 4-30

Topraklama baglantilarini gésteren genel EMC mahfazasi plani

0V kontrol devresi
topraklanacaksa, bu islem,
0V devresine gurultu
akimlarinin girmesini

Opsiyonel N
EMC filtresi .

Topraklama baglantilari
ayri bir kablo kullanilarak
yapilacaksa, emisyonlari
azaltmak i¢in uygun gli¢
kablosuna paralel
yapilmalidir.

[

Metal arka plaka

JE

Harici kontrol
cihazi

onlemek icin sistem

kontrolériinde yapiimalidir. ‘/f

0V PE
—

3 fazli AC ~

glic kaynag! PE

Gelen topraklama beslemesi,
tek gl¢ devreli topraklama
barasina veya kabin igindeki
disuk empedansli toprak
terminaline baglanmalidir.
Kabin igindeki tiim bilesenler
icin ortak ‘emiz’ toprak hatt
olarak kullanilmalidir.

Topraklama
barasi

(o7 ——1
= [
=
=
=
—

1\

plaka glvenligi.

Glg topraklama barasina
baglanmis metal arka

(-]
= ho==,
=
=
=
=
=
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=
=
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Motoru suriictiye baglamak

icin dortlt kabloyu kullanin.
Motor kablosundaki topraklama
iletkeni, strtictiniin ve motorun
toprak terminaline dogrudan
baglanmalidir.

Gui¢ topraklama barasina
dogrudan baglanmamalidir.

Opsiyonel topraklama
baglantisi
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Kablo plani

Sekil 4-31, siirtict gevresinde tespit edilebilecek bosluklari ve buna bagl
tim hassas kontrol sinyalleri / ekipmanlari ile iligkili “gurdltd” gl
kablolarini gosterir.

Sekil 4-31 Siricu kablo bosgluklar

=
AN

Hassas (ekransiz) sinyal
devrelerini Surlicl, motor
kablosu, EMC filtresinden
gelen giris kablosu ve
ekransiz frenleme direnci -
kablosunun (kullanilirsa)
cevresinde 300 mm'ye kadar
olan bir alana yerlestirmeyin.

00000000000DO00000D0D00DO

300 mm
—>

Basit emisyon kontrolu igin strticide monte edilmis bir filtre bulunur.
Bazi durumlarda motor kablolarinin ferrit halkasi ile beslenmesi (U, V ve
W), daha uzun kablo boyuna uyum saglanmasina imkan saglar.

Daha uzun motor kablolari i¢in harici filtre gereklidir. Filtrenin gerekli
oldugu yerlerde, kisim 4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina
uyumluluk’da verilen kilavuz bilgileri takip edin.

Filtrenin gerekli olmadigi yerlerde, kisim 4.10.3 EMC i¢in genel
gereklilikler, sayfa 77°da verilen kilavuz bilgileri takip edin.

ikinci ortamlar, yerlesim amagli binalarda kaynak olarak yer
almayan tipik endustriyel disik gerilim gu¢ kaynagi agini
icerir. SUrticliyl boyle bir ortamda EMC filtresi olmaksizin
calistirmak, hassasiyeti tespit edilmemis yakinlardaki
elektronik ekipmanlarda parazite sebep olabilir. Bu durum
olusursa, kullanici dizeltici 6nlemler almalidir.
Beklenmeyen bozulmanin sonuglari ciddiyse kisim 4.10.5
Jenerik emisyon standartlarina uyumluluk’da anlatilan
kilavuz bilgilerin takip edilmesi tavsiye edilir.

DIKKAT

NOT
Motor kablosu i¢erisinden gegen herhangi bir sinyal kablosu (6r. motor
termistori) kablo kapasitansi araciliiyla daha genis darbe akimi alir.
Guriltd akiminin kontrol sistemi boyunca dagilmasina engel olmak igin
bu sinyal kablolari ekrani motor kablosuna yakin topraklamaya
baglanmalidir.

4104 EN 61800-3:2004 ile uyumluluk

(Gli¢ Siriicu Sistemleri icin standart)
Bu standartin gerekliliklerini karsilama, asagida agiklanan surtcundn
calistirilacagi ortama baglidir:

ilk ortamda galistirma
kisim 4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina uyumluluk, sayfa 78'de
verilen kilavuz bilgileri inceleyin. Harici EMC filtresi her zaman gereklidir.

Bu urun, IEC 61800-3 standardina gére sinirli dagitim
sinifina sahip bir Grindar.

Bu Urlin, mesken olarak kullanilan ortamlarda kullanicinin
gerekli 6nlemleri almasini gerektirecek radyo girisimine
neden olabilir.

ikinci ortamda galistirma
Tum kosullarda, ekranli motor kablosu ve tim siriiciilerde nominal giris
akimi 100 A'dan daha dusuk EMC filtresi kullaniimalidir.

EMC standartlari ile uyumluluk ve ortamlarin agiklanmasi ile ilgili daha
fazla bilgi almak icin bkz. kisim 12.1.26 Elektromanyetik uyumluluk
(EMC), sayfa 233.

Detayl talimatlar ve EMC bilgileri EMC Veri Formu’'nda verilmistir ve
suriicu tedarikgisinden temin edilebilir.

4.10.5 Jenerik emisyon standartlarina uyumluluk
Asagidaki bilgiler kasa boyu 3 - 10 igin gegerlidir.

Tavsiye edilen filtreyi ve korumali motor kablosunu kullanin.

Sekil 4-32 ve Sekil 4-35'te gosterilen yerlesim diizenine bakin. AC gli¢
kaynaginin ve topraklama kablolarinin gii¢ modulinden ve motor
kablosundan en az 100 mm uzakta oldugundan emin olun.

Sekil 4-32  Besleme ve topraklama kablosu boglugu (boy 3-6)

>100 mm
S E—

>100 mm

A
v

Filtre kablolarini
degistirmeyin
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Sekil 4-33 Besleme ve topraklama kablosu boglugu (boy 7 ve lizeri)
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AC gug¢ kaynaginin ve topraklama kablolarinin gii¢ moduliinden ve
motor kablosundan en az 100 mm uzakta oldugundan emin olun.

Sekil 4-34  Hassas sinyal devresi boglugu

-

Hassas
sinyal
kablosu

Gu¢ moduliinun yakin gevresi olan 300 mm’lik bdlgeye hassas sinyal
devrelerini yerlestirmekten kacinin. EMC topraklamasinin guvenli
oldugundan emin olun.

Sekil 4-35  Siiriiciiyli, motor kablo korumasini ve filtreyi
topraklama

o Suricide ve filtre

dogrudan metal

] temasini saglayin
(tum boyalar

i} giderilmelidir).

Motor kablo ekrani
(kesintisiz) elektriksel
olarak topraklama
kelepcesine baglidir ve
her sekilde bagl halde
tutulur.

_— montaj noktalarinda

Motor kablosunun ekranini, motor gévdesinin toprak ucuna,
mimkin oldugunca ve 50 mm uzunlugu gegcmeyen kisa bir baglanti
kullanarak baglayin.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2




Motoru
calistirma

Temel
parametreler

Glivenlik Uriin
Bilgileri bilgileri

Mekanik Baslarken
kurulum

Optimizasyon

UL listesi
bilgileri

Teknik
bilgiler

Ariza
teshis

NV Medya Kartini | Tumlesik ileri
Kullanma PLC parametreler

Ekranin 360°’lik tam bir terminasyonu motorun terminal yuvasi igin
yararhdir.

EMC degerlendirmelerine gére motor kablosunda dahili (gtivenlik)
topraklama kablosunun olmasi veya ayrica harici topraklama iletkeninin
olmasi veya topraklamanin sadece ekran yolu ile yapilmasi gereksizdir.
Dahili topraklama kablosu yuksek gurultu akimini tagiyacaktir;

be sebeple ekran terminasyonuna mimkun olan en yakin sekilde
sonlandiriimalidir.

Sekil 4-36 Motor kablosu korumasini topraklama

Kablolar iceriden mahfazaya girecek sekilde opsiyonel fren
direncinde/direnglerinde ekrani olmayan kablolar kullanilabilir.

Kontrol kablolari mahfazadan disari ¢ikiyorsa, kablolar ekranlanmali ve
ekran/ekranlar Sekil 4-37’de gosterildigi gibi topraklama braketleri
kullanilarak surlclye kelepcelenmelidir. Ekranin/ekranlarin braket ile
dogrudan temas ettiginden emin olmak i¢in kablonun dig izolasyon
kilifini gikartin, ancak terminallere mimkin oldugu kadar yakin oluncaya
kadar ekrani/ekranlari butun halde tutun

Alternatif olarak, kablo, par¢ga numarasi 3225-1004 olan ferrit halkadan
gecebilir.

Sekil 4-37  Topraklama braketi kullanarak sinyal kablo ekranlarini
topraklama
o - [U o
3 |
g [
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4.10.6 EMC kablolarindaki degisiklikler

Motor kablosundaki kesintiler

Motor kablosunun kesintisi olmayan tek bir uzunluktaki ekranl veya
zirhli kablo olmasi idealdir. Asagidaki érneklerde oldugu gibi bazi
durumlarda kablolarin kesilmesi gerekli olabilir:

*  Motor kablosunu slriici mahfazasindaki terminal bloguna baglama

*  Motordaki is tamamlandigi zaman giivenlik igin motor yalitici / ayirici
anahtarini takma

Bu durumlarda asagidaki talimatlar takip edilmelidir.

Mahfazadaki terminal blogu

Motor kablo ekranlari, terminal bloga en yakin olacak pozisyonda
yalitimisiz metal kablo kelepgeleri kullanilarak arka plakaya
baglanmalidir. Gig iletkenlerinin uzunlugunu asgaride tutun ve tim
hassas ekipmanlarin ve devrelerin terminal bloktan en az 0,3 m uzakta
oldugundan emin olun.

Sekil 4-38 Motor kablosunu mahfazadaki terminal bloguna
baglama

<X} Strtictiden gelen
02505} g

Arka plaka

Mahfaza

Motora giden

Motor yalitici / ayirici anahtari kullanma

Motor kablo ekranlari, diisik endiktansli cok kisa iletken ile
baglanmalidir. Diiz metal baglanti barasi tavsiye edilir; klasik kablo
uygun degildir.

Ekranlar yalitimsiz metal kablo kelepgeleri kullanilarak dogrudan
eslesme barasina baglanmalidir. Agida gikan gug iletkenlerinin
uzunlugunu asgari uzunlukta tutun ve tim hassas ekipmanlarin ve
devrelerin en az 0,3 m uzaklikta oldugundan emin olun.

Baglanti barasi yakinlardaki diisik empedansli olarak bilinen
topraklama baglantisi ile topraklanmis olabilir; drnegin surucu
topraklamasina yakin olarak baglanmis genis bir metalik yapi gibi.

Sekil 4-39  Motor kablosunu bir yalitici / ayirici anahtara baglama

Yalitici

EITIIIT TITTTTS

Y [ =

Surticiden
gelen Ba

lanti barasi

Q«

(gere?kli ise)

Kontrol devrelerinin gerilim darbesi bagisikhg: -

bina digindaki uzun kablolar ve baglantilar

Kontrol devrelerinin giris/cikis portlari 6zel 6nlem gerektirmeyen
makinelerde ve kuglk sistemlerde genel kullanim igin tasarlanmistir.

EN 61000-6-2:2005 (1 kV gerilim) gerekliliklerini kargilayan 0 V baglanti
saglayan bu devreler topraklanmamistir.
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Yuksek enerji gerilim darbesinin olustugu uygulamalarda, arizanin veya
hasarin 6nlenmesi igin bazi 6zel 6nlemler gerekebilir. Gerilim darbesi,
nominal topraklama noktalarinda yiiksek gegici gerilimlere izin veren
topraklama duzenlemeleri ile baglantili olarak meydana gelen yildirm
veya ciddi gu¢ kacaklari sonucu olusabilir. Bu, bina korumasi disina
kadar cikan devrelerin oldugu yerlerde gorilen bir risktir.

Genel bir kural olarak, devreler siriictiniin bulundugu binadan disar
cikiyorsa veya kablo bina i¢erisinde 30 m’den daha uzak bir noktaya
uzaniyorsa, bazi ilave tedbirlerin alinmasi tavsiye edilir.

Asagidaki tekniklerden biri uygulanmalidir:

1. Galvanik yalitim; 6rn. kontrol 0 V terminalini topraklamayin. Kontrol
baglantilarindaki gevrimlerden kaginin; 6rn.her kontrol baglantisinin
nétr baglantisi (0 V) oldugundan emin olun.

2. Ek guc topraklama baglantisi olan ekranli kablo. Kablo ekrani her iki
ugtan topraklamaya baglanabilir, ancak ilave olarak kablonun her iki

ucunda bulunan topraklama iletkenleri en az 10 mm? kesit alani olan
bir gii¢ topraklama kablosu (espotansiyel baglama kablosu) ile veya
sinyal kablosu ekran alaninin 10 kati uzak bir alanda birbirlerine
baglanmalidir veya tesisin elektriksel guvenlik gerekliliklerine
uyulmalidir. Bu kagak veya dalgali akimin sinyal kablo ekrani
boyunca degil topraklama kablosu boyunca gegmesini saglar.
Binanin veya tesisin iyi tasarlanmig ortak baglanmis bir agi varsa bu
onlem gerekli degildir.

3. Analog ve dijital girisler ve gikislar icin ek asiri gerilim baskilamasi,
bir zener diyot adi veya ticari gerilim darbesi baskilayici ile
Sekil 4-40 ve Sekil 4-41°de gosterildidi gibi giris devresi ile paralel
sekilde baglanabilir.

Dijital portta ciddi gerilim darbesi meydana gelirse, portun koruyucu tripi

baslatilabilir (1/O Asin YUk trip durumu). Béyle bir durum meydana

geldikten sonra devam eden isletimlerde, trip durumu Pr 10.034

parametresi 5 olarak ayarlanarak otomatik olarak sifirlanabilir.

411 iletigsim baglantilari

Sirlcu 2 kablolu 485 araylz sunar. Bu, surlcl kurulumunun,
calismasinin ve takibinin gerekirse bir bilgisayar veya kontrolor
tarafindan yapilmasini saglar.

Sekil 4-42 iletisim konnektérlerinin yeri

485 opsiyonu kolay zincirleme baglanti saglayan iki paralel RJ45
konnektor sunar. Suriici sadece Modbus RTU protokoliini destekler.
Baglanti ayrintilari igin bkz. Tablo 4-20.

NOT
Sdrlcu, 485 seri iletisim agina bagliyken dogru cift buklimla seri iletisim
portu kablo islev semasi bulunmadigindan standart Ethernet
kablolarinin kullaniimasi tavsiye edilmez.

Tablo 4-20  Seri iletisim portu pin bilgileri

Pin Fonksiyon

120 Q Terminasyon direnci

RXTX

Yahtiimis 0 V

Sekil 4-40 Dijital ve iki kutuplu (bipolar) girig ve ¢ikiglar igin
gerilim darbesi onleme
Tesisten gelen sinyal Siruciye gelen sinyal
30 V zener diyot
or., 2xBZW50-15
oV oV
Sekil 4-41 Analog ve iki kutuplu (bipolar) giris ve ¢ikiglar igin

gerilim darbesi 6nleme

+24 V (100 mA)

Yahtiimis 0 V

Tesisten gelen sinyal Sdrucuye gelen sinyal

2 x 15V zener diyot
or., 2xBZW50-15

oV oV

TX etkin

N OO AW N| -

RX\ TX\

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

Shell | Yalitilmis 0 V

Gerilim darbesi baskilama cihazlari ray montaj modiilleri olarak
mevcuttur; 6rn. Phoenix Contact Griinleri olan:

Tek kutuplu TT-UKK5-D/24 DC

iki kutuplu TT-UKK5-D/24 AC
Diyot kapasitanslar sinyali ters yonde etkilediginden bu cihazlar hizl
dijital veri aglari i¢in uygun degildir. Veri aglari icin, bahse konu ag icin
belirtilmis olan tavsiyeleri takip edin.

Minimum baglanti sayisi 2, 3, 7 ve ekran.

4111 485 seri iletigsim portunun yalitimi
Seri PC iletisim portu cift yalitimhdir ve EN 50178:1998’deki SELV
gereklilikleri karsilar.

Alternatif olarak, topraklama gerektirmeyen bir dizistl
bilgisayar veya benzer bir cihaz kullanildiginda iletisim
kablosuna bir yalitim cihazi eklenmelidir.

IEC 60950°deki SLV gerekliliklerini karsilamak igin
(IT ekipmani) kontrol bilgisayarinin topraklanmasi gerekir.

Yalitiimis seri iletisim baglanti kablolari strtict aracihigi ile IT
ekipmanlarina (diz Ustu bilgisayarlar gibi) baglanmak Gzere
tasarlanmiglardir ve surici tedarikgisinden temin edilebilirler.
Detayli bilgi icin asagidakilere bakin:

Tablo 4-21  Yalitilmis seri iletisim baglanti kablosu bilgileri
Parga numarasi Aciklama
4500-0096 CT USB lletisim kablosu

“Yalitiimig seri baglanti” kablolari IEC 60950 standartlarinda belirtildigi
gibi 3,000 m yukseklige kadar guglendiriimis yalitima sahiptir.
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412 Kontrol baglantilan NOT
4121 Genel GUVENLI TORK KAPAMA siiriicii etkinlestirme terminali, sadece bir

. N i pozitif lojik girisidir. Giris Lojik Polaritesi (08.029) ayarindan etkilenmez.
Tablo 4-22  Kontrol baglantilan asagidakilerden olusur:

. Kullanilabilir kontrol Terminal NoT . . o
Fonksiyon Adet parametreleri numarasi Analog sinyallerdeki ortak 0 V mimkiin oldugu durumlarda dijital
od OToor Surme sinyallerdeki ortak 0 V ile ayni 0 V terminaline baglanmamalidir.
Tek uglu analog giris 2 élgel‘dendir‘me hed‘ef 5,6 Terminal 1, 4 ve 9 analog sinyallerin, terminal 21 ve 28 ise dijital
Anal K 5 K G k,I T " =5 sinyallerin ortak 0 V'unu baglamak igin kullaniimaldir. Bunun amaci
na °9 IQ.' s aynax, o.ge en“|rme,.m.o ’ terminal baglantilarinda analog sinyallerde yanlisliklara yol agan kiguk
Dijital giris 3 Hedef, evirme, lojik secimi 25, 26, 27 gerilim diismelerini énlemektir.
Giris / Cikis modu segimi, AL . .
Diiital giris / c1kis 3 | hedef/ kaynak, evirme, 22,23,24 | 3ekil4-43 Varsayilan terminal fonksiyonlan
lojik segimi 1 9 414244
: . a7, s 58
Réle 2 | Kaynak, evirme 72 21 29 117274
Suricu Etkinlestirme E @
GUVENLI MOMENT 1 29
E< APAMA) 0V ortak Harici 24 V S[T]»
besleme 2p
+24 V Kullanici gikisi 1 Kaynak, evirme 3 gl:
1,4,9, 21, Analog frekans/
0V ortak S 28 hiz referansi 1 ve 2 0V ortak
+24 V Harici girig 1 Hedef, evirme 2 4-20 mA @ N
Anahtar: Girig
. Terminal / fonksiyon tarafindan kontrol edilen 0V ortak
Hedef parametre: S 4
parametreyi belirtir Tek uclu O - -
clu 0 I> i NES
Kaynak parametre: Terminal tarafindan gikartilan parametreyi belirtir 10 V girig U
Analog, terminalin isletim modunu belirtir; 6rn. T
gerilim 0-10 V, akim 4-20 mA vb. P EE‘
Mod parametresi: Dijital, terminalin isletim modunu belirtir, 6r. Hiz / frekans ® o]
pozitif / negatif lojik (Striict Etkilestirme terminali <
pozitif lojikte sabittir), agik kollektor. Moment ——

(aktif akim) ——¢——I[9]

Tum analog terminal fonksiyonlari meni 7°de programlanabilir. 0V ortak
Tum dijital terminal fonksiyonlari (réle dahil) menl 8'de programlanabilir. 0V ortak

Sadece basit yalitimla (tek yalitim) kontrol devreleri siiriict +24 V{
icerisindeki gii¢c devrelerinden ayrilir. Montaji yapan kisi, Sirtici etki
harici kontrol devrelerinin, insan temasindan kaginmak drde etin -‘
Uzere AC glg kaynagi geriliminde kullaniimak Gzere Sifirlama 4—s NEES
siniflandirilan en az bir yalitim katmani ile o
(tamamlayici yalitim) yahtildigindan emin olmalidir. lleri galistir Sl24
Yangin modu etkinlestirme ._/>
Kontrol devreleri Ekstra Glvenli Diisiik Gerilim (SELV) Analog girig 1/ ¢~ >
L i y .. . giris 2 segimi
gibi siniflandirilan diger devrelere baglanmigsa (6rn. bir
. . . . Atanmamis ¢——"———[S27»
kisisel bilgisayara), SELV siniflandiriimasini saglamak tzere 0V ortak
ilave yalitim bariyeri dahil edilmelidir. o
GUVENLI MOMENT KAPAMA/ Sk
Herhangi bir dijital giri (sUricy etkinlestirme girisi dahil) Siirticd etkinlestirme
enduktif ylkler ile paralel olarak baglanmigsa (6r. kontaktor COM N
bobini), yiikiin bobininde uygun bastirma (6r. diyot veya Strtici SAGLIKLI NC IS, (Fj\‘;'ﬁl1gerilim
- varistor) kullaniimalidir. Eger bastirma kullanilimaz ise, NO 744 kategorisi Il
—_— gorisi Il)
yuksek gerilim sigramalari strlcinin dijital giriglerinde ve S
¢ikislarinda hasara sebep olabilir. CoM S
At Role 2
= . - anmamis NC |72« (Asin gerilim
Lojik alginin kullanilacak kontrol devresi icin dogru NO Q[74« kategorisi Il)
oldugundan emin olun. Yanhs lojik algi motorun beklenmedik
bir anda baslatiimasina sebep olabilir * SAFE TORQUE OFF (GUVENLI TORK KAPALI) / Silriicil etkin
Pozitif lojik srucd igin varsayilan durumdur. terminali, sadece bir pozitf lojik girisidir.
NOT

Motor kablosu igerisinden gegen herhangi bir sinyal kablosu (6r. motor
termistori) kablo kapasitansi araciligiyla daha genis darbe akimi alir.
Bu glriltd akiminin kontrol sistemi boyunca dagiimasina engel olmak
icin bu sinyal kablolari ekrani motor kablosu ¢ikisina yakin topraklamaya
baglanmalidir.
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4.12.2 Kontrol terminali 6zellikleri
0 V ortak Analog giris 1
Fonksiyon "Ia':[r;at:.at:'lcl cihazlar igin ortak Analog giris 2
g Terminal 5 Varsayilan Frekans / hiz referansi (Pr 1.036)
fonksiyon
“ +24 V harici girig [Terminal 6 Varsayilan Frekans / hiz referansi (Pr 1.037)
. Kontrol devresini giic kademesine fonksiyon
Fonksiyon

besleme yapmadan besleme

Programlanabilirlik

Kaynak Pr 08.063 ve giris evirme Pr 08.053
olarak ayarlanarak dijital ¢cikis olarak gorev
yapacak sekilde agilabilir veya kapatilabilir

Nominal gerilim

+24,0 Vdc

Tek kutuplu akim ve GCift kutuplu tek uglu

Giris tipi Al 1 [Al 2] analog goriim

Mod kontrold... Pr 07.007 [07.011]

Akim modunda g¢alisma (Terminal 5 i¢in varsayilan)

Minimum surekli isletim gerilimi +19,2 Vdc Akim araliklari 2 - 28 mﬁ f Zog 58 :2 mﬁ fZﬁog
Maksimum surekli igletim gerilimi | +28,0 Vdc + 709, 709,
Minimum baslatma gerilimi 21,6 Vdc Maksimum ofset 250 pA

Onerilen gl¢ kaynagi 40 W 24 Vdc nominal l\{lutlz_ak nj_aksmw_lL_Jm gerilim 0 V'a gbre £36 V

Tavsiye edilen sigorta 3 A, 50 Vdc (tersine 6n gerilim)

Mutlak maksimum akim +30 mA

+24 V kullanici ¢ikigi (segilebilir)

Terminal 3 varsayilan
fonksiyon

+24 V kullanici ¢ikisi

Programlanabilirlik

Kaynak Pr 08.028 ve kaynak evirme

Pr 08.018 olarak ayarlanarak dordiincii
dijital cikis (yalnizca pozitif lojik) olarak
gorev yapacak sekilde agilabilir veya
kapatilabilir

Nominal ¢ikis akimi

DIO2 ile birlikte 100 mA

Girig direnci eslenigi <300 Q

Gerilim modunda ¢aligsma (Terminal 6 i¢in varsayilan)

Tam 0lgek gerilim araligi +10 V %2

Maksimum ofset +10 mV

Mutlak maksimum gerilim arahgi 0 V'a gore £36 V

Girig direnci 2100k Q

Maksimum gikis akimi

100 mA
200 mA (tim Dijital 1/0O dahil toplam)

Koruma

Akim limiti ve trip

Ornek / glincelleme siiresi

Cikis olarak ayarlandiginda 2 ms (cikis
yalnizca yavassa kaynak parametrenin
glincelleme hizinda degisir)

“ 0V ortak

Fonksiyon

Tum harici cihazlar icin ortak
baglanti

Tiim modeller igin ortak

Cozinurliuk 12 bit (11 bit arti isaret)

RFC-A veya RFC-S’de Pr 01.036,

Pr 01.037 veya Pr 03.022, Pr 04.008
hedefleriyle 250 ps. Agik cevrim modu ve
RFC-A veya RFC-S modundaki tim diger
hedefler igin 4 ms.

Ornek / glincelleme

Termistor giris modunda galigma
Gerilim arahgi +10V %2

Din 4408, KTY 84, PT100, PT 1000,

Desteklenen termistor tipleri PT 2000, NI 1000

Dahili gekme gerilimi 5V

Trip esik direnci Pr 07.055 [07.060]'ta tanimlanan kullanici

Sifirlama direnci Pr 07.056 [07.061]’de tanimlanan kullanici

Kisa devre algilama direnci 50 Q +%40

Tim modeller igin ortak

Gozinarlik 12 bit (11 bit arti isaret)

Ornek / glincelleme siiresi 4 ms
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Mekanik Baslarken
kurulum

7 Analog cikis 1

I3 Analog cikis 2

Terminal 7 varsayilan
fonksiyon

OL> Motor FREKANSI ¢ikis sinyali
RFC> HIZ ¢ikis sinyali

Terminal 8 varsayilan
fonksiyon

Motor aktif akimi

vYIll Dijital /0 (Giris/Gikis) 1

PXIll Dijital /0 (Giris/Gikis) 2

PYWl Dijital /0 (Giris/Gikis) 3

Terminal 22 varsayilan
fonksiyon

SURUCU ETKIN cikisi

Cikis tipi

Iki kutuplu tek uglu analog gerilim veya tek
kutuplu akim

Terminal 23 varsayilan
fonksiyon

SURUCU SIFIRLAMA girisi

AOI [AO2] Modu kontrol eden:...

Pr 07.024 [07.024]

Gerilim modunda galigma (varsayilan)

Terminal 24 varsayilan
fonksiyon

ILERI GALISTIRMA girisi

Tip

Pozitif veya negatif lojik dijital girisleri,
pozitif lojik gerilim kaynagdi ¢ikislari

Girig /gikis mod kontrold...

Pr 08.031, Pr 08.032 ve Pr 08.033

Girig olarak calisma

Lojik mod kontrol...

Pr 08.029

Gerilim araligi +10 V £%5

Maksimum ofset +120 mV

Maksimum c¢ikis akimi +20 mA

Yik direnci 21k Q

Koruma 20 mA maks. Kisa devre korumasi

Mutlak maksimum uygulanan
gerilim araligi

-3V-+30V

Akim modunda isletim

Empedans

IEC 61131-2 standardina gore 15 V'ta
>2mA, tip1,6,6kQ

Akim araliklar

0-20 mA + %5, 20 - 0 mA £%5
4 -20 mA + %5, 20 - 4 mA £%5

Girig esikleri

10 V 0,8 VIEC 61131-2 standardina gore,
tip 1

Tiim modeller igin ortak

Cikig olarak igletim

Cozinarlik

10 bit

Ornek / glincelleme siiresi

250 ps (cikis yalnizca yavassa kaynak
parametrenin hizi giincellendiginde degisir)

Nominal maksimum ¢ikis akimi

100 mA (DIO1 ve 2 birlesik)
100 mA (DIO3 ve 24 V Kullanici Cikisl
Birlesik)

Maksimum c¢ikis akimi

100 mA
200 mA (tum Dijital I/O dahil toplam)

Tim modeller igin ortak

“ 0 V ortak

Gerilim arahgi

0V-+24V

Tum harici cihazlar icin ortak

Ornek / Giincelleme siiresi

2 ps (¢ikis yalnizca kaynak parametrenin
glincelleme hizinda degisir)

Fonksiyon baglant
Dijital Giris 4
n 0 V ortak Dijital Girig 5
Fonksiyon Tim harici cihazlar igin ortak Terminal 25 varsayilan YANGIN MODU ETKINLESTIRME
baglant fonksiyon girisi

Terminal 26 varsayilan Analog GIRIS 1/ GIRIS 2 segimi
fonksiyon
Tip Negatif veya pozitif lojik dijital girigleri
Lojik mod kontrold... Pr 08.029
Gerilim araligi 0V-+24V
Mutlllak mak§imum uygulanan 3V-+30V
gerilim arahi@
Empedans IEC 61131-2 standardina gore 15 V'ta

P >2 mA, tip 1, 6,6 k Q

.. S 10 V 0,8 V IEC 61131-2 standardina gore,
Girig esikleri tip 1
Ornek / Glincelleme siiresi 2ms
Dijital Giris 6

Terminal 27 varsayilan Atanmamis giris
fonksiyon
Tip Negatif veya pozitif lojik dijital girigleri
Lojik mod kontrold... Pr 08.029
Gerilim araligi oOV-+24V
Mutlak maksimum uygulanan
gerilim aralig BV-+30V
Empedans IEC 61131-2 standardina gore 15 V'ta

P >2 mA, tip 1, 6,6 k Q
Girig esikleri t1|8 Y 10,8 V IEC 61131-2 standardina gore,
Ornek / Giincelleme siiresi 2ms
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n 0V ortak 0V
. Tum harici cihazlar igin ortak +24 Vdc
Fonksiyon -
baglanti Boy 6
Daha fazla bilgi igin bkz. kisim 4.13 GUVENLI MOMENT KAPAMA (STO), Nominal igletim gerilimi 24,0 Vdce
sayfa 86. Minimum surekli igletim gerilimi 18,6 Vdc
- Maksimum sirekli igletim gerilimi 28,0 Vdc
GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu (suricu Minimum baslatma gerilimi 18.4 Vdc
etkinlestirme) - a Maksimum gui¢ kaynagi gereksinimi 40 W
Tip Sadece dijital giris igin pozitif lojik Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
Gerilim arahgi 0V-+24V TW =10
g"e“rtl:lan'j maksimum uygulanan 30V Nominal isletim gerilimi 24,0 Vdc
Lok Esig 0V isV Minimum surekli igletim gerilimi 19,2 Vdc
pyTOr . ST _ 30 Vdc (IEC)
SIL3 ve PL e'ye iliskin devre dis! Maksimum srekli igletim gerilimi ’
birakma algak durum maksimum |5V ¥ g 26 Vdc (UL)
gerilimi _ Minimum baslatma gerilimi 21,6 dc
Empedans Ecn?;f’;f ;t;”:grdma gore 15 V'ta Maksimum giic kaynagi gereksinimi 60 W
SIL3 and PL e'ye iligkin devre dig! Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
birakma algak durum maksimum 0,5 mA
akimi
- 71
P Nominal: 8 ms
Yanit siiresi Maksimum: 20 ms A Role 2
74

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, giivenlikle ilgili uygulamalarda
surliiciiniin motorda ¢ok yiiksek butlinlik seviyesine sahip bir moment
olusturmasini dnlemek igin kullanilabilir. Komple sistemin, ilgili gtivenlik
standartlarina gére emniyetli ve dogru sekilde tasarlanmig olmasini saglamak,
sistem tasarimcisinin sorumlulugundadir. GUVENLI MOMENT KAPAMA
fonksiyonu istenmiyorsa, bu terminal siriict etkinlestirmede kullanilir.

Varsayilan fonksiyon ATANMAMIS

240 Vac, Asiri gerilimde kurulum

Kontak gerilimi degeri kategorisi Il

2AAC240V

Maksimum kontak akim degeri 4 A DC 30V direng gosteren yik

41 0,5 A DC 30 V enduktif yiik (L/R = 40 ms)
LYl Role 1 Tavsiye edilen minimum kontak 12V 100 mA
44 akim degeri

Varsayilan fonksiyon Siiriicii Sagliklh gostergesi Ortak - 71

240 Vac, Asiri gerilimde kurulum

Kontak gerilimi degeri kategorisi I

2AAC240V
4 A DC 30 V direng gosteren yik
0,5 A DC 30 V enduktif yik (L/R = 40 ms)

Maksimum kontak akim degeri

Tavsiye edilen minimum kontak

akim degeri 12V 100 mA

Ortak - 41
Normalde kapali - 42
Normalde agik - 44

Kontak tirt

Kontak turt Normalde kapali - 72

Normalde agik - 74

Gli¢ uygulandiginda ve siriicl saglikli

Varsayilan kontak durumu oldugunda kapalidir

Giincelleme suresi 4 ms

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

takilmalidir.

Gug uygulandiginda ve surticl saglikli

Varsayilan kontak durumu oldugunda kapalidir

Glincelleme siiresi 4 ms
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413 Giivenli Moment Kapama (STO)

NOT
F300 STO girisi mevcut, onaylanan bir trlnle ayni devreleri kullanir,
ancak the F300 STO Fonksiyonunun yazilmasi sirasinda TUV
tarafindan onaylanmamistir.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, siriiciiniin motorda gok
yuksek buttnlik seviyesine sahip bir moment Gretmesini onler.
Makinenin guvenlik sistemine eklemeye uygundur. Ayrica, klasik surtcu
etkinlestirme girisi olarak da kullanima uygundur.

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

“Motorda devire (veya lineer asenkron motorda harekete) neden olan
glic motora uygulanmaz. PDS(SR), moment lireten enerjiyi (veya lineer
asenkron motorda kuvveti) motora géndermez”.

Bu glvenlik fonksiyonu, IEC 60204-1 standardi durdurma kategorisi 0’a
gore bir kontrolstiz durdurma iglemine iligkindir.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, asenkron motorlu evirici
surucuye 6zgu, evirici devrenin devaml duzgun aktif davranigi
olmaksizin moment Uretilemez 6zelligini kullanir. Evirici gi¢ devresinde
meydana gelen tim arizalar moment lretiminde kayba neden olur.
GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu arizalara karsi emniyetlidir;
GUVENLI MOMENT KAPAMA girisinin baglantisi kesildiginde,
surucudeki bilesenlerin bir kombinasyonu basarisiz olsa dahi,

suriict motoru galistirmaz. Cogu bilesen arizalari galismayan surticiiden
kaynaklanir. GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, siiriiciiniin
yazilimindan bagimsizdir. Bu 6zellik, motorun calisimini engellemek
Uzere asagida siralanan standartlarin gerekliliklerini karsilar.

TUV Rheinland tarafindan dogrulanan veriler:

EN ISO 13849-1 standardina gére:

PL=e

Kategori = 4

MTTFp = Ylksek

DC,y = Yuksek

Gorev Sturesi ve Dogrulama Testi Araligi = 20 yil

Tim STO fonksiyonu igin hesaplanan MTTFp:
STO1 2574 yr

EN 61800-5-2 standardina gére:
SIL=3
PFH =4,21x 10" h

Ayrica GUVENLI MOMENT KAPAMA girisi motorun bir kaldiricida
(asansor) istenmeyen ¢alismasini 6nlemek igin bir sistem pargasi olarak
EN 81-1 (madde 12.7.3 b) gerekliliklerini karsilar.

GUVENLI MOMENT KAPAMA, uygulanmadigi takdirde giivenlik
uygulamalart icin gerekecek olan 6zel guvenlik kontaktdrleri dahil olmak
Uzere elektro mekanik kontaktorleri ortadan kaldirmak igin de
kullanilabilir.

EN 61800-5-2 standardinda kullanilan analizler ve butinlik élgiimleri
ayni oldugundan, bu fonksiyon, IEC 62061 veya IEC 61508 veya

IEC 61508 ile uyumlu olan diger standartlara gére tasarlanan gtivenlikle
ilgili makineler veya sistemlerde kullanilabilir.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu yanit siiresine dikkat edin
ve giivenlik kontrolorlerini otomatik test sonuglari ile birlikte
kullanin.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, 1 ms’den biiy(ik bir yanit
suresi olacak sekilde tasarlanmistir; bu sebeple darbe genisligi 1 ms’yi
gecmeyen, sonugclari dinamik test sonuclarina bagl olan guvenlik
kontrolérleri ile uyumludur.

Servo motorlar, diger kalici miktanish motorlar, reliiktans motorlar
ve belirgin kutuplu asenkron motorlarin kullanimi hakkinda not.
Siriici GUVENLI MOMENT KAPAMA araciligiyla devre digi
birakildiginda, evirici devresindeki iki gu¢ cihazina ait olasi

(bUyUk olasilik olsa da) ariza modu yanlis ¢alisir.

Bu ariza herhangi bir AC motorunda sabit bir dénis momenti Gretemez.
Kafes rotorlu geleneksel bir asenkron motorsa hic moment iretmez.
Rotorun kalici miknatislari ve/veya belirginligi varsa gegici bir hizalama
momenti meydana gelebilir. Motor kalici miknatisli bir motor icin kisa
sureyle elektriksel olarak 180°’ye, belirgin kutuplu bir asenkron motor
veya relliktans motoru igin ise 90°’ye kadar ddnmeye galisabilir. Bu olasi
ariza moduna makine tasariminda yer verilmelidir.

Guvenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli
egitimi almis, yeterli deneyime sahip personel tarafindan
gerceklestiriimelidir.

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, eksiksiz bir giivenlik
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.

GUVENLI MOMENT KAPAMA siiriiciiniin galigmasini
engeller, bu frenlemenin engellenmesini de igerir.
Sirdcinin ayni calisma sirasinda hem frenleme hem de
GUVENLI MOMENT KAPAMA iglemi yapmasi gerekiyorsa
(6r. acil durdurma igin) slriicinun frenlemeden sonra uygun
bir sure boyunca devre disi birakilmasini saglamak igin bir
guvenlik zamanlama rélesi veya benzer bir cihaz kullaniimasi
gerekir. Surtcudeki frenleme fonksiyonu arizalara karsi
glvenli olmayan bir elektronik devreyle saglanir.
Frenleme bir giivenlik gereksinimiyse bagimsiz bir arizalara
karsi guvenli frenleme mekanizmasiyla desteklenmelidir.

saglamaz.

Sdrlclniin gu¢ kaynagi baglantisi, glic baglantilarina erigim
elde etmeden 6nce, onaylanmis bir elektrik ayirma / yalitma

cihaziyla kesilmelidir.

2 GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu, elektrik yalitimi

GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonu ile motorun calisimina izin
veren tek bir hata bulunmaz. Bu sebeple gu¢ baglantisinin kesilmesi igin
ikinci bir kanalin bulunmasina veya hata tespit devresine ihtiyag yoktur.

GUVENLI MOMENT KAPAMA girisinden bir kisa devre, yaklasik +24 V'lik
DC gui¢ kaynagina gittiginde striciniln etkinlestirilebilecegi unutulmamalidir.
Bu durum EN ISO 13849-2 kapsaminda korumali bir kablonun kullaniimasi
ile ortadan kaldirilabilir. Kablolar agagidaki yontemlerden biri ile korunabilir:

» Kablolari, ayriimis bir kablo kanalina veya diger mahfazalara koyarak.

veya

» Kabilolara, pozitif-lojik topraklama kontrol devresinde topraklamali
ekran saglayarak. Elektrik hatasindan meydana gelebilecek bir
zarari 6nlemek lizere koruma ekrani konulmustur. EMC 6zel
onlemlerini gerektirmeyen uygun bir ydntemle topraklanmis olabilir.

(devre disi) modu igin 5 V maksimum izin verilen gerilim
degerinin uygulandigina dikkat edilmesi gerekir. 0 V’luk

baglantidaki gerilim diismeleri herhangi bir yilkleme
durumunda bu degeri agsmamasi i¢in slrlcu baglantilari
ayarlanmalidir. GUVENLI MOMENT KAPAMA devresinin,
surucudeki terminal 28’e baglanmasi gereken 6zel 0 V’luk
kabloyla birlikte temin edilmesi kesinlikle énerilir.

C GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonunun diisiik giivenli

GUVENLI MOMENT KAPAMA devre disi birakma

Siiriiciilerde GUVENLI MOMENT KAPAMA fonksiyonunu devre disi
birakacak bir 6zellik bulunmaz; érn. bakim amagl durumlarda.

GUVENLI MOMENT KAPAMA girisi ile ilgili daha fazla bilgi almak icin,
litfen www.controltechniques.com adresinden indirebileceginiz Control
Techniques Glivenli Moment Kapama Teknik Kilavuzu'na bakin.
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5 Ba§|arken Tablo 5-2 Etkin islem simgesi

- e L . L Etkin iglem Aciklama Satir Satirdaki
B.l.'l bqurpde surliciinln kullanici arayuzleri, meni yapisi ve glvenlik simgesi ¢ (1=en Gnemli) | ncelik
dizeyleri agiklanmistir.
n Kalici medya kartina 1 1

5.1 Gosterge panelini anlama erisme

Tus takimi yalnizca sirticlinun Gzerine monte edilebilir.

511 KI-HOA Keypad RTC

KI-HOA Keypad RTC ekrani, iki metin satirindan olusur. Ust satir,
suriictinin durumunu veya meniyi ve o anda gériinen parametre
numarasini gosterir. Alt satir ise parametre degerini veya belirli hata
tipini gésterir. ilk satirdaki son iki karakter 6zel ifadeleri gdsterebilir.

Bu ifadelerin birden fazlasi etkinse ifadelere Tablo 5-2'de gosterildigi gibi
oncelik verilir.

Surlcu agildiginda alt satir Agma Sirasinda Gésterilen Parametre
(11.022) ile tanimlanan agma parametresini gosterir.

Sekil 51  KI-HOA Keypad RTC

1 Alarm etkin 1 2

Tus takimi gergek
n zamanli saatinin pili 1 3

Sdricu giivenlidi etkin ve
kilitli veya kilidi agilmig

distik
=

%——6
@\ D
e

o

QQ?

©

OFF

Reset

Kullanici programi 3 1
H calisiyor

Tus takimi referansi etkin 4 1

Cikis digmesi

Otomatik digmesi

ileri calistir

Gezinme tuslari (x4)

Durdur / Sifirla (kirmizi) dugmesi
Gir diigmesi

NOT

ook wNn =

Surtcuyd sifirlamak igin, kirmizi renkli dur dugmesi de kullanilir.

Parametre degeri tus takimi ekraninin alt satirinda dogru sekilde
gOsterilir, agagidaki tabloya bakin.

5.2 Tus takiminin kullanimi
5.21 Kontrol tuslan

Tus takimi sunlardan olugur:

* Gezinme Tuslar: Parametreler arasinda gezinmek ve parametre
degerlerini degistirmek icin kullanilir.

*  Gir/ Mod digmesi: Paremetre diizenleme ve gorintileme modu
arasinda gegcis yapmak igin kullanilr.

*  Cikis digmesi: Paremetre diizenleme veya goriintileme modundan
¢ikis yapmak igin kullanilir. Parametre diizenleme modunda,
parametre degerleri diizenlenir ve ¢ikis digmesine basilirsa
parametre degeri duzenleme moduna giriste sahip oldugu degere
getirilir.

Uc kontrol diigmesi Elle / Kapali / Otomatik modlarini segmek igin

kullanilir (asagdiya bakin).

NOT

Dusk pil gerilimi tus takimi ekranindaki D disuk pil simgesiyle
gosterilir. Pil degistirmeyle ilgili bilgi igin, bkz. kisim 3.13.1 Gercek
zamanli saat pili degistirme, sayfa 54.

Sekil 5-2 Ekran modlari, sayfa 88, mendler ve diizenleme parametreleri
arasinda gezinmenin bir érnegini géstermektedir.

5.2.2  Elle / Kapali / Otomatik

Pr 1.052 sifir diginda bir degere ayarlandiysa Elle / Kapali / Otomatik
fonksiyonlari etkindir, aksi takdirde tus takimi digmeleri asagidaki gibi
tahsis edilir:

+  Mavi @) - lleri/Geri

Tablo 5-1 Tus takimi ekran formatlar
Ekran formatlari Deger + Yesil @ - Galistir
IP Adresi 127.000.000.000 + Kimizi @ - Sifirla
MAC Adresi 01ABCDEF2345 Elle / Kapali / Otomatik fonksiyonlari etkinse (Pr 1.052 1, 2 veya 3 olarak
ayarl), tus takimi dugmeleri asagidaki gibi tahsis edilir:
Saat 12:34:56
Tarih 31-12-11 veya 12-31-11 * Mavi s - Otomatik
Stram numarasi 01.02.02.00 © Yesi @ -Elle
« Kirmizi @ - Kapal/Sifirla
Karakter ABCD
- Pr 1.052’deki deder Tablo 5-3'de gosterildigi gibi Hand (Elle)/Off
32 bit ondalikli say! 21474836,47 (Kapali)/Auto (Otomatik) modunu seger.
16 bit ikili say 0100001011100101 Tablo 5-3  Elle/Kapali/Otomatik modu
Pr 1.052 Agma
0 Elle/Kapali/Otomatik devre digi
1 Otomatik Modu
2 Kapali Modu
3 Bkz. tablo Tablo 5-4
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Tablo 5-4 Pr 1.052 = 3 ise agma modlari
Giic¢ kapali Gii¢ acik
Elle Kapali
Kapali Kapali
Otomatik Otomatik
Otomatik

Otomatik modunda, motor hizi/frekans referansi Pr 0.005teki deger tarafindan segilir.

Elle

Hiz/frekans referansi Pr 0.005 otomatik sekilde tus takimi referansi olarak ayarlanir. Motor hizi tus takimi kontrol modu referansi Pr 1.017’deki
degerle belirlenir. Bu referans tus takimindaki Yukari/Asagi oklariyla ayarlanabilir.

Otomatik modundan Elle moduna gegildiyse Pr 1.017 mod gegisinde On rampa referansi (Pr 1.003) degerine ayarlanir, bdylece mevcut motor hizi

korunur.

Kapali modundan Elle moduna gegildiginde ise motor Pr 1.017’deki degerle belirlenen hiza kadar ¢ikar.

Kapali

Kapali modunda motor durdurulur. Hiz/frekans referansi (Pr 0,0050.005) tus takimi kontrol modu referansindaki (Pr 1,0171.017) degerin Yukari/
Asag ok tuslariyla degistirilebilmesini saglayacak sekilde otomatik olarak tug takimi referansi olarak ayarlanir. Ardindan Elle modu segilirse motor

Pr 1.017°deki degerle belirlenen hiza kadar ¢ikar.

Sekil 5-2 Ekran modlari

Durum
Modu

[

Zaman Asimi
veya
tusuna basin

Parametre Moduna giris yapmak
icin tusuna basin veya

Parametre

Modu FeREN

Parametreyi segmek igin

basin

VAN
l

00.001
0.0 Hz

Duzenle Moduna giris yapmak
icin tusuna basin,

Parametre Moduna
geri donerken
tusunu kullanin

N\

degistirmek tzere
baska bir parametreyi
segcme tuslarini
kullanin

< N 00.001
D RO R/W " .
parametresi parametresi -
) Diizenle Modu
(Q goriintulenir)

(Duzenlenecek karakter ekranin alt satirinda yanip séniyor)

AN
Parametre degerlerini tuslari kullanarak degistirin.

Zaman
Asimi

Zaman
Asimi

Durum Moduna geri dénmek igin,
&) tusuna basin

Gegici Parametre
Modu

A

Parametre Moduna geri dénmek igin,

Yeni parametre degerini korumak igin tusuna basin
Yeni parametre degerini yok sayip parametreyi énceden
diizenlenen degere geri dondirmek icin @& tusuna basin

|
0.0C

NOT

Pr 00.049 “Tum Mendler”i gosterecek sekilde ayarlandiysa gezinme diigmeleri yalnizca mendler arasinda hareket etmek igin kullanilabilir.

Bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik, sayfa 93.
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5.2.3 Hizh erisim modu

Hizli erisim modu, mendiler ve parametreler arasinda kaydirma
yapmaksizin dogrudan herhangi bir parametreye erisim saglamaya izin
verir.

Hizli erisim moduna ge¢gmek igin, “parametre modu’ndayken tus
takimindaki Gir diigmesini basili tutun.

Sekil 5-3 Hizh erigsim modu
=
LHAND Resu
5.24  Tus takimi kisayollari

“Parametre modu”nda:

. Yukari ve Agagi tus takimi digmelerine birlikte
basilirsa, tug takimi ekrani gérintilenmekte olan parametre
menlsUnin baglangig parametresine atlar; 6rnegin, Pr 05.005
parametresi goruntilenirken, yukarida bahsedilen digmelere birlikte
basilirsa, Pr 05.000 parametresine atlanir.

. Sol ve Sag tus takimi dugmelerine birlikte basilirsa,

tus takimi ekrani Meni 0’daki en son goriintilenen parametreye
atlar.
“Parametre diizenleme modu”nda:

. Yukari ve Asagi tus takimi digmelerine birlikte
basilirsa, diizenlenmekte olan parametrenin parametre degeri 0’a
ayarlanir.

. Sol ve Sag tus takimi dugmelerine birlikte basilirsa,

dizenleme yapilmak tzere tus takimi ekranindaki en sagdaki rakam
segcili hale gelir.

Sekil 5-4 Mod 6rnekleri

SN

Trip —Drive Overload i~

s ;
Over Volts.1 ‘ ‘1500.0 rpm‘\i\

1. Parametre goruntileme modu: Okunur yazinir veya Salt okunur
2. Durum modu: Siiriicii Saglikli durumu

Siruclide bir sorun yoksa ve parametreler diizenlenmiyor veya
gOruntulenmiyorsa, ekranin en Ust satiri asagidakilerden birisini
goruntuler:

*  “Engelle”, “Hazir” veya “Calistir”.

3. Durum modu: Trip durumu

Sirlcu trip durumundayken, ekranin Ust satiri siirticiinin trip
durumunda oldugunu ve ekranin alt satiri ise trip kodunu goéruntuler.
Trip kodlari hakkinda daha fazla bilgi almak igin, bkz. Tablo 13-3 Trip
géstergeleri, sayfa 239.

4. Durum modu: Alarm durumu

Bir “alarm” durumunda, ekranin Ust satiri surtiicti durumu

(hangisinin gorintulendigine bagl olarak Engelle, Hazir veya Calistir)
ve alarm arasinda yanip sOner.

Parametre degerlerini, dikkatle hesaplamadan
degistirmeyin, yanlhs deg@erler hasara veya guvenlik
tehlikesine yol agabilir.

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

Yeni parametre degerlerinin, suriict besleme gug¢ kaynag kesilip tekrar
verildikten sonra uygulanmasi igin, yeni degerler kaydedilmelidir.
Bkz. kisim 5.7 Parametreleri kaydetme, sayfa 92.
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5.3 Menu yapisi 54 Menu 0

Sdrlcl parametre yapisi, menuler ve parametrelerden olusur.

Sdricd ilk agildiginda, sadece Menu 0 goéruntilenebilir. Yukari ve asagi
ok tuslari, parametreler arasinda gezinmek igin kullanilir ve Pr 00.049
“Tim Menliler” olarak ayarlandiktan sonra sol ve sag tuslari mendler
arasinda gezinmek icin kullanihr. Ayrintili bilgi icin, bkz. kisim 5.9
Parametre erisim seviyesi ve glivenlik, sayfa 93.

Sekil 5-5 Parametreler arasi gezinme

01 014
)

* Tim meniler etkinlestirildiginde sadece menller arasinda
hareket etmek igin kullanilabilir (Pr 00.049). Bkz. kisim 5.9
Parametre erisim seviyesi ve glivenlik, sayfa 93.

Mentiler ve parametreler her iki yone de kaydirilabilirler.

orn. son parametre goérintuleniyorsa, bir kez daha basmak,

ekranin kaymasina ve ilk parametreyi gostermesine neden olacaktir.
Sdrlcul, meniler arasinda gegis yaparken, belirli bir meniide en son
hangi parametrenin gorintilendigini hatirlar ve bu parametreyi gosterir.

Sekil 5-6 Menii yapisi

1000

47008 00.050 | 01.050

41.027 00.049 01.049

41.026 00.048 01.048

41.025 * 00.047 01.047
a 00.046 01.046

A o
2 4 'y
£ .
£ <
22
5 Parametreler
g arasinda
] hareket
£
=
=1
°
(<]
£
c
(<]
>
@
Q.
v (]

41.005 v v

41,004 00.005 | 01.005

41.003 00.004 | 01.004

41.002 00.003 01.88;

~L__| 41.001 00.002 | o1 |
\\ 00.001 01.001 | 1

Mendiler arasinda hareket

* Opsiyon moduli mentleri (S.mm.ppp) yalnizca opsiyon modidilleri
takildiysa gosterilir. Burada S opsiyon moduliinin yuva numarasini,
mm.ppp ise opsiyon modulinin dahili menilerinin ve parametrelerinin
parametre numarasini belirtir.

Mend 0, ortak kullanilan gesitli parametreleri, strlicinun temel kolay
kurulumu igin bir araya getirmekte kullanilir. Men( 0’da gérintilenen

parametreler Menu 22°de yapilandirilabilir.
Uygun parametreler, ileri menilerden Meni 0’a kopyalanir ve bdylece
her iki konumda da mevcut olur.

Ayrintili bilgi igin, bkz. Bolim 6 Temel parametreler, sayfa 95.

Sekil 5-7 Menii 0 kopyalama

Menii 2
02.021 5
~ .
Menii 0 :
: Menii 1
00.004 5 4
00.005 0 « :
00.006 150 \ :
N 01.014. 0
Menii 4 '
04.007; 150
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5.5 Ge||§m|§ mentler Tablo 5-6 Kl-Keypad ayar parametreleri
Gelismis meniller, siiriiciiniin belirli bir islev veya &zelligine uygun grup Parametreler Aralik Tip
V?y? p?ramet.r.elerden olusur. Menii 0 - 41, KI-HOA Keypad RTC’de Tus Takim.00 | Dil !(Ials'lk Ingilizce (0) RW
gOruntulenebilir. Ingilizce (1)
Opsiyon moduli mendileri (S.mm.ppp) yalnizca opsiyon moddilleri Tus Takim1.01 | Birimleri Goster Kapali (0), Agik (1) |RW
takildiysa gosterilir. Burada S opsiyon moduliiniin yuva numarasini, Tus Takim1.02 | Arka Isik Seviyesi 0 - %100 RW
mm.ppp ise opsiyon modulinin dahili menilerinin ve parametrelerinin — 01.01.101a
menii ve parametre numarasini belirtir. Keypad.03 | Tus Takimi Tarihi 31.12.99 RO
Tablo 5-5 Geligmis menii agiklamalari 0000
- Keypad.04 | Tus Takimi Saati OOZOOZOO ila RO
Menii Aciklama 23:59:59
0 Hizli/kolay programlama igin ortak kullanilan temel kurulum Tus Takimi.05 Ha[n Metlin. Pr—irametre Kapali (0), Agik (1) |RW
parametreleri Degerlerini Goster
1 Frekans/hiz referansi Tus Takim1.06 | Yazilim Sirimii 88888388 ) RO
2 Rampalar I
3 Frekans izleme, hiz geribeslemesi ve hiz kontroli NOT
4 Moment ve akim kontrolii iletisim kanallarindan herhangi biri izerinden tus takimina erigim
5 Motor kontrolu mumkun degildir.
6 Siralayici ve saat .
7 [ Analog GIC, Sicakiik takibi 2-5;2d y tEbTr(?“ W???Haf”d < intilensbiioek costli o
5 Dijital 110 (Giris/Cikis) sagidaki tabloda siriicti tarafindan gérintilenebilecek gesitli olasi
>y _ __ animsatici ifadeler ve anlamlari goésterilmigtir.
9 Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam, . i
zamanlayicilar ve osiloskop Tablo 5-7 Durum gostergeleri
10 Durum ve tripler Ust satir Siricu
11 Sirtict kurulumu ve tanimlamasi, seri iletisim dizisi Agiklama cikis
- — — kademesi
12 Esik algilayicilar ve degisken segiciler
14 Kullanicr PID kontroldrd Sdrlcu engelleniyor ve ¢alistirilamiyor.
15 Opsiyon moddli yuva 1 kurulum menusu GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyali
pSty iy usu GUVENLI MOMENT KAPAMA
16 Ops!yon mOdl_fll_f yuva 2 kurulum menusu SIS terminallerine uygulanmaz veya Devre disi
17 | Opsiyon modiilii yuva 3 kurulum menisii 9 Pr 06.015 parametresi 0’a ayarlanir. $
18 Genel opsiyon modiili uygulama menusu 1 Siricliniin galismasini engelleyen diger
19 Genel opsiyon moddili uygulama meniisi 2 durumlar, Durumlari Etkinlestir (06.010)
20 Genel opsiyon moduli uygulama menusu 3 parametresinde bit olarak gdsterilir.
22 Menu 0 kurulumu Sirici, artik galismaya hazirdir. Strlicl
23| Tahsis ediimenis etiinlegtirme aktit haidedir ancak WSl | peyre digi
= evirici aktif degildir ¢linkl nihai strlcu
28 Ayrilmis meni . Lo
_ calistirma aktif degildir.
ig soTpéllal:ni fonksiyonlari ] ] _ Hiz sifirda tutularak siirlict durdurulur. | Etkinlestirildi
T 1 Yer e§1| - .an|0| pr°9|raT ama uygu'ama menusu (oX:1IT31141 W Siirlicu aktif ve galigiyor Etkinlestirildi
a a 1 opsiyon mendileri
v v i !y u I (clil-X &\ .l Glic besleme kaybi durumu tespit edildi | Etkinlestirildi
Yuva 2 | Yuva 2 opsiyon menduleri* ——
v 3Ty 3 - Sler Nihai sirtict calistirma devre digi
uva uva S opsiyon menuent ACVECIEGERE birakildigindan motor sifir hiza / Etkinlestirildi
* Yalnizca opsiyon moddilleri takildiginda gosterilir. frekansa dogru yavaglamaktadir.
5.5.1 KI-HOA Keypad RTC dc Siricd, dc enjeksiyon frenlemesi Etkinlestirildi
Tus takimi kurulum menisiine girmek igin, durum modundan tug sokusturma UV[VINIelp
takimindaki gikis S digmesini basili tutun. Tus takimi kurulum Siriicd hatg verdi ve artik motoru
- . ; kontrol etmiyor. Trip kodu, alt ekranda Devre disi
menusiinden ¢ikilirken tim tus takimi parametreleri tus takimi kalici P
- o goérintilenir
bellegine kaydedilir.
Algak Sdrlcu, dusuk gerilim veya yliksek
Tus takimi kurulum meniisiinden gikmak icin, cikis =9 veya PPN gerilim modunda algak gerilim Devre disi
durumundadir
ya da diigmesine basin. Asagida tus takimi kurulum parametreleri Motor 6n 1sitma fonksiyonu etkindir Etkinlestirildi
verilmigtir. SurH’cu bir “etkinlestirme sirasinda faz Etkinlestirildi
testi” yapiyordur
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5.5.3  Alarm gostergeleri

Alarm, Ust satirda suricu durumu dizesiyle alarm dizesini degistirerek ve
st satirdaki son karakterde alarm simgesini gostererek ekranda verilen
bir isarettir. Alarm dizeleri bir parametre diizenlenirken goérintulenir,
ancak kullanici Ust satirda alarm karakterini gdrmeye devam eder.

Tablo 5-8 Alarm gostergeleri

Alarm dizisi Aciklama

Suricltdeki Motor Koruma Akiimdilatérii (04.019),
suriicinun hata verecegi degerin %75,0'ina ulasti
ve sirlcldeki yik >%100.

Motor asiri
yikii

Siriicu Asin
Yiiki

Siricude agir Isinma. Surtcudeki Sdrticti Termal
Trip Seviyesi Yiizdesi (07.036) %90°'dan fazla.

Otomatik
Ayarlama

Otomatik ayarlama prosediri baslatildi ve
otomatik ayarlama islemi gergeklestiriliyor.

5.6 isletim modunu degistirme

isletim modunu degistirme, motor parametreleri dahil olmak iizere, tim
parametreleri varsayilan degerlerine geri dondurtr. Kullanici glivenlik
durumu (00.049) ve Kullanici giivenlik kodu (00.034) bu islemden
etkilenmez.

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

1. Suricundn etkin olmadigindan emin olun, 6r. terminal 29 agik veya
Pr 06.015 OFF (KAPALI) (0).

2. Prmm.000’a, asagdidaki degerlerden birini, uygun sekilde girin:
1253 (Avrupa, 50 Hz AC besleme frekansi)
1254 (Avrupa, 60 Hz AC besleme frekansi)

3. Pr00.048 ayarini asagidaki gibi degistirin:

Pr 00.048 ayari Calisma modu
Tablo 5-9 Basglatma esnasindaki opsiyon modiilii, NV medya
karti ve diger durum géstergeleri 00.048 1 Acik gevrim
— - + )
an.c'. . | Ikinci satir dizisi Durum R -

satir dizisi
On yiikleme LTI CICTO Parametreler yikleniyor 9 RFC-A
Siruclt parametreleri bir NV Medya Kartindan yukleniyor
On yiikleme gullanlcl Kullanici programi yukleniyor

rogrami 3 RFC-S
Kullanici programi bir NV Medya Kartindan sirtclye yukleniyor

Opsiyon

On yiikleme Programi

Kullanici programi yikleniyor

Kullanici programi bir NV Medya Kartindan X yuvasindaki opsiyon
moduline yukleniyor

Suraya

Yaziliyor: NV Kart

Veriler NV Medya Kartina yaziliyor

Siiriicii Otomatik veya On Yiikleme modunda oldugundan, siriicii
parametrelerinin kopyasinin dogru oldugundan emin olmak igin veriler
bir NV Medya Kartina yaziliyor

Beklemede Gii¢ Sistemi Gug kati bekleniyor

Sdriict, baslatma sonrasinda yanit vermek igin gii¢ katinda islemciyi
bekliyor

Beklemede Opsiyonlar Opsiyon modulu bekleniyor

Sdriict, baslatma sonrasinda yanit vermek igin opsiyon modiillerini
bekliyor

Yiklemede Opsiyonlar Parametre veri tabani ytkleniyor

Bir opsiyon modulu degistirildiginden veya bir uygulama moduli
parametre yapisinda degisiklik istediginden, agma sirasinda surucu
tarafindan tutulan parametre veritabanini giincellemek gerekli olabilir.
Bu, surucu ile opsiyon moddilleri arasinda veri aktarimini igerebilir.
Bu esnada “Opsiyon Modiiliinden Ykleniyor” mesaji goriintilenir

ikinci siitundaki rakamlar, seri iletisim kullanildiginda gegerlidir.

4. Asagidakilerden birini yapin:

* Kirmizi sifirama digmesine basin

« Sifirlama dijital girisine gegis yapin

»  Seriiletisim tUzerinden Pr 10.038 parametresini 100’e ayarlayarak
suriicuyu sifirlayin.

NOT
Pr mm.000’a 1253 veya 1254 girildiginde Pr 00.048 degistirildiyse
fabrika degerleri yiklenir.

5.7 Parametreleri kaydetme
Men( 0’da bir parametre degistirildiginde, parametre diizenleme

modundan parametre izleme moduna geri dénmek igin,
Gir digmesine basildiginda yeni deger kaydedilir.

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

Prosedir

1. Prmm.000 parametresinde “Parametreleri Kaydet™ 6gesini secin
(alternatif olarak Pr mm.000 parametresine 1000* degerini girin)

2. Asagidakilerden birini yapin:

* Kirmizi sifirlama digmesine basin

+ Sifirlama dijital girisini degistirin veya

»  Seri haberlesme lzerinden Pr 10.038'i 100’e ayarlayarak suriclyu
sifirlayin.

* Surtict duglk gerilim durumundaysa (6r. kontrol terminali 1 ve 2 dusiik

gerilimli bir DC kaynagindan besleniyorken) kayit islemi gergeklestirmek

icin Pr mm.000’a 1001 degeri girilmelidir.

ik
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5.8 Varsayilan parametre degerlerini geri

yukleme

Varsayilan parametre degerlerini bu yontemle geri yuklemek, varsayilan
degerleri surtcunun bellegine kaydeder. Kullanici gtivenlik durumu
(00.049) ve Kullanici gtivenlik kodu (00.034) bu islemden etkilenmez.

Prosediir

1. Suricundn etkin olmadigindan emin olun, 6r. terminal 29 agik veya
Pr 06.015 OFF (KAPALI) (0)

2. Prmm.000 parametresinde “50 Hz Varsayilanlarini Sifirla” veya
“60 Hz Varsayilanlarini Sifirla” 6gesini segin. (alternatif olarak,
Pr mm.000 parametresine 1233 (50 Hz ayarlari) veya 1244
(60 Hz ayarlan) girin).

3. Asagidakilerden birini yapin:

* Kirmizi sifirama digmesine basin

« Sifirlama dijital girisine gecis yapin

»  Seri haberlesme Uzerinden Pr 10.038'i 100’e ayarlayarak sirlcuy
sifirlayin.

5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik

Parametre erisim seviyesi, kullanicinin, sadece Meni 0’a mi yoksa
Meni O’a ek olarak tiim ileri menulere mi (Menu 1 - 41) erisecegini
belirler.

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

Tablo 5-10’te gosterildigi Uzere, gerek Kullanici Guvenligi gerekse
Parametre Erisim Seviyesi, birbirinden bagimsiz galisabilir:

Tablo 5-10 Parametre erigsim seviyesi ve giivenlik

5.9.1 Kullanici Giivenligi Seviyesi / Erigsim Seviyesi
Sdrlcu, Kullanici Givenligi Durumu (11.044) parametresi yardimiyla
kullanici tarafindan ayarlanabilecek farkl giivenlik seviyeleri saglar;
bunlar agagidaki tabloda gdsterilmistir.

Kullanici
Givenligi Aciklama
Durumu ¢
(Pr 11.044)
Tum yazHabmr parametreler duzenlenmek tzere
Mend 0 (0) kullanilabilir ancak sadece Menu 0’daki

parametreler gorunar.

Tudm parametreler gérundr ve tim parametreler

TUum mendler (1 . . -
) duzenlenmek UGzere kullanilabilir.

Salt okunur Erisim, sadece Menu 0 parametrelerine sinirhdir.
Mendi 0 (2) Tim parametreler salt okunurdur.
Salt okunur (3) Tim parametreler salt okunurdur ancak tim

menller ve parametreler gorundr

Sadece durum | Tus takimi durum modunda kalir ve higbir
(4) parametre géruntilenemez veya dlizenlenemez

Tus takimi durum modunda kalir ve higbir
parametre goriintilenemez veya diizenlenemez.
Sdrlcu veya herhangi bir opsiyon modulindeki
iletisim/veriyolu araylizi GUzerinden surici
parametrelerine erisim saglanamaz.

Erisim yok (5)

Kullanici Gelismi
guvenligi Erigim Kullanici Menii 0 me§n|'.i $
durumu seviyesi givenligi | durumu durumu
(11.044)
Acik RW Gori
0 Menii 0 Gl ?rl.J.nmez
Kapali RO Goérinmez
. . Acik RW RW
1 Tidm Mendiler
Kapali RO RO
2 Salt Okunur Acik RO Gorliinmez
Meni 0 Kapali RO Gorlinmez
Acik RO RO
3 Salt Ok
@ unur Kapali RO RO
4 Yalnizca Acik Goriinmez | GOrlinmez
durum Kapali Goériinmez | Gérlinmez
. Acik Goriinmez | Goriinmez
5 Erisim yok - -
Kapali Goriinmez | Gériinmez

Sdrlcunin varsayilan ayarlari, Parametre Erigsim Seviyesi Menu 0 ve
Kullanici Guvenligi Agik'tir; 6rn., gelismis mendilerde, Menu 0’a okunur /
yazilr erigim, gérunur degildir.

5.9.2 Kullanici Giivenligi Seviyesini / Erigim
Seviyesini Degistirme

Guvenlik seviyesi, Pr 00.049 veya Pr 11.044 parametreleri ayarlanarak
belirlenir. Guvenlik Seviyesi, Kullanici Giivenlik Kodu ayarlanmis olsa

bile, tus takimi kullanilarak degistirilebilir.

5.9.3 Kullanici Giivenlik Kodu
Kullanici Guvenlik Kodu, ayarlandiginda, herhangi bir menude herhangi
bir parametreye yazma erigimini engeller.

Kullanici Giivenlik Kodunu Ayarlama
Pr 00.034 parametresine 1 ila 2147483647 arasinda bir deger girin ve

diigmesine basin; giivenlik kodu artik bu degere ayarlanmustir.
Guvenligi etkinlestirmek icin, Guvenlik seviyesi Pr 00.049
parametresinde istenen seviyeye ayarlanmalidir. Suricu sifirlandiginda,

glvenlik kodu etkinlestirilir ve siriici Menu 0’a déner ve |i"| simgesi,
tus takimi ekraninin sag kdsesinde goruntilenir. Pr 00.034 parametresi
degeri, guvenlik kodunu gizlemek lzere 0’a dénecektir.

Kullanici Giivenlik Kodunu Agma

Diizenlenmesi gereken bir parametreyi segin ve digmesine
basin, ekranda “Giivenlik Kodu” géruntilenir. Glvenlik kodunu

ayarlamak igin ok diigmelerini kullanin ve diigmesine basin.
Dogru guvenlik kodu girildiginde ekran, diizenleme modunda segilen
parametreye geri dénecektir.

Dogru olmayan guvenlik kodu girilirse, “Yanhs givenlik kodu” mesaji
gOruntulenir, ardindan ekran parametre gorintileme moduna geri déner.

Kullanici Guivenligini Devre Digi Birakma
Onceden ayarlanmig giivenlik kodunun kilidini yukarida agiklandigi

sekilde agin. Pr 00.034 parametresini 0'a ayarlayin ve
digmesine basin. Kullanici Giivenligi artik devre disidir ve surticliye her
enerji verilisinde, parametrelere okunur/yazilir erigsime olanak tanimak
icin kilidinin yeniden agilmasi gerekmeyecektir.
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5.10 Parametreleri, sadece varsayilan-disi

degerlerle goriintiileme

Pr mm.000’da “Show non-default” segildiginde (Alternatif olarak,

Pr mm.000’a 12000 girerek), kullanicinin gérebilecegi parametreler
varsayilan olmayan bir deger igceren parametreler olur. Bu islev,

etkin hale gelmek icin bir sirlict sifilamasi gerektirmez. Bu islevi devre
digl birakmak igin, Pr mm.000 parametresine geri donun ve “Eylem yok”
Ogesini segin (alternatif olarak 0 degerini girin). Bu iglevin, etkin erigsim
seviyesinden etkilenebilecegine dikkat edin, erisim seviyesi hakkinda
ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik,
sayfa 93.

5.11 Sadece hedef parametreleri

goruntileme

Pr mm.000 parametresinde “Hedefler” segildiginde (Alternatif olarak,
Pr mm.000 parametresine 12001 degerini girin), kullanicinin
gorebilecegi parametreler hedef parametreleri olur. Bu iglev, etkin hale
gelmek igin bir strlcu sifirlamasi gerektirmez. Bu islevi devre disi
birakmak igin, Pr mm.000 parametresine geri donun ve “Eylem yok”
6gesini segin (alternatif olarak 0 degerini girin).

Bu islevin, etkin erigsim seviyesinden etkilenebilecegine dikkat edin,
erisim seviyesi hakkinda ayrintil bilgi igin, bkz. kisim 5.9 Parametre
erisim seviyesi ve giivenlik, sayfa 93.

512 iletigsim

Powerdrive F300 sirtict 2 kablolu 485 arayuz sunar. Bu, surtict
kurulumunun, ¢calismasinin ve takibinin gerekirse bir bilgisayar veya
kontrol6r tarafindan yapilmasini saglar.

5.12.1 485 Seri iletigimi
EIA485 opsiyonu kolay zincirleme baglanti saglayan iki paralel RJ45
konnektdr sunar. Sirlici sadece Modbus RTU protokolliini destekler.

Sirdcinin seri iletisim portu glic kademesinden ve diger kontrol
terminallerinden yahtilmis bir RJ45 sokettir (baglanti ve yalitim bilgileri
igin bkz. kisim 4.11 lletisim baglantilari, sayfa 81).

lletisim portu, 2 (inite yiiki, iletisim agina uygular.

USB/EIA232 - EIA485 Arasi ileti§im

Bilgisayar gibi harici bir USB donanim araytizd, siricunin 2 telli

USBJ/EIA485 araylzu ile dogrudan kullanilamaz. Bu sebeple uygun bir
konvertor gerekir.

Asagida gosterildigi gibi Control Techniques’ten uygun USB - EIA485 ve
EIA232 - EIA485 yalitilmis donustirtcileri alinabilir:

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

+ CT EIA232 lletisim kablosu (CT Parga No. 4500-0087)

NOT

CT EIA232 iletisim kablosu kullanilirken kullanilabilen veri iletisim hizi
19,2 k baud ile sinirlanir.

Yukaridaki konvertorlerden birini veya diger uygun bir konvertora strtict
ile birlikte kullanirken, higbir sonlandirma direncinin aga baglanmasi
tavsiye edilmez. Kullanilan tipe bagli olarak, sonlandirma direncinin
konvertor iginde “baglantisinin kesilmesi” gerekebilir. Sonlandirma
direncinin baglantisinin nasil kesilecegi 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),
2 1 gIPD (é)) Surlcu sadece Modbus RTU
) protokoluni destekler ve daima
82 NP M (4), . e
bir uydu surtcuddr.
8 1 NP M (5), P
Bu parametre, surlclideki 485
81EPM(6), iletisim portu (kurulu ise)
Seri Mod (11.024) 18 1 OP M (7), tar:flndzn kullanilan
{00.035} 7 2 NP (8), S -
71NP (9) desteklenen veri bigimlerini
’ tanimlar. Bu parametre suricu
7 1EP (10), . . e
tus takimi, bir opsiyon moduli
710P (1), veya iletisim arayizi
72NPM(12), aI)'IdImI Isade“i )t/irilebilir
71NPM(13), |V via dedis '
71EPM (14),
710P M (15)
300 (0), Bu parametre surlcu tus
600 (1), takimi, bir opsiyon modull veya
1200 (2), iletisim araylizl yardimiyla
2400 (3), degistirilebilir. lletisim arayiizii
Seri Veri lletisim | 4800 (4), yardimiyla degistirilirse,
Hizi (11.025) 9600 (5), komuta verilen yanit orijinal veri
{00.036} 19200 (6), iletisim hizini kullanir. Yeni veri
38400 (7), iletisim hizini kullanarak yeni
57600(8), bir mesaj géndermeden 6nce,
76800(9), ana surucl en az 20 ms
115200 (10) beklemelidir.
Seri Adres Bu parametre, seri adresi
(11.023) 1-247 tanimlar ve 1 ila 247 arasindaki
{00.037} adreslere izin verilir.

94

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Uriin
bilgileri

Elektrik
kurulumu

EICINCIATE calistirma

Caseen

6

Temel parametreler

Mend 0, ortak kullanilan gesitli parametreleri, strliciniin temel kolay kurulumu igin bir araya getirmekte kullanilir. Menl 0’daki tim parametreler,
siriicunin diger menilerinde gorintdlenir ({...} ile ifade edilir). Menu 22, Menu 0'daki parametrelerin yapilandiriimasi icin kullanilabilir.

Motoru

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik ileri

PLC

parametreler

Teknik
bilgiler

Ari
tes

za
his

UL listesi
bilgileri

6.1 Menu 0: Temel parametreler
Aralik Varsayilan
Parametre Tip
oL | RFC-A RFC-S oL | RFC-A | RFC-S
00.001 '\K";T;’S:;" Referans | 191,007} | +VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 Hz / dev./dk. 0 Hz / dev./dk. RW | Num us
50 Hz:
Maksimum Referans 50 Hz: 50,0 Hz 1500,0 dev./dk.
00.002 Kelepge? {01.006} +*VM_POSITIVE_REF_CLAMP1 Hz / dev./dk. 60 Hz: 60.0 Hz 60 Hz: RW | Num us
1800,0 dev./dk.
+VM_ACCEL_RATE +VM_ACCEL_RATE 20,0 sn. 20,000 sn.
00.003 | Hizlanma Orani 1 {02.011} | = 5, 7ia Pr 01.006 sn. ila Pr 01.006 ila Pr 01.006 ila Pro1.006 | RW|Num us
+VM_ACCEL_RATE +VM_ACCEL_RATE 20,0 sn. 20,000 sn.
00.004 | Yavaslama Orani 1| {02.021} | =% 'pr 01,006 sn. ila Pr 01.006 ila Pr 01.006 ila Pro1.006 | <V [Num us
A1 A2 (0), A1 On Ayar (1), A2 On Ayar (2),
00.005 |Referans Segicisi {01.014} On Ayar (3), Tus Takimi (4), Hassasiyet (5) A1 A2 (0) RW | Txt us
Tus Takimi Ref. (6)
00.006 |Simetrik Akim Limiti {04.007} +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % %110 %110 RW | Num RA us
Ur S (0), Ur (1),
Acik Cevrim Kontrol Sabit (2),
Modu / Etkinlestirme | {05.014} Ur Otomatik (3), Url(4) RW | Txt us
00.007 |Durumundaki Islem Ur | (4), Kare (5),
Akim 1P (6)
Hiz Kontrolori 0,0000 - 200,000
Oransal Kazanci Kpf {03.010} s/rad 0,0300 sn./rad | RW | Num us
Dustik Frekans .
00,008 Gerilim Yilkseltme {05.015} %0,0 ila 25,0 %3,0 RW | Num us
' Hiz Kontroldrii 0,00 - 655,35 )
integral Kazanci Ki1 {03.011} s2/rad 0,10 sn“/rad RW | Num us
Dinamik V / F Secimi | {05.013} [Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
00.009 Hiz Kontrol6ri
. Diferansiyel 0,00000 - 0,65535
Geribesleme Kazanci {03.012} 1/rad 0,00000 1/rad | RW | Num us
Kd 1
00.010 Motor Devri {05.004} +180000 dev./dk. RO |Num | ND |NC | PT | FI
’ Hiz Geribeslemesi {03.002} +VM_SPEED dev./dk. RO |Num | ND |NC | PT | FI
00.011 |Cikis Frekansi {05.001} | +VM_SPEED_FREQ_REF Hz | RO [Num | ND [NC|PT | FI
00.012 | Akim Biyuklagi {04.001} +VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR A RO | Bit |ND |[NC | PT | FI
00.013 |Moment Ureten Akim | {04.002} +VM_DRIVE_CURRENT A RO | Bit |ND |[NC | PT | FI
Standart (1),
00.015 |Rampa Modu Segicisi | {02.004} | Standart destekleme Standart (1) Standart (1) RW | Txt us
)
Analog Girig 6 {08.026} 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
Atamasi
00.017 Akim Ref Filt
im Referans Filtre
1 Zaman Sabiti {04.012} 0,0-25,0ms 1,0 ms RW | Num us
4-20 mA Dusiik (-4), 20-4 mA DusUk (-3),
4-20 mA Tutma (-2), 20-4 mA Tutma (-1),
. 0-20 mA (0), 20-0 mA (1), 4-20 mA Trip (2), i
00.019 |Analog Giris 1 Modu | {07.007} 20-4 mA Trip (3), 4-20 MA (4), 20-4 mA (5) 4-20 mA (4) RW | Txt us
Volt (6), Term. Kisa Devre (7), Termistor (8),
Term. No Trip (9)
00.020 |Analog Giris 1 Hedefi | {07.010} 00,000 - 59,999 01,036 RW | Num | DE PT | US
4-20 mA Dusik (-4), 20-4 mA Disik (-3),
4-20 mA Tutma (-2), 20-4 mA Tutma (-1),
. 0-20 mA (0), 20-0 mA (1), 4-20 mA Trip (2),
00.021 [Analog Giris 2 Modu | {07.011} 20-4 mA Trip (3), 4-20 mA (4), 20-4 mA (5). Volt (6) RW | Txt us
Volt (6), Term. Kisa Devre (7), Termistor (8),
Term. No Trip (9)
iki Kutuplu (Bipolar)
00.022 |Referans {01.010} Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Etkinlestirme
00.024 |Kayith Referans 1 {01.021} +VM_SPEED_FREQ_REF Hz / dev./dk. 0,0 Hz / dev./dk. RW | Num us
00.025 |Kayith Referans 2 {01.022} +VM_SPEED_FREQ_REF Hz / dev./dk. 0,0 Hz / dev./dk. RW | Num us
+VM_SPEED_
00.026 Kayitl Referans 3 {01.023} FREQ_REF Hz 0,0 Hz RW | Num us
Asir Hiz Esigi {03.008} 0 ila 40000 dev./dk. 0 dev./dk. RW | Num us
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Aralk Varsayilan
Parametre Tip
oL RFC-A | RFC-S oL RFC-A | RFC-S
00.027 |Kayith Referans 4 {01.024} iVM—SEEE?_'—FREQ— 0,0 Hz RW | Num us
y4
Son Olarak Yiklenen
00.029 NV Medya Kart Verisi {11.036} 0-999 0 RO | Num NC | PT
00.030 |Parametre Klonlama | {11.042) | Hicpiri (0), Oku (1), Program (2), Otomatik (3), Yok RW | Txt NC uUs
On Yikleme (4)
00.031 [Nominal Gerilim {11.033} 200V (0), 400 V (1), 575V (2), 690 V (3) RO | Txt | ND [NC | PT
Devre Disi Birak (0),
Doénen Motoru Etkinlestir (1), Devre Digi Birak
Yakalama {06.009} Yalnizca lleri (2), (0) RW Txt us
00.033 Yalnizca Geri (3),
Motor Parametresi 05.016 0-2 0 RW | Num us
Uyarlanabilen Kontrol {05.016} . u
00.034 ﬁggﬂ”'c' Giivenlik {11.030} 0 - 2147483647 0 RW | Num | ND | NC | PT | US
82NP (0), 81 NP (1), 81EP (2), 81 OP (3),
82NP M (4), 81 NP M (5), 8 1 EP M (6),
00.035 |Seri Mod {11.024} 810PM(7),72NP (8), 7 1 NP (9), 82 NP (0) RW | Txt us
71EP (10), 71 OP (11), 7 2 NP M (12),
71NP M (13),7 1 EP M (14), 71 OP M (15)
_ 300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4),
00.036 | Seri Veri iletisim Hizi* | {11.025} 9600 (5), 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 19200 (6) RW | Txt us
76800 (9), 15200 (10)
00.037 |Seri Iletisim Adresi {11.023} 1-247 1 RW | Num us
00.038 Qk'm Kontrolori Kp | 194,013} 0 - 30000 20 150 RW | Num us
azancl
00.039 |AKIm Kontrolorii Ki- | 14 0443 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
Kazanci
00.040 |Otomatik ayar {05.012} 0-2 | 0-5 | 0-6 0 RW [ Num NC
Maksimum
2 kHz (0), 3 kHz (1), 4 kHz (2), 6 kHz (3),
00.041 |Anahtarlama {05.018} 8 KHz (4), 12 kHiz (5). 16 KHz (6) 3 kHz (1) RW | Txt RA us
Frekansi
00.042 | Motor Kutup Sayisi {05.011} Otomatik (0) ile 480 Kutup (240) arasi Otomatik (0) 6 K(:L;;up RW | Num us
00.043 [Nominal Gug Faktori | {05.010} 0,000 - 1,000 | 0,850 RW | Num RA us
200 V siriicii: 230 V 50 Hz
varsayllan
00.044 | Nominal Gerilim {05.009} +VM_AC_VOLTAGE_SET V 400 V siiriicii: 400 V 60 Hz RW | Num RA us
varsayllan
400 V surici: 460 V
Avr -
Avr. - 1500 1450,00
. . . dev./dk. dev./dk. | 3000,00
00.045 |Nominal Hiz {05.008} | O ila 33000 dev./dk. | 0,00 ila 33000.00 dev./dk. ABD - 1800 ABD - | dev/dk. RW | Num us
dev./dk. 1750,00
dev./dk.
00.046 |Nominal Akim {05.007} +VM_RATED_CURRENT A MakSim(”{‘; (')“6°Or;“;‘\a' Akim RW | Num RA uUs
. . 50 Hz: 50,0
Nominal Frekans {05.006} 0,0 ila 550,0 Hz 60 Hz 60.0 RW | Num us
00.047 Oila 98V /
ng?o dev./dk. bagina | 145 o33y 10000 V / 1000 | RW | Num uUs
1000 dev./dk. dev./dk.
00.048 m:jau”'c' Strted {11.031} Acik Gevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) Acik Gevrim (1) R'?ZC)‘A R'zg)'s RW | Txt |ND |NC|PT
Kullanic! Givenlik Mendi 0 (0), Tim Mendiler (1), Salt Okunur
00.049 | {11.044} | Menii 0 (2), Salt Okunur (3), Yalnizca Durum (4), Menii 0 (0) RW | Txt | ND PT
urumu o
Erisim Yok (5)
00.050 |Yazihm Surimi {11.029} 0 - 99999999 RO |Num | ND | NC | PT
00.051 |Hata Algilama {10.037} 00000 - 11111 00000 RW | Bin us
Durumundaki lglem
00.052 |Seri iletisimi Sifirlama | {11.020} Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit | ND [ NC
00.053 |Motor Termal {04.015} 1,0 - 3000,0 sn. 89,0 sn. RW | Num us
Zaman Sabiti 1
- Enjeksiyon Belirgin-
00.054 |RFC Dusiik {05.064} (0), Belirgin- olmayan | RW | Txt us
Hiz Modu .
degil (1) (1)
Distk Hiz 0,0- )
00.055 Sensérsiiz Mod Akimi {05.071} %1000,0 %20,0 | RW | Num RA us
00.056 |Yukslz- Lq {05.072} 508838 ;nH O;T?Igo RW | Num RA us
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ [EIETNCIETE calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik Varsayilan
Parametre Tip
oL | RFC-A RFC-S oL RFC-A | RFC-S
Iq Test Akiminda
00.057 |veya Enduktans {05.075} 0 - %200 %100 | RW | Num us
Olgiim
00.058 |z Ofsefi {05.077} +90,0° 0,0° | RW | Num RA us
) Iq Test Akiminda ) - !
L, 0,000 - 0,000
00.059 |Tanimlanan Iq {05.078} ’ ’ RW | Num RA us
500,000 mH mH
Test Akiminda
Id Testi, .
00.060 !Endl'.]ktans Olglimi {05.082} %-100 ila 0 %-50 | RW | Num us
Igin Akim
Lqg, Tanimlanan Id
- 0,000 - 0,000
00.061 |Testinde {05.084} 500,000 mH mH RW | Num RA us
Akim
RW | Okuma / Yazma RO | Salt okunur Num [ Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin [ Ikili parametre Fl | Filtre edilmis
ND | Varsayilan bir deger yok NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi | PS | Gug kapatma korumal | DE | Hedef
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Ootimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ [EIEINCIETE calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 6-1 Meni 0 lojik semasi
26 Analog giris 1/
| giris 2
Analog referans
'Hol
Analog
Giris 2
Hedefi Korunmayan
herhangi
degisken
A".‘?’IOQ parametre
Girig 2 Analog
Modu Referans 2
lo— (o]
Ty
——-
Iki Kutuplu
01.015]-wweeeeee (Bipolar)
Referans
Referans Etkinlestirme
Segicisi
A4
Preset frekans referansi
Kayitl '
Referans 1
Kayith
Sadece aglk gevrim > Hand (Elle) / Off
Kayith (Kapall) / AUtO  [e—
Referans 3 > (Otomatik) Segicisi

Kayith
Referans 4

Tus takimi referansi

00.028( Yardimci Tusu Etkinlestir

Anahtar

<
)y Giris Okuma-yazma
|@] terminalleri (RW) parametresi
0 > Salt okunur (RO)
parametre

B2
 x @

Wy Cikis
@ terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir.

Tus Takimi

Ayrilan Tus
Takimi Ref.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Motoru Ootimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ [EIETNCIETE calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
ILERI YANGIN MODU OL > FREKANS
CALISTIRMA  SIFIRLA ETKINLESTIRME RFC-A, RFC-S> HIZ TORK SURUCU ETKIN
E
2 @ @
Analog ¢ikislar Dijital ¢ikis
Maksimum
Referans
Kelepge
00.002
Minimum Motor kontrolii
Referans 6 Akim limiti
Kelepge RFC-A, RFC-S
00.001 Rampalar Akim Istemi Filtre
Zaman Sabiti
fol
fo
'd /
t 3 {
b}. | | Motor parametreleri
! ! 00.042_~ 00.047
Yang"} modu 1 | Motor Kutup Sayisi
referansi T i ] Nominal Glg Faktorii
:g:g'g; E&lizza(f:\::rr:“ PID { Nominal Gerilim
H ) ¢ Hiz Kontrolérii i mom!na: %H\ILZ
00.00 \ 00.007 Oransal H Ngrm":::l Fre‘,-?ans
Hizlanma Kazanci KP1[ 1 4 -
Orani 1 - 7\
Hiz / \
@ Kontrolérii |
Yavaglama I}Etegral Ki1 .
azanci Ki LS Wotorgeritim i -S> |
Orani 1 OL> Motor-gerilim kontrolii IP H
__________ i W Siiriicii
Agik Gevrim \
Rampa modu Hiz Kontrolrii Bo.010y Kontrol Modu |
segicisi Diferansiyel . |
Geribesleme 1}
Kazanci Kd1 Tahmini  Dusiik Frekans |
Motor  Gerili ikseltme H
Devri : _ +
Gerib:sllzemesi Di"gm'-K M E
ecimi H
00.010 A
Gug bolimi
7] Maksimum - *
Sensérsiiz Anahtarlama Frekansi
4 kngn_wtahmm Gikis Frekansi
edicisi
RFC-A Akim b A)
- Buyuklugu:
RFC-5 00.013) <00.01 yd
_ Moment
Ureten Akim
Mikna-
tislama
Akimi
Opsiyonel
direng
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Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu EICINEIATE calistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken p Optimizasyon

6.2 Parametre agiklamalari
6.2.1 Pr mm.000

Pr mm.000 tim mentlerde bulunur, ortak kullanilan fonksiyonlar Tablo 6-1’de gdsterilen Pr mm.000’da metin dizileri olarak sunulmustur.
Tablo 6-1’deki fonksiyonlar ayni zamanda Pr mm.000’a uygun sayisal deg@erler girilerek de segilebilir (Tablo 6-2'de gdsterildigi gibi).
Ornegin, NV medya karti konum 001’deki dosyayi silmek igin Pr mm.000’a 7001 girin.

Tablo 6-1 xx.00’da ortak kullanilan fonksiyonlar

Deger Esit deger Dizi Eylem

0 0 [Eylem Yok]

1000 1 [Parametreleri kaydetme] Gerilim altinda ve dusik gerilim esigi etkin degilken parametreleri kaydeder

6001 2 [Dosya 1'i yiikle] gc\)/s}rgztljzlaylaill'telrdosya 001’den strlcu parametrelerini veya kullanici program

4001 3 [Dosya 1’ye Kaydet] Sirtici parametrelerini parametre dosyasi 001’e aktarir

6002 4 [Dosya 2'yi yiikle] l(;l(\)/sgescljglayl;iﬁrdosya 002’den surtict parametrelerini veya kullanici program

4002 5 [Dosya 2’ye Kaydet] Sirucl parametrelerini parametre dosyasi 002’e aktarir

6003 6 [Dosya 3'ii yiikle] yczlssrgz?xfyﬁiﬁrdosya 003’den stirlict parametrelerini veya kullanici program

4003 7 [Dosya 3’e Kaydet] Sirtici parametrelerini parametre dosyasi 003’e aktarir

12000 8 IVELCEWIELRA G EVE LIRS CTJ Il \/arsayilanlardan farkl olan parametreleri gosterir

12001 9 [Atamalar] Atamalari farkli olan parametreleri gosterir

1233 10 [EVFAETCEWIERIEWL ERTHGEVM Parametreleri standart (50 Hz) varsayilanlarina gore yikler

1244 11 (LR FATETEEWIERENLERSTEY |l Parametreleri ABD (60 Hz) varsayilanlarina gére ytikler

1070 12 [Modiilleri sifirla] Tum opsiyon modiillerini sifirlar

11001 13 [Sif. NP P1’i Okul]
F300’de fonksiyon yok

11051 14 [Sif. NP P2’yi Oku]
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Goveni Orin | Mekanik | Elekink | o0 - Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Tleri Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu [EIETNCIETE calistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Tablo 6-2 Pr mm.000’daki fonksiyonlar
Deger Eylem
1000 Gerilim Altinda Etkin (Pr 10.016) ve DUstk Gerilim Altinda Esik Segimi modu (Pr 06.067 = Kapall) etkin degilken parametreleri
kaydeder.
1001 Tum kosullar altinda parametreleri kaydeder
1070 Tum opsiyon modadillerini sifirlar
1233 Standart (50 Hz) varsayilanlari ylkler
1234 Opsiyon modilt mendileri (6r. 15 ila 20 ve 24 ila 28) hari¢ tim menulere standart (50 Hz) varsayilanlari yikler
1244 ABD (60 Hz) igin gegerli varsayilanlar yukler
1245 Opsiyon moddlt meniileri (6r. 15 ila 20 ve 24 ila 28) hari¢ tim mentlere ABD (60 Hz) varsayilanlarini yukler
1253 Sdrict modunu degistirir ve standart (50 Hz) varsayilanlari ylkler
1254 Sdrict modunu degistirir ve ABD (60 Hz) varsayilanlarini yukler
1255 Sdrict modunu degistirir ve 15 ila 20 ve 24 ila 28. menliler hari¢ standart (50 Hz) varsayilanlari yukler
1256 Sdrict modunu degistirir ve 15 ila 20 ve 24 ila 28. menller hari¢ ABD (60 Hz) varsayilanlarini yikler
1299 Hatayi sifirlar {Kayitl HF}.
2001* Tum Meni 20 parametreleri dahil mevcut surlici parametrelerini esas alan degisken olmayan bir medya kartinda bir 6n yiikleme
dosyasi olusturur
4yyy* NV medya karti: Siiricli parametrelerini parametre dosyasi xxx’e aktarir
Syyy* NV medya karti: Yerlesik kullanici programini yerlesik kullanici program dosyasi xxx’e aktarir
Byyy* NV medya k‘artlz §Uri]ci] parametrelerini parametre dosyasi xxx'ten veya yerlesik kullanici programini yerlesik kullanici programi
dosyasi xxx'ten yukler
7yyy* | NV medya karti: Dosya xxx'i siler
8yyy* | NV Medya karti: Suriictideki verileri dosya xxx ile karsilastirir
9555* | NV medya karti: Uyari bastirma isaretini siler
9666* | NV medya karti: Uyari bastirma isaretini ayarlar
9777* | NV medya karti: Salt okunur isareti siler
9888* | NV medya karti: Salt okunur isareti ayarlar
9999* | NV medya karti: NV medya kartini siler ve bigimlendirir
12000** | Yalnizca varsayilan degerinden farkli olan parametreleri gosterir. Bu islem suriici sifirlamasi gerektirmez.
12001** | Yalnizca atamalari ayarlamak igin kullanilan parametreleri gosterir (6r. DE bicim biti 1’dir). Bu islem surtct sifirlamasi gerektirmez.
40yyy | TUm slrlca verilerini yedekleyin.
60yyy | Tum suricu verilerini yukleyin.

* Bu fonksiyonlar hakkinda daha fazla bilgi igin bkz. Bolim 9 NV Medya Kartini Kullanma, sayfa 142.

** Bu fonksiyonlarin, etkin hale gelmesi igin bir surtict sifirlamasi gerekmez. Tim dider fonksiyonlarda fonksiyonun baslamasi igin striciiniin
sifirlanmasi gerekir.

Bazi ¢ok kullanilan fonksiyonlara kolay erisim saglamak igin tablonun devamina bakin. Esit degerler ve diziler de yukaridaki tabloda verilmistir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken p Optimizasyon

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu EICINEIATE calistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
6.3 Aciklamalarin tamami RFC-A/RFC-S
Iki donlis yonu icin de gereken minimum motor hizinda Pr 00.0071’i
Tablo 6-3 Parametre tablosu kod anahtari ayarlayin. Siirlicii hizi referansi Pr 00.001 ve Pr 00.002 arasinda
Kodlama Anlami oOlgeklendirilir.
RW Okuma/Yazma: Kullanici tarafindan yazilabilir 2 101 e — —
RO Salt okunur: Sadece kullanici tarafindan okunabilir kel /2 simum Referans Kelepge
Bit 1 bit parametre. Ekran lizerinde “Agik” veya “Kapall” RW Num | | | | | us |
Num Sayi: Tek kutuplu veya iki kutuplu olabilir oL 28 :z zzzgy::zzf 288 :z
T).(t M.e.tin: Parametreler sayilar yerine metin dizilerini kullanir. o s +VM_POSITIVE_REF_ o T v:rsaQIIan‘:
Bin | lkili parametre CLAMP1 Hz / dev./dk. 1500,0 dev./dk.
IP IP Adres parametresi RFC-S 60 Hz varsayilan:
Mac Mac Adres parametresi 1800,0 dev./dk.

Tarih | Tarih parametresi
Saat Saat parametresi

(Surlcude ek bir asir hiz korumasi vardir).

Chr | Karakter parametresi Aglk gevrim
Filtrelenmis: Hizla degisen degerlere sahip bazi iki déniis yénii igin de gereken maksimum gikis frekansinda Pr 00.002’yi
FI parametreler kolay goriiniim saglanmasi igin stirlicti tus ayarlayin. Surticu hizi referansi Pr 00.001 ve Pr 00.002 arasinda
takiminda filtrelenerek gosterilirler. Slgeklendirilir. [00.002] nominal bir degerdir; kayma kompanzasyonu
DE Hedef: Bu parametre giris veya lojik fonksiyonunun gergek frekansin yllkselmesine neden olabilir.
hedefini seger. RFC-A/RFC-S
Gu¢ bagimhi: Bu parametrenin fakli voltaj ve akim degeri iki déniis yoni icin de gereken maksimum motor hizinda Pr 00.002'yi
olan suriculerde farkli degerleri ve araliklari vardir. ayarlayin. Surucu hizi referansi Pr 00.001 ve Pr 00.002 arasinda
Hedef siiriictiniin degeri kaynak surliciinin degerinden olgeklendirilir.
RA farkliysa ve dosya bir parametre dosyasi ise, bu nitelige Yiiksek hizlarda galisma igin bkz. kisim 8.4 Yiiksek hizda galisma,
sahip parametreler hedef sirtclye kalici bellek medyasi sayfa 141.
ile transfer edilir. Ancak, mevcut degerler ve dosya
szlsay'l'j_” dosya tipinden farkliysa degerler transfer 6.3.3  Rampalar, hiz referansi segimi, akim siniri
edilecektir.
ND Varsayilan deger yok: Varsayilanlar yUklendiginde bu 00.003 {02.011} S
parametre degistirimez. RW Num | | | | | US|
NC Kopyalanmamis: Kopyalama sirasinda kalici medyaya oL 20 sn. ila Pr1.006

veya kalici medyadan transfer edilmemis. RFCA| G VM ACCEL RATE o
- + | -

PT Korumali: Hedef olarak kullimllamaz. 20 sn. ila Pr 1.006
Kullanici tarafindan kaydedilmis: Kullanici bir parametre RFC-S
us kaydetmek isterse parametre slriicideki EEPROM’a -
kaydedilir. Gereken hizlanma oraninda Pr 00.003'G ayarlayin.
Enerji kesildiginde kaydedilmis: DusUk gerilim (UV) Blyik degerlerin diisiik hizlanma Urettigine dikkat edin. Oran iki donis
PS trip durumu meydana geldiginde parametre otomatik olarak y6ninde de gegerlidir.

surucudeki EEPROM'’a kaydedilir.

(LK ZR{(17X VAV Yavaslama Orani 1
6.3.1 Parametre x.00 RW Num | | | | | US|

oL 20 sn. ila Pr 1.006
Parametre sifir
RFC-A | {§ +VM_ACCEL_RATE =
RW | | ND | NC | PT | | 20 sn. ila Pr 1.006
RFC-S
¢ 0-65.535 =

Gereken yavaglama oraninda Pr 00.004’U ayarlayin.
6.3.2 Hiz sinirlan L o T , o
Buytiik deg@erlerin disik yavaslama urettigine dikkat edin. Oran iki dénus

(LKA ROKIIY4 3 Minimum Referans Kelepge yéninde de gegerlidir.
RW | Num | | | [ [US]

oL 0,0 Hz
+VM_NEGATIVE_REF_

RFC-A\ T | "CLAMP1 Hz/ devick. | 0.0 dev./dk.

RFC-S

(Surucu kisa sureli galistiginda [00.001] etkisizdir.)

Acik gevrim

iki déniis yonii igin de siiriicliniin gereken minimum ¢ikis frekansinda
Pr 00.001’i ayarlayin. Surtcu hizi referansi Pr 00.001 ve Pr 00.002
arasinda 6lgeklendirilir. [00.001] nominal bir degerdir; kayma
kompanzasyonu gergek frekansin yikselmesine neden olabilir.
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WOGDR(ZA Y4l Simetrik Akim Limiti
RW Num | | | | | US|

oL %165

RFCA|§ +VM_MOTOR1_

CURRENT_LIMIT % %175
RFC-S

Pr 00.006 siriici ve motoru asiri yikten korumak igin stiriciiniin
maksimum ¢ikis akimini (ve bdylece maksimum motor momentini)
sinirlar.

Pr 00.006’y1 asagidaki gibi gereken maksimum momentte motorun
nominal momentinin ylzdesi olarak ayarlayin:

Tr
[00,006] = x 100 (%)
TraTED
Bu formiilde:
TR Gereken maksimum moment

TnominaL Motor nominal momenti

Alternatif olarak, Pr 00.006’y1 asagidaki gibi gereken maksimum etkin
(moment lUreten) akimda motorun nominal etkin akiminin ytizdesi olarak
ayarlayin:

|
[00,006] = —~— x 100 (%)
IRATED
Bu formiilde:
Ir Gereken maksimum etkin akim

InominaL  Motor nominal etkin akimi

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIETNCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
e 6.3.4  Gerilim yiikseltme, (a¢ik gevrim), Hiz ¢gevrimi
[LWOLER{( 0LVl Referans Segicisi PID kazanglarl (RFC-A/ RFC-S)
RW Txt | | | | | us | -
oL ATAZ 0), (VD YS(LNEE:Y I Acik Cevrim Kontrol Modu (OL)
A1 On Ayar (1), WOVGD (XL (1)l Hiz Kontrolorii Oransal Kazanci Kp1 (RFC)
RFC-A| _ |A2 On Ayar (2) :
e ’ Metin
¢ On Ayar (3), Tus Takimi (4), = ATAZ(0) RW / Sayi us
RFC-S Hassasiyet (5), EORAD
Tus Takimi Ref. (6) . .
oL 8 Sabit (2), Ur Otomatik (3), o Url (4)
Gereken frekans/hiz referansini segmek icin Pr 00.005’i asagidaki gibi Ur | (4), Kare (5),
kullanin: Akim 1P (6)
Ayar Aciklama RFC-A
y ____ ¢ __ £ 0,0000 ifa 200,000 sn./rad |=> 0,0300 sn/rad
A1 A2 0 Dijital girig, terminal 26 tarafindan segcilebilen RFC-S
analog giris 1 VEYA analog giris 2
A1 On Ayar 1 |Analog giris 1 VEYA 6n ayarl frekans/hiz Agik gevrim
A2 On Ayar 2 |Analog giris 2 VEYA 6n ayarli frekans/hiz Vektor kontroll, sabit ylkseltme ve tek fazli akim ¢ikigi olmak Gzere li¢
On Ayar (3) 3 |On ayarl frekans/hiz kategoriye giren yedi gerilim modu mevcuttur. Ayrintili bilgi igin,
bkz. kisim 8.1.1 Ag¢ik gevrim motor kontrolii, sayfa 132.
Tus takimi (4) 4 |Tus takimi modu
Hassasiyet (5) 5 |Hassas referans RFC-A/ RFC-S
Tus Takimi Ref. (6)| 6 |Tus Takimi Referansi Pr 00.007 (03.010) sirticlideki hiz kontrol ¢evriminin ileri besleme

yolunda ¢alisir. Hiz kontrolériiniin semasi igin bkz. Sekil 11-4 Menii 3
RFC-A, RFC-S lojik semasi, sayfa 168. Hiz kontrolérl kazanglarini
ayarlama hakkinda bilgi igin, bkz. kisim 8 Optimizasyon, sayfa 132.

(LWKLER(LX LY Disik Frekans Gerilim Yukseltme (OL)
WONOERORIRR B Hiz Kontrolérii integral Kazanci Ki1 (RFC)

RW Num | | | | | VS |
oL 03 0,0 - %25,0 = %3,0
RFC-A
$| 0,00ila 655,35 s%rad |= 0,10 sn%/rad
RFC-S
Acik gevrim

Fd veya SrE’'de A¢ik Cevrim Kontrol Modu (00.007) ayarliyken,
Pr 00.008'i (05.015) dusuk hizlarda givenilir bicimde galistirmak igin
motor igin gereken degerde ayarlayin.

Cok yuksek Pr 00.008 degerleri motorun asiri Isinmasina neden olabilir.

RFC-A/ RFC-S

Pr 00.008 (03.011) sirlcideki hiz kontrol gevriminin ileri besleme
yolunda galigir. Hiz kontrolori kazanglarini ayarlama hakkinda bilgi igin,
bkz. kisim 11-4 Menii 3 RFC-A, RFC-S lojik semasi, sayfa 168.

Hiz kontrol6ru kazanglarini ayarlama hakkinda bilgi igin, bkz. kisim 8
Optimizasyon, sayfa 132.

VDR R(EK Ayl Dinamik V / F Segimi (OL)

Hiz Kontrolorii Diferansiyel Geribesleme
Kazanci Kd 1 (RFC)

00.009 {03.012}

RW ' | | | US|
oL { | Kapali (0) veya Agik (1) | = Kapali (0)
RFC-A ;
0,00000 ila = 0,00000 1/rad
RFC-S 0,65535 1/rad
Acik gevrim

Motora uygulanan V/f 6zelliginin sabit olmasi gerektiginde Pr 00.009'u
(05.013) 0 olarak ayarlayin. Béylece bu motorun nominal voltajini ve
frekansini esas alir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ [EIEINCIETE calistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri

Motorda, motor hafif ylukliyken azaltilmisg gi¢ dagilimi gerekliyse

Pr 00.009'u 1 olarak ayarlayin. Boylece V/f 6zelligi disiik motor akimlari
icin orantili olarak azaltilan motor gerilimi saglayan degigken olur.

Sekil 6-2 motor akimi azaltildiginda V/f egimindeki degisikligi
gOstermektedir.

RFC-A /| RFC-S

Pr 00.009 (03.012) surucudeki hiz kontrol cevriminin geribesleme
yolunda galisir. Hiz kontroloriiniin semasi icin bkz. Sekil 11-4 Menii 3
RFC-A, RFC-S lojik semasi, sayfa 168. Hiz kontroléri kazanglarini
ayarlama hakkinda bilgi igin, bkz. Sekil 8 Optimizasyon, sayfa 132.

Sekil 6-2 Sabit ve degisken V/f 6zellikleri
Motor
gerilimi
0,09=1
AC gu¢
kaynagi |
gerilimi MOTOR
0,09=0 Q’
Frekans
6.3.5 lizleme

| US |

(LR OR(LX 1yl Motor Devri
RW Bit | | | |

oL | ¢ +180000 dev./dk. =

Acik gevrim
Pr 00.010 (05.004) asagidakiler kullanilarak tahmin edilen motor hizi
degerini gosterir:

02.001 Rampa Sonrasi Referans

00.042 Motor Kutbu Sayisi

(VORI X174 Hiz Geribeslemesi
RO Num | FI | | ND|NC|PT| |

Acik gevrim ve RFC-A
Pr 00.011 siricu cikigindaki frekansi gosterir.

RFC-S
Pr 00.011 0 ila 65.535 arasindaki mekanik degerlerde enkoderin
konumunu gosterir. Bir mekanik devre kadar 65.536 birim vardir.

PRI NP Akim Biiyiikliigii
RO Bit | FI | ! ND | NC | PT | !

oL

+VM_DRIVE_CURRENT _
RFC-A|§ UNIPOLAR A =
RFC-S

Pr 00.012 (i¢ fazin her birinde siriciinin ¢ikis akiminin rms degerini
gOsterir. Faz akimlari, asagidaki semada gosterildigi gibi sonu¢ akim
vektori olusturabilen bir etkin bilesen ile bir reaktif bilesenden olusur:

Aktif akim Toplam akim

A

»

Miknatislayici akim

Etkin akim moment Ureten, reaktif akim ise manyetiklestiren veya aki
Greten akimdir.

(VR ER(ZX Iy Moment Ureten Akim
RO Bit Fl | | ND | NC | PT | |

oL
RFC-A | {§ iVM_DRIVi_CURRENT o=
RFC-S

Motor nominal hizinin altinda tahrik edildiginde, moment [00.013]
degeriyle orantilidir.

6.3.6 Rampa modu segicisi, Durma ve moment

RFC-A
— {| #VM_SPEED dev./dk. | modu segicileri
Pr 00.014 asagidaki gibi strlcinin gerekli kontrol modunu segmek igin

RFC-A/ RFC-S kullanilir:

Pr 00.010 (03.002) hiz geribeslemesi kullanilarak elde edilen motor hizi

degerini gosterir. VVORER(1ZX L LB Il Moment Modu Segicisi

00.011 {05.001} I IGE) RW | Num | | | 1 JUus]
XA R OB P1 Konumu (RFC) oL | 0veya 1 = 0
RO Num | FI | | ND | NC | PT | | RFC-A
0-5 = 0
oL +VM_SPEED_FREQ_ RFC-S
¢ =
RFC-S |[{i 0 - 65535 = Ayar Acik Cevrim RFC-A/S
0 Frekans kontrolu Hiz kontrolG
1 Moment kontrol Moment kontrolu
2 Hiz gecersiz kilma ile moment kontroli
3 Bobin sarma/agma modu
4 Moment ileri beslemeli hiz kontroll
5 Hiz gegersiz kilma ile ¢ift yonli moment
kontroli
104 Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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RFC-A
Standart (1)

| Hizl (0), Standart (1) |=
RFC-S

Pr 00.015 asagida gosterildigi gibi siriciiniin rampa modunu ayarlar:

0: Hizli rampa

Hizli rampa yavaslamanin akim sinirlarina tabi programlanan yavaslama
oranini takip ettigi durumlarda kullanilir. Strlcuye bir frenleme direnci
bagliysa bu mod kullaniimalidir.

1: Standart rampa

Standart rampa kullanilir. Yavaglama sirasinda, gerilim standart rampa
seviyesine (Pr 02.008) yiikselirse bir kontrol6riin galigsmasina neden
olur. Bu kontrolérin ¢ikigi motordaki istenen yik akimini degistirir.
Kontrolor baglanti gerilimini dizenlerken, motorun yavaglamasi hiz sifira
yaklastikga artar. Motor yavaslama orani programlanan yavaslama
oranina ulastiginda kontrolér calismay!i keser ve suriici programlanan
oranda yavaglamaya devam eder. Standart rampa gerilimi (Pr 02.008)
nominal DC bara seviyesinden daha dugsiik olarak ayarlandiysa surlcu
motoru yavaslatmaz, ancak beklemeye geger. Rampa kontrolérunin
cikisi (etkinken) frekans degistiren akim kontrolériine (Agik cevrim
modlar) veya moment Ureten akim kontrolériine (RFC-A veya RFC-S
modlari) beslenen bir akim talebidir. Bu kontrol6rlerin kazanci Pr 04.013
ve Pr 04.014 ile degistirilebilir.

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIETNCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
(VOKER{17A 17y Rampa Modu Secicisi 00.017 Analog Giris 6 Atamasi
RW [ Txt ! ] JUS] {08.026}
RW | Num DE PT uUs
oL |g| A0 Sandan (0| Standart (1) | DE | | | | |
Standart destekleme (2) oL|{ 00,000 - 59,999 = 06.031

DA FE(ZX LA Akim Referans Filtre Zaman Sabiti
RW Num | | | |

Acik gevrim
Pr 00.017 dijital giris T29’un hedefini belirler.

L US |

RFC-A

¢ 0,0 - 25,0 ms = 1,0 ms

RFC-S

Kontrolér galigir
durumda

DC ara devre
gerilimi

Motor Hizi

Programlanan
yavaglama orani

2: Motor gerilimi ylikseltmeli standart rampa

Bu mod, motor geriliminin %20 ylkseltiimesi disinda normal standart
rampa moduyla aynidir. Bu, daha hizli yavaglama saglayacak sekilde
mekanik enerjinin birazini dagitarak motordaki kayiplar artirir.

WK {17X 1174 Rampa Etkinlestirme
RW Bit | | | |

| US|

oL ¢ =

RFC-A
RFC-S

{£| Kapali (0) veya Agik (1) |= On (Agik) (1)

Pr 00.016 O olarak ayarlandiginda kullanicinin rampalari devre digi
birakmasini saglar. Bu genellikle, surticiniin zaten hizlanma ve
yavaglama rampalari igeren bir hiz referansini yakindan izlemesi
gerektiginde kullanihr.

RFC-A /| RFC-S

Konum geribesleme niceleme gurultust sonucunda uretilen akustik
gUrdltlya ve titresimi azaltmak igin akim talebinde Pr 00.017 ile
tanimlanan bir zaman sabitine sahip bir ilk sira filtresi sunulur. Filtre hiz
cevriminde bir bosluk olusturur ve béylece filtre zaman sabiti artirildikca
kararlihgi korumak igin hiz gevrimi kazanglarinin azaltilmasi gerekebilir.

R A k)W Analog Giris 2 Modu
RW | Num | | T

oL 4-20 mA Dusuk (-4),

20-4 mA Dusuk (-3),

4-20 mA Tutma (-2),

20-4 mA Tutma (-1),
0-20 mA (0),
20-0 mA (1),

£ 4-20 mA Trip (2), =
20-4 mA Trip (3),

4-20 mA (4),

20-4 mA (5), Volt (6),
Term. Kisa Devre (7),
Termistor (8),
Termistér Hatasi Yok (9)

[ US|

RFC-A

4-20 mA (4)
RFC-S

Mod 2 ve 3'te, akim 3 mA'in altina diserse bir akim gevrimi kayip tribi
Uretilir.

Mod -4, -3, 2 ve 3'te, akim 3 mA'in altina diserse analog giris seviyesi
%0,0 olur.

Mod -2 ve -1’de ise analog giris akim 3 mA'in altina diismeden dnce
onceki 6rnekte aldigi degerde kalir.

Yorumlar
4-20 mA akim kaybinda duguk deger (1)
20-4 mA akim kaybinda duguk deger (1)
4-20 mA tutma, akim kaybinda kayiptan
onceki seviyede
20-4 mA tutma, akim kaybinda kayiptan
onceki seviyede

Pr Degeri Pr dizesi
-4 4-20 mA Duslk
-3 20-4 mA Dusik

-2 4-20 mA Tutma

-1 20-4 mA Tutma

0-20 mA
20-0 mA
4-20 mA Trip
20-4 mA Trip
4-20 mA
20-4 mA
Volt

4-20 mA akim kaybinda trip
20-4 mA akim kaybinda trip

O O | W[N] =~ O
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIEINCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
[OPIR(YAX TV Analog Giris 2 Hedefi WP ZR( AKX} On Ayarl Referans 1
RW Num | DE | | | PT | us | RW Num | | | | | us |
oL oL
+VM_SPEED_FREQ_
RFC-A| ¢ 00,000 - 59,999 = 01.037 RFC-A | ¢ REF Hz / dev./dk. = 0,0 Hz / dev./dk.
RFC-S RFC-S
Pr 00.020 analog giris 2'nin hedefini belirler. -
LRk K774 On Ayarli Referans 2
(K7 R KEY I Analog Giris 3 Modu RW Num | | | | | us |
RW Txt | | | | PT | us | oL
oL Volt (6), RFC-A|{ tVM_SPEED_FREQ_ |, 0,0 Hz / dev./dk.
Term. Kisa Devre (7) REF Hz / dev./dk.
RFC-A @ : oy ’ = Volt (6) RFC-S
Termistor (8), -
RFC-S Termistor Hatasi Yok (9)
(VLR (R Ki7X3 3 On Ayarli Referans 3 (OL)
Prdegeri| Pr dizesi Yorumlar (U -LR(ER ) il Asirt Hiz Esigi (RFC)
6 |Volt RW__ |Num | | | US|
+VM_SPEED_FREQ_
7 ;Z\'/‘:é Kisa Kisa devre algilamali sicaklik dlgim girisi | |°F ¢ REF Hz
8 Tormisto Kisa d o KK Bloama RFC-A = 0,0 Hz / dev./dk.
ermis o.r . |.sa. evre algi .z.am:'as[z s.lc.:a. 1k 6lgima 8| 0ila40000 dev./dk.
9 Term. Tribi Yok | Tripsiz sicaklik élgimu girigi RFC-S
Acik cevrim

(K 7X( XN} iki Kutuplu (Bipolar) Referans Etkinlestirme

RW Bit | | | | | us |
oL

- OFF (KAPALI) (0) veya
RFC-A|{} On (Acik) (1) = OFF (KAPALI) (0)
RFC-S

Pr 00.022 asagidaki gibi referansin tek kutuplu mu yoksa gift kutuplu mu
oldugunu belirler:

Pr 00.022 Fonksiyon

0 Tek kutuplu hiz/frekans referansi

1 Cift kutuplu hiz/frekans referansi

(KR KNIEYI Kisa Siireli Caligma (Jog) Referansi
RW Num | | | |

[ US|

oL ¢ 0,0 - 400,0 Hz = 0,0

RFC-A

$| 0,0ila4000,0dev./dk. |= 0,0

RFC-S

Kisa sureli calisma (jog) frekansinin/hizinin gereken degerini girin.

Frekans/hiz sinirlari kisa sureli galigma sirasinda surtcuyu asagidaki
gibi etkiler:

Frekans-sinir parametresi Sinir uygulanir

Pr 00.001 Minimum referans kelepge Hayir

Pr 00.002 Maksimum referans kelepce Evet

On ayarli referans segildiyse (bkz. Pr 00.005) motorun calistigi hiz bu
parametrelerle belirlenir.

RFC-A /| RFC-S

Hiz geribeslemesi (Pr 03.002) herhangi bir yonde bu seviyeyi asarsa bir
asiri hiz tribi Uretilir. Bu parametre sifira ayarliysa asin hiz esigi otomatik
olarak %120 x SPEED_FREQ_MAX’e ayarlanir.

(VKPIEORPZYSM On Ayarli Referans 4 (OL)
RW Num | | |

| US |
+VM_SPEED_FREQ_
oL 0 REF Hz = 0.0
RFC-A
¢ =
RFC-S
Acik gevrim
Bkz. Pr 00.024 ila Pr 00.026.
RFC-A / RFC-S

Pr 00.027’ye suricl enkoderinin devir basina satir sayisini girin.

(R PE RNy Yardimcel Tusu Etkinlestir
RW Num | | | |

| US|
oL
Devre Disi (0),
RFC-A| S| jieri/ Geri (1), Geri ) |~ Devre Dist (0)
RFC-S

Tus takimi takildiginda, bu parametre ileri/geri tusunu etkinlestirir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu [EIETNCIETE calistirma

Optimizasyon

Teknik | Ariza
bilgiler | teshis

UL listesi
bilgileri

NV Medya Kartini | Tumlesik ileri
Kullanma PLC parametreler

(KRG kY Son Olarak Yiiklenen NV Medya Karti Verisi
RO Num | | |NC|PT|US|

oL
RFC-A | {
RFC-S

0-999 = 0

Acik gevrim

Sirici Pr 00.033 = 0 ile etkinken, ¢ikis frekans sifirdan baslar ve gerekli
referansa yukselir. Pr 00.033 sifir diginda bir degere sahipken srlcu
etkin oldugunda, suriicu motor hizini belirlemek icin bir baslatma testi
yapar ve ardindan baslangigtaki ¢ikis frekansini motorun senkron
frekansina ayarlar. Asagidaki gibi strlicti tarafindan algilanan
frekanslara kisitlamalar uygulanmalidir:

Bu parametre, bir SMARTCARD’dan siiriicliye en son aktarilan veri Pr00.033 | Prdizesi Fonksiyon
blogunun numarasini gdsterir.

Junun nu Ini g i 0 Devre Disi Devre disi

Birakma
(VR RE LIV Bl Parametre Klonlama 1 Etkin TUm frekanslar algila
RO Txt NC us*
| | | | | | 2 Ya!mzpa Yalnizca pozitif frekanslari algila
oL o ileri
Higbiri (0), Oku (1), Yalnizca .
RFC-A | { | Program (2), Otomatik(3), | = Hicbiri (0) 3 devir Yalnizca negatif frekanslari algila
RFC.S On Yiikleme (4)
RFC-A

* Bu parametrede yalnizca 3 veya 4 degeri kaydedilir.

NOT

Pr 00.030 1 veya 2'ye esitse bu deer EEPROM’a veya suricuye
aktarilmaz. Pr 00.030 3 veya 4 olarak ayarliysa deger aktarilir.

Pr Dizesi | Pr degeri Yorum
Yok 0 Etkin Degil
Oku 1 NV Medya Kartindan parametre grubunu oku
Program 2 glr\(/);\f:ri{:m};amna bir parametre grubu
Otomatik 3 Otomatik kayit
On Yiikleme 4 On yiikleme modu

Daha fazla bilgi igin, litfen bkz. kisim 9 NV Medya Kartini Kullanma,
sayfa 142.

VDY RE LX) Siiriicli Nominal Gerilimi
RO Txt | | ND | NC | PT | |

oL

- 200 V (0), 400 V (1),
RFC-A| | ‘s75v(2) 690V (@) |~
RFC-S

Pr 00.031 surtcunun gerilim degerini gosterir.

(WY RE AKXV Maksimum Agir Yilkk Calisma Degeri
RO Num | | ND | NC | PT | |

oL
RFC-A | {
RFC-S

0,000 ila 99999,999 A |=

Pr 00.032 maksimum surekli Agir Yik Calisma akim degerini gosterir.

(KX R(IN 1)l Donen Motoru Yakala (OL)

(OEXR(ILX ([ Motor Parametresi Uyarlama Kontrolu (RFC-A)

RW Num | | | | | us |

Devre Digi Birak (0),
Etkinlestir (1),
oL ¢ Yalniza lleri (2), = Devre Digi Birak (0)
Yalnizca Geri (3),
RFC-A |{§ 0-2 = 0

Motor nominal tam yiik devir parametresi (Pr 00.045) motor nominal
frekans parametresi (Pr 00.046) ile birlikte motorun tam yiikte kaymasini
tanimlar. Kayma motor modelinde kapali ¢evrim vektér kontroll igin
kullanilir. Motorun tam yukte kaymasi motor sicakligiyla dikkate deger
olguide degisebilen rotor direnciyle birlikte degisir. Pr 00.033 1 veya 2
olarak ayarlandiginda, suricu, Pr 00.045 ve Pr 00.046 tarafindan
tanimlanan kayma degerinin yanls ayarlanip ayarlanmadidini veya
motor sicakligiyla degisip degismedigini otomatik olarak algilayabilir.
Deger yanligssa Pr 00.045 parametresi otomatik olarak ayarlanir.

Pr 00.045'te ayarlanan deger gli¢c kapatma sirasinda kaydedilmez.
Sonraki gli¢ agma sirasinda yeni deger gerekirse bu, kullanici tarafindan
kaydedilmelidir.

Otomatik optimizasyon yalnizca hiz nominal hizin %12,5’inin tzerinde
oldugunda ve motorun lzerindeki yik nominal ylkin %62,5’inin Gzerine
ciktiginda etkindir. Yik, nominal ylikin %50’sinin altina diserse
optimizasyon yeniden devre digi birakilir.

En iyi optimizasyon sonugclari igin, stator direnci (Pr 05.017),

gegcici endiktans (Pr 05.024), stator endlktansi (Pr 05.025) ve doyma
kiriima noktalarinin (Pr 05.029, Pr 05.030) dogru degerleri ilgili
parametrelerde saklanmalidir. Bu degerler siiriict tarafindan bir
otomatik ayar sirasinda elde edilebilir (daha fazla bilgi igin

bkz. Pr 00.040).

Siricude harici konum/hiz geribeslemesi kullaniimiyorsa nominal devir
otomatik ayar1 yapilamaz.

Pr 00.033 1 olarak ayarlandiginda, optimize edicinin kazanci ve buna
bagh olarak yakinsadigi hiz normal bir distk seviyeye ayarlanabilir.

Bu parametre 2 olarak ayarliysa kazang daha hizli yakinsama saglamak
igin 16’nin bir faktortyle artirilir.

WDOETRELIOED VI Kullanici giivenlik kodu
RW Num | | ND|NC|PT|US|

oL
RFC-A |
RFC-S

0-2147483647 = 0

Bu parametreye 0 disinda herhangi bir sayi programlanirsa, Pr 00.049
diginda higbir parametre tus takimiyla ayarlanamayacak sekilde kullanici
glvenligi uygulanir. Bu parametre bir tus takimiyla okundugunda sifir
olarak goérunur. Ayrintili bilgi icin, bkz. kisim 5.9.3 Kullanici Glivenlik
Kodu, sayfa 93.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIEINCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
00.035 {11.024} ELELRTL] Kayit modu Kayit adresi
RW | Txt | | | | [Us] Standart | (mm x 100) + ppp - 1, burada mm < 162 ve ppp < 99
oL 82NP(0), 81NP (1), Degistirimis | (mm x 256) + ppp - 1, burada mm < 63 ve ppp < 255
8 1EP (2),810P (3) dolrims | (mmx 2%) < pep 1 aad
RFC-A 82NP M (4), Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez.
81NP M (5) Daha fazla bilgi icin bkz. Seri lletisimi Sifirla (11.020).
81EPM (6), (VORLRE KK YLy M Seri Veri lletisim Hizi*
810P M (7),72NP (8), RW TXt VS
8| 71Np(9),71EP (10), |7 82NP(0) X |1 12| - | [ JUs]
RFC-S 7 1 0P (11), oL 300 (0), 600 (1), 1200 (2),
72NP M (12) 2400 (3), 4800 (4),
71NPM (13): RFC-A| 4| 9600 (5), 19200 (6), |= 19200 (6)
T1EPM (14) RFC-S| | 7800 () 115200 (10
71 OP M (15) (9), 115200 (10)

Bu parametre, sUrlcldeki EIA485 iletisim portu tarafindan kullanilan
iletisim protokollinti tanimlar. Bu parametre siriici tus takimi, bir C6zim
Modiilii veya iletisim arayiizii yardimiyla degistirilebilir. iletisim arayizii
yardimiyla degistirilirse, komuta verilen yanit orijinal protokolu kullanir.
Yeni protokoli kullanarak yeni bir mesaj géndermeden 6nce, ana surici
en az 20 msn. beklemelidir. (Not: ANSI 7 veri biti, 1 durma biti ve esit
parite; Modbus RTU ise 8 veri biti, 2 durma biti kullanir ve parite
kullanmaz).

Bu parametre suriicu tus takimi, bir C6ziim Modulu veya iletisim arayuizi
yardimiyla degistirilebilir. iletisim arayiizii yardimiyla degistirilirse,
komuta verilen yanit orijinal veri iletisim hizini kullanir. Yeni veri iletisim
hizini kullanarak yeni bir mesaj géndermeden 6nce, ana sirlci en az
20 msn. beklemelidir.

(ORYRE KN VXYM Seri Iletisim Adresi
RW Num | | | |

| US |
Pr Degeri Pr Dizesi oL
0 82 NP =
. 8TNP RFC-A | ¢ 1-247 1
2 81EP RFC-S
3 810P
Seri araylz igin sirlicinin benzersiz adresini tanimlamak igin kullanihr.
4 82NP M o ) ; N
Surucl her zaman bir uydu adrestir. 0 her zaman genel olarak tim
5 8 1NP M uydulari adreslemek igin kullanilir ve bu nedenle bu adres bu
6 81EPM parametrede ayarlanmamalidir
7 810PM
8 72NP R LR L E B Akim Kontrolorii Kp Kazanci
9 71NP RW INum | T ] T 05
10 71EP
11 710P oL 20
12 72NP M RFC-A | { 0 - 30000 =
13 71NPM RFC-S 150
14 71EPM
15 710PM
(R R{IZN LY Akim Kontrolorii Ki Kazanci
Ana suriici her zaman Modbus RTU protokoltni kullanir ve daima bir RW Num | | | | | usS |
uydu surtcudur. Seri Mod (11.024) seri iletisim arayuzu tarafindan T pry 70
kullanilan veri bigimini tanimlar. Seri Mod (11.024) de@erindeki bitler 0 8
asagidaki gibi veri bigimini tanimlar. Modbus RTU igin 8 veri biti RFC-A 0 - 30000
gerektiginden ana urinde Bit 3 her zaman 0’dir. Parametre degeri = 2000
gerekirse alternatif iletisim protokolleri saglayan tlrev Urlnlere RFC-S

genigletilebilir.

Bitler 3 2 1ve0
Durma bitleri ve Parite
Veri biti sayisi | Kayit modu 0 = 2 durma biti, parite yok
Bigim |0 = 8 bit 0 = Standart 1 =1 durma biti, parite yok
1 =7 bit 1 = Degistirilmis | 2 = 1 durma biti, ¢ift parite
3 =1 durma biti, tek parite

Bit 2 standart veya degistiriimis kayit modunu seger. Her mod igin meni
ve parametre numaralari agagidaki tabloda belirtildigi gibi turetilir.
Standart mod Unidrive SP ile uyumludur. Degistiriimis mod 255’e kadar
olan kayit numaralarinin adreslenmesi igin sunulur. 63’in tzerinde
sayllara sahip herhangi bir meniniin 99°'dan fazla parametre icermesi
gerekirse bu parametrelere Modbus RTU araciligiyla erisilemez.

Bu parametreler agik ¢evrim suriicide kullanilan akim kontrolériintin
orantili ve integral kazanglarini kontrol eder. Akim kontrol6ri surici
cikis frekansini degistirerek akim sinirlari ya da kapali gevrim moment
kontroll saglar. Kontrol cevrimi akimin sirlcuye akisini dizenlemek
icin, hat gii¢ kaynagi kaybi sirasinda veya kontrol edilen mod standart
rampasi etkinken ve surlcu yavaslarken de kullanilr.
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bilgileri

{82:312} Otomatik ayar

RW | Num [ T T
oL |9 ~— —
RFC-A| 3 ~— - i
RFCS | — —
Agik Gevrim

Acik ¢evirim modunda iki tane otomatik ayarlama testi mevcuttur;
durarak test ve donerek test. Motorun gui¢ faktérinlin dlgtilen degerinin
surtict tarafindan kullanilmasi igin, mimkin oldugunca dénerek
otomatik ayarlama testi kullaniimahdir.

*  Motor yikll ve yuki motor milinden ayirmak mumkin olmadigi
zaman durarak otomatik ayarlama islemi uygulanabilir. Durarak testi
vektor kontrol modlarinda (bkz. daha sonra bu tabloda yer alan Agik
Cevrim Kontrol Modu (00.007)) iyi performans icin gerekli olan
Stator Direnci (05.017), Gegici Endiiktans (05.024), Maksimum Ol
Siire Kompanzasyonu (05.059) ve Maksimum Olii Siire
Kompanzasyonu’ndaki (05.060) akimi dlger.

Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise, Stator Taban
Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi'na (05.046) esit hale getirilir.
Durarak otomatik ayarlama, motorun gii¢ faktorini dlgmez,

bu nedenle motor bilgi plakasi Uzerindeki deger, Pr 00.043
parametresine girilmelidir. Durarak otomatik ayar yapmak igin,

Pr 00.040 parametresini 1 olarak ayarlayin, striciiniin etkinlestirme
sinyalini (terminal 29'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te)
vermesini saglayin.

» Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiki bosalmissa
kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama éncelikle yukarida
aciklandigi gibi durarak bir otomatik ayarlama yapar, sonrasinda

motorun mevcut segili rampalarla Nominal Frekans (05.006) x 2/3

degerine yukseltilerek frekansin istenilen seviyede 4 saniye
sabitlendigi donerek test islemi gergeklestirilir. Stator Endliiktansi
(05.025) olgllir ve bu deger diger motor parametreleriyle birlikte
Nominal Gli¢ Faktérii (05.010) de@erinin hesaplanmasi igin birlikte
kullanilir. Dénerek otomatik ayarlama gergeklestirmek icin,

Pr 00.040 parametresini 2 olarak ayarlayin, striciiniin etkinlestirme
sinyalini (terminal 29'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te)
vermesini saglayin.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben suriicii engelleme durumuna
girer. Surlcu istenen referansta calistirlmaya baslamadan 6nce surucu
kontrolli devre digi modunda birakilmalidir. Strtict kontrolli devre digi
moduna, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29°'dan
cikarilmasi, Siiriicti Etkinlestirme (06.015) parametresinin KAPALI (0)
degere ayarlanmasi veya Kontrol Kelimesi (06.042) ve Kontrol
Kelimesini Etkilestirme (06.043) parametreleri araciligi ile strticinin
devre disi birakilmasiyla alinabilir.

RFC-A

RFC-A modunda durarak otomatik ayar testi, donerek otomatik ayar ve
iki eylemsizlik 6lgim testi olmak lzere dort otomatik ayar testi mevcuttur.
Sabit bir otomatik ayar, ortalama performans saglayacaktir, oysa donen
bir otomatik ayar daha iyi performans sunar. Ciinkii motor
parametrelerinin, strictnin gerekli kildigi fiili degerlerini dlger.
Eylemsizlik 6lgiim testi durarak otomatik ayarlama ve dénerek otomatik
ayarlama testlerinden ayri olarak gerceklestiriimelidir.

Doénerek otomatik ayarlama igleminin yapilmasi kesinlikle énerilir
(Pr 00.040 2’'ye ayarlanir).

*  Motor yuklu ve yukd motor milinden ayirmak mimkun olmadigi
zaman durarak otomatik ayarlama islemi uygulanabilir.
Durarak otomatik ayarlama Stator Direnci (05.017) ve motorun
Gegcici Endliktans’ini (05.024) 6lger. Bunlar, akim gevrim
kazanimlarini hesaplamakta kullanilir ve testin sonunda, Pr 04.013
ve Pr 04.014’daki degerler glincellenir. Ayrica surlcu icin Maksimum
Olii Stire Kompanzasyonu (05.059) ve Maksimum Olii Siire

Kompanzasyonunda Akim (05.060) da olculur. Ek olarak,

Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise, Stator Taban
Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi'na (05.046) esit hale getirilir.
Sabit otomatik ayar, motorun gii¢ faktéruini 6lgmez, bu nedenle
motor bilgi plakasi Uzerindeki deger, Pr 00.043’a girilmelidir.
Durarak otomatik ayar yapmak icin, Pr 00.040 parametresini 1
olarak ayarlayin, surtcunln etkinlestirme sinyalini (terminal 29'da)
ve calistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

« Dodnerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yuki bosalmigsa
kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama 6ncelikle durarak bir
otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motorun mevcut segili
rampalarla Nominal Frekans (05.006) x 2/3 degerine yUkseltilerek
frekansin istenilen seviyede 40 saniye sabitlendigi donerek test
islemi gerceklestirilir. Donerek otomatik ayarlama sirasinda
Stator Endiiktansi (05.025), ve motor doyma kirilma noktalari
(Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 06.062 ve Pr 05.063) sirlcu tarafindan
degistirilir. Gug faktorl sadece kullanici bilgisi igin degistirilir,
ancak bu noktadan sonra stator endiiktansi vektér kontrol
algoritmasi yerine kullanildig icin gug faktori artik kullaniimaz.
Doénerek otomatik ayarlama gergeklestirmek igin, Pr 00.040
parametresini 2 olarak ayarlayin, suricunin etkinlestirme sinyalini
(terminal 29'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini
saglayin.

Otomatik ayar testinin bitimini takiben siirlicii engelleme durumuna girer.

Sdrlcu istenen referansta galistirlmaya baslamadan nce surucu

kontrollii devre disi modunda birakilmalidir. Stirlicti kontrolli devre disi

moduna, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29'dan

cikariimasi, Sdirticli Etkinlestirme (06.015) parametresinin KAPALI (0)

degere ayarlanmasi veya kontrol kelimesi (Pr 06.042 ve Pr 06.043)

parametreleri araciligi ile striciinin devre disi birakilmasiyla alinabilir.

RFC-S

Sensorsiz RFC-S modunda iki otomatik ayar testi mevcuttur; durarak
otomatik ayar ve eylemsizlik dlgim testi.

Durarak otomatik ayar temel kontrol igin gerekli tim parametreleri
olgmek icin kullanilabilir. Testler Stator Direnci (05.017), Ld (05.024),
Yiiksiiz Lq (05.068), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (05.059)
ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonunda Akim’i (05.060) dlger.
Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise Stator Taban
Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi'na (05.046) esit hale getirilir.
Boylece Stator Direnci (05.017) ve Ld (05.024), Akim kontroldrii Kp
Kazanci (04.013) ve Akim Kontrolérii Ki Kazancr'ni (04.014)
ayarlamak igin kullanilir. Durarak otomatik ayar yapmak igin,

Pr 00.040 parametresini 1 olarak ayarlayin, slricinin etkinlestirme
sinyalini (terminal 29'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te)
vermesini saglayin.

Sensodrsiiz modunda, Dénerek otomatik ayar segilirse
(Pr 00.040 = 2), durarak otomatik ayar yapilr.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben surlci engelleme durumuna
girer. SirGcunin gerekli referansta galistirilabilmesi igin stricu

kontrolli devre digi birakma durumuna getirilmelidir.

Siirticti, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29'dan
cikariimasi, Siirticli Etkinlestirme (06.015) parametresinin KAPALI (0)
degere ayarlanmasi veya kontrol kelimesi (Pr 06.042 ve Pr 06.043)
parametreleri aracilidi ile surticinin devre disi birakiimasiyla kontrolll
devre disi moduna alinabilir.
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00.041 Maksimum Anahtarlama Frekans: WK ZE RO LX)Vl Nominal Giig Faktori
{05.018) RW  [Num| ™ [ | 1 [ US|
RW | Num | [INC] | ] oL o 0,000-1,000 | 0,850
oL
2 kHz (0), 3 kHz (1), RFC-A ||  0000-1000 | 0,850
RFC.A| 0 4kHz (2), 6kHz (3), | 3 kHz (1)
8 kHz (4), 12 kHz (5), RFC-S |[{ =
RFC-S 16 kHz (6)
Glg faktori, motorun gergek gui¢ faktoridir; 6r. motor gerilimi ve akim

Bu parametre gerekli anahtarlama frekansini tanimlar. Gli¢ kademesi
¢ok sicak olursa strlict otomatik olarak o andaki anahtarlama frekansini
disurebilir (bu parametreyi degistirmeden). Structnun ¢ikis akimi ve
anahtarlama frekansi kullanilarak sogutucu sicakligini ve anlik bir
sicaklik disusunu esas alan IGBT baglanti sicakliginin termal bir modeli
kullanihr. Tahmini IGBT baglanti sicakhgi Pr 07.034'te gosterilir.

Bu mimkinse sicakhigin 145 °C’yi asmasi durumunda anahtarlama
frekansi dusurdlur (6r. >3 kHz). Anahtarlama frekansi disirildiginde
surucu kayiplari azalir ve Pr 07.034'te gdsterilen baglanti sicakhgi da
duser. Yk durumu devam ederse baglanti sicakligi yeniden 145 °C’nin
lizerine ¢cikmaya devam edebilir ve surlcu anahtarlama frekansini daha
fazla azaltamaz. Surticu bir “OHt Evirici” tribi baglatir. Her saniye,
suriict anahtarlama frekansini yeniden Pr 00.041°de ayarli seviyeye
getirmeye caligir.

Powerdrive F300’Un tim gli¢ degerlerinde tim anahtarlama frekanslari
araligi kullanilamaz. Her surlcu gug degeri icin kullanilabilen maksimum
anahtarlama frekansi igin bkz. kisim 8.3 Anahtarlama frekansi,

sayfa 140.

6.3.7  Motor parametreleri
[V VRN LKV Motor Kutup Sayisi
RW Num | | | | | US |
oL ‘
RFOA| 8 Otomatik (0) ila = Otomatik (0)
480 Kutup (240)
RFC-S = 6 Kutup (3)
Acik gcevrim

Bu parametre, motor hizinin hesaplanmasinda ve dogru kayma
kompanzasyonunun uygulanmasinda kullanilir. “Otomatik” segildiginde,
motor kutbu sayisi otomatik olarak Nominal Frekans (00.047)

ve Nominal Hiz devrinden (00.045) hesaplanir. Kutup sayisi = 120 *
nominal frekans / en yakin ¢ift sayiya yuvarlanan devir.

RFC-A

Bu parametre vektor kontrol algoritmalarinin duizgln islemesi igin dogru
sekilde ayarlanmalidir. “Otomatik” segildiginde, motor kutbu sayisi
otomatik olarak Nominal Frekans (00.047) ve Nominal Hiz devrinden
(00.045) hesaplanir. Kutup sayisi = 120 * nominal frekans / en yakin gift
saylya yuvarlanan devir.

RFC-S
Bu parametre vektor kontrol algoritmalarinin duzgln islemesi igin dogru

sekilde ayarlanmalidir. Otomatik secildiginde kutup sayisi 6 olarak
ayarlanir.

arasindaki agidir.

Acik gevrim

Glg faktori, nominal aktif akim ve motorun miknatislama akimini
hesaplamak tizere motor nominal akimi (Pr 00.046) ile birlikte kullanihr.
Nominal aktif akim ¢cogunlukla siriictiyl kontrol etmek tizere kullanilir;

miknatislama akimi ise vektdr modu Rs kompanzasyonunda kullanihr.
Bu parametrenin dogru ayarlanmasi 6nemlidir.

Bu parametre donerek otomatik ayar sirasinda strucu tarafindan elde
edilir. Durarak otomatik ayar yapilirsa bilgi plakasi degeri Pr 00.043’e
girilmelidir.

RFC-A

Stator enduktansi (Pr 05.025) sifir diginda bir deger iceriyorsa siricu
tarafindan kullanilan glg faktort sirekli hesaplanarak vektor kontrol
algoritmalarinda kullanilir (bu Pr 00.043’i glincellemez).

Stator endiiktansi sifira (Pr 05.025) ayarlanirsa Pr 00.043'te yazili olan
gl faktéru motor nominal akimi ve diger motor parametreleri ile birlikte
vektor kontrol algoritmasinda kullanilan motor nominal aktif ve
miknatislama akimlarinin hesaplanmasinda kullanilir.

Bu parametre dénerek otomatik ayar sirasinda sirici tarafindan elde
edilir. Durarak otomatik ayar yapilirsa bilgi plakasi degeri Pr 00.043’e
girilmelidir.

(LK ZROLN I I Nominal Gerilim
RW Num | | RA | | | us |

oL 200 V surtcu: 230 V
50 Hz varsayilan 400 V sirucu:
400V
= | 60 Hz varsayilan 400 V siricu:
460 V
575 V sirlcl: 575 V
690 V siricul: 690 V

RFC-A
+VM_AC_VOLTAGE_

g SET

RFC-S

Acik cevrim ve RFC-A
Motorun gl degeri plakasindaki degeri girin.

(VKSR LN 11y S Nominal Hiz
RW Num | | ND | | | us |
50 Hz varsayilan:
. 1500 dev./dk.
oL ¢ 0 ila 33000 dev./dk. = 60 Hz varsayilan:
1800 dev./dk.
50 Hz varsayilan:
RFC-A | { (0,00 ila 33000,00 dev./dk. | = 1450 dev./dk. -
60 Hz varsayilan:
1750 dev./dk.
RFC-S |{t|0,00 ila 33000,00 dev./dk. |= 3000,00 dev./dk.

Acik gevrim

Bu, motorun nominal gerilimde, nominal yUk kosullari altinda (= senkron
hiz - kayma hizi) taban frekansiyla beslendiginde motorun dénecegi
hizdir. Bu parametreye dogru deger girildiginde, strticiniin bu hiz
disUsuni telafi etmek igin yik fonksiyonu olarak ¢ikis frekansini
yukseltmesi saglanir.

Pr 00.045 0’a veya senkron hiza ya da Pr 05.027 0’a ayarliysa kayma
kompanzasyonu devre disidir.

110

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu [EIETNCIETE calistirma

Optimizasyon

Teknik
bilgiler

UL listesi
bilgileri

Ariza
teshis

NV Medya Kartini | Tumlesik ileri
Kullanma PLC parametreler

Kayma kompanzasyonu gerekliyse bu parametre sicak makine igin
dogru devri verecek motor bilgi plakasindaki degere ayarlanmaldir.
Siricl devreye sokuldugunda bu ayari yapmak gerekli olabilir ¢linki
bazen bilgi plakasi degeri dogru olmayabilir. Kayma kompanzasyonu
hem temel hizin altinda hem de alan zayiflatma bdlgesi icerisinde
diizgiin olarak galisacaktir. Kaydirma kompanzasyonu normalde yiikle
birlikte hiz varyasyonuna engel olmak icin motor hizini dizeltmek tzere
kullanilir. Nominal yik devri (rpm), hiz disiisiini kasten ortaya
cikartmak igin senkronize hizdan daha yiiksek bir degere ayarlanabilir.
Bu, mekanik olarak yikten ayrilmamis motorlarda yukun paylasiimasina
yardimci olmak Uzere kullanilabilir.

RFC-A

Nominal yiik devri, motor nominal frekansiyla birlikte vektor kontrol
algoritmasi tarafindan kullanilan motor tam yuk kaydirmasinin
belirlenmesinde kullanilir. Bu parametrenin yanlig ayarlanmasi
asagidakilere yol agabilir:

* Motor galisim etkinligini azaltir

* Motordan alinabilecek maksimum momenti azaltir

e Maksimum hiza ulasamama

*  Asiri akim tripleri

*  Gegici durum performansini azaltir

*  Moment kontrol modundaki mutlak moment kontroll hatal olur
Bilgi plakasi dederi normal olarak sicak makine degerini gosterir;
ancak, suriict dogru olmayan bir bilgi plaka degeri ile galistinilirsa bazi
ayarlamalar gerekebilir. Nominal tam yuk devri surtcu tarafindan
optimize edilebilir (Daha fazla bilgi igin bkz. kisim , sayfa 134).
RFC-S

Nominal hiz motor kontrol algoritmalari tarafindan kullaniimaz, ancak
motor termal koruma sistemi tarafindan kullanilir.

(OVZGCR(ER Y43 Nominal Akim
RW Num | | RA | |

| US |
oL
RFC-A | | £VM_RATED_CURRENT [=»| Maksimum Nominal Akim
(11.060)
RFC-S
Motor nominal akimi igin bilgi plakasi degerini girin.
(K YR(LX I Nominal Frekans
(VY S(ENIEX} 31000 dev./dk. basina volt
RW Num | | | | | US|
oL ¢ 0,0 - 550,0 Hz o | 50 Hz varsayilan: 50,0 Hz
RFC-A | {8 0,0 - 550,0 Hz 60 Hz varsayilan: 60,0 Hz
RFC-S | {§ |0ila 10000 V / 1000 dev./dk.|= 98 VV /1000 dev./dk.

Motorun gli¢ deg@eri plakasindaki degeri girin.

6.3.8 Calisma modu segimi

Pr 0.48 ayarlar asagidaki gibidir:

Ayar Calisma modu
1 Agik cevrim
2 RFC-A
3 RFC-S

Bu parametre siirlici galisma modunu tanimlar. Bu parametrenin
degistirilebilmesi icin Pr mm.000 “1253” (Avrupa varsayilanlari)

veya “1254” (ABD varsayilanlari) olarak ayarlanmalidir. Sirtci bu
parametredeki herhangi bir degisikligi uygulamak Gzere sifirlandiginda,
tim parametrelerin varsayilan ayarlari segilen ve bellege kaydedilen
surtict galisma moduna goére yapilir.

6.3.9  Durum bilgileri
(KRG E YV Il Kullanici Giivenlik Durumu
RW Txt | | | ND | PT | |
oL Mendu 0 (0), Tum Menuler
(1), Salt Okunur Menii 0 (2),
RFC-A| ¢ Salt okunur (3), = Menii 0 (0)
Sadece Durum (4),
RFC-S Erisim Yok (5)
Bu parametre asagidaki gibi stiriicti tus takimi araciligiyla erigimi kontrol
eder:
Giivenlik
seviyesi Aciklama
0 Tum yazﬂabﬁr parametreler duzenlenmek tzere
. kullanilabilir ancak sadece Menii 0’daki parametreler
(Menu 0)
gorindr.
1
(Tdm Tum yazilabilen parametreler gorinlr ve dizenlenebilir.
Mentiler)
(Salt Ozkunur Tim parametreler salt okunurdur. Erisim, sadece Menu 0
Menii 0) parametrelerine sinirhdir.
(S?;It Tum parametreler salt okunurdur ancak tim mendiler ve
Okunur) parametreler gorinr.
4 Tus takimi durum modunda kalir ve hicbir parametre
(Yalnizca
Durum) gOruntulenemez veya dliizenlenemez.
Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre
5 gorintilenemez veya diizenlenemez. Sirlcu veya
(Erisim Yok) herhangi bir opsiyon moddliindeki iletisim/veriyolu
s arayuzl Uzerinden surlcu parametrelerine erigim
saglanamaz.

Kullanici givenligi ayarlandiginda bile tus takimi bu parametreyi
ayarlayabilir.

WO R A7 il Yazilim Siirimi
RO Num | | ND | NC | PT | |

(LRZ RO ER VI Kullanic Siiriicii Modu
RW Txt | | ND |NC|PT|US|

oL

oL = Agik Cevrim (1)

RFC-A |t 0 - 99999999 =

RFCA|g| _ AokCevim (1), — = RFCA (2)

RFC-S

RFC-A (2), RFC-S (3)
RFC-S = RFC-S (3)

Bu parametre siricinin yazilim striminu gosterir.

(OLARE Ny 4 Hata Algilama Durumundaki iglem
RW Bin | | | |

| US|

oL
RFC-A | {
RFC-S

00000 - 11111 = 00000
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Ornek
Pr 10.037=8 (1000;;) Term. Fren Direnci tribi devre digidir

Pr 10.037=12 (1100;4;;) Term. Fren Direnci ve faz kaybi tribi devre digidir

Onemli olmayan triplerde dur

Bit O bir olarak ayarlandiysa suriicu asagidaki trip kosullarindan biri
algilanirsa trip vermeden 6nce durmaya galisir: I/O Asiri Yukd, Bir Girig
1 Kaybi, Bir Giris 2 Kaybi veya Tus Takimi Modu.

Frenleme direnci asin yiik algilamasini devre digi birak
Frenleme direnci asir yuk algilama modunun ayrintilari igin bkz.
Pr 10.030.

Faz kaybi tribini devre digi birak

Normalde strici giris faz kaybi kosulu algilandiginda durur. Bu bit 1
olarak ayarlandiysa surtict galismaya devam eder ve yalnizca slricl
kullanici tarafindan durduruldugunda trip verir.

Frenleme direnci sicaklik izlemesini devre disi birak

Boy 3, 4 ve 5 surtculerde direncin agiri iIsinmasini algilamak igin dahili bir
kullanici tarafindan takilan termistorli bir frenleme direnci bulunur.

Pr 10.037'nin varsayilan bit 3’u sifira ayarliyken ve bu nedenle frenleme
direnci ve termistoru takilmadiysa sirici bir trip (Term. Fren Direnci)
Uretir glnkU termistor agik devre gibi gorindr. Bu trip siricinin

Pr 10.037’nin bit 3’U bire ayarlanarak calistirilabilmesi icin devre digi
birakilabilir. Direng takiliysa termistor arizalanana kadar trip Uretilmez ve
bu nedenle Pr 10.037’nin bit 3'G sifir olarak birakilabilir. Bu 6zellik
yalnizca boy 3, 4 ve 5 siirliciiler igin uygundur. Ornegin Pr 10.037 = 8 ise,
Term. Fren Direnci tribi devre disi birakilir.

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIEINCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Bu parametredeki her bit agagidaki fonksiyonlara sahiptir: .
(WO LyREkNi7II} Il Seri lletisimi Sifirlama

Bit FonkSIyon RW Bit | | ND | NG | | |

0 | Onemli olmayan triplerde dur oL

1 | Frenleme direnci asiri yuk algilamasini devre disi birak

2 |Faz kaybinda durmayi devre disi birak RFC-A | {| Kapal (0) veya Agik (1) |= Kapali (0)

3 | Frenleme direnci sicaklik izlemesini devre disi birak RFC-S

4 | Tripte parametre dondurmayi devre disi birak -

Seri Adres (11.023), Seri Mod (11.024), Seri Veri lletisim Hizi (11.025),

Minimum lletisim lletim Gecikmesi (11.026) veya Sessiz Dénem (11.027)
degistirildiginde, degisikliklerin seri iletisim sisteminde ani bir etkisi
yoktur. Yeni de@erler sonraki gli¢ agma isleminden sonra veya Seri
lletisimi Sifirla (11.020) bire ayarlanirsa kullanilir. Seri lletisimi Sifirla
(11.020) iletisim sistemi glincellendikten sonra otomatik olarak sifira
ayarlanir.

Motor Termal Zaman Sabiti

RW Num | | | | | us |
oL
RFC-A | ¢ 1,0 - 3000,0 sn. = 89,0 sn.
RFC-S

Pr 00.053 motorun motor termal zaman sabitidir ve motora termal
koruma uygulanirken motorun termal modelinde (motor nominal akimi
Pr 00.046 ve toplam motor akimi Pr 00.012 ile birlikte) kullanilir.

Bu parametre 0’a ayarlandiginda motor termal korumasi devre disi
birakilr.

Ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 8.2 Motor termal korumasi, sayfa 140.

6.3.10 Sensorsuz RFC-S kontrolii igin ek
parametreler

[DOEER( KL S RFC Diigiik Hiz Modu
RW Txt | | | |

Tripte parametre dondurmayi devre disi birak | Us |
Bu bit 0 ise asagida belirtilen parametreler trip temizlenene kadar tripte oL
dondurulur. Bu bir 1 ise bu 6zellik devre disidir. [ =
RFC-A
Acik gevrim modu RFC-A ve RFC-S modlari RFC-S | Enjeksiyon (0), =| Belirgin olmayan (1)
Secilen Referans (01.007) Secilen Referans (01.001) Belirgin olmayan (1)

On Atlama Filtre Referansi
(01.002)

On Atlama Filtre Referansi
(01.002)

On Rampa Referansi (01.003) On Rampa Referansi (01.003)

Son Rampa Referansi (02.001) Son Rampa Referansi (02.001)

Frekans Izleme Talebi (03.001) Son Hiz Referansi (03.001)

Hiz Geribeslemesi (03.002)

Hiz Hatasi (03.003)

Hiz Kontrolérii Cikisi (03.004)

Akim Biiyiikliigi (04.001) Akim Bliyiikliga (04.001)

Moment Ureten Akim (04.002) Moment Ureten Akim (04.002)

Manyetiklestiren Akim (04.017) Manyetiklestiren Akim (04.017)

Cikis Frekansi (05.001) Cikig Frekansi (05.001)
Cikig Gerilimi (05.002) Cikig Gerilimi (05.002)
Cikig Giicii (05.003) Cikig Gticii (05.003)

D.c. Bara Gerilimi (05.005) D.c. Bara Gerilimi (05.005)

Analog Girig 1 (07.001)* Analog Girig 1 (07.001)*

Analog Girig 2 (07.002)* Analog Girig 2 (07.002)*

Sensorsiiz modu kullaniliyorsa ve etkinse (6rnedin Sensérsiiz Modu
Etkin (03.078) = 1) ve motor hizi Nominal Hiz (00.045) / 10 degerinin
altindaysa motoru kontrol etmek igin 6zel bir disuk hiz algoritmasi
kullaniimalidir. RFC Diisiik Hiz Modu (00.054) kullanilacak algoritmayi
segcmek igin kullanilir.

0: Enjeksiyon

Motor aki eksenini tespit etmek icin motorun igine bir yliksek frekansli
sinyal sokusturulur. Bu, kararli kalacak siirtici igin hiz kontroléri bant
genisliginin 10 Hz veya daha dusk bir degerle sinirlanmasi ve akim
sinirinin sinirlanmasi durumu haricinde konum geribeslemesiyle
calismayla benzer sekilde kullanilabilir (bkz. Diigiik Hiz Sensérsiiz Modu
Akimi (00.055)).
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIETNCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
1: Belirgin olmayan - m—
Yikstzken Lg/Ld orani < 1,1 ise sokusturma modu kullaniimaz ve onun el -l tans Olgiimi lgin Iq Test Akimi
yerine bu mod kullaniimalidir. Bu mod sokusturma moduyla ayni RW Num | | | | | us |
seviyede kontrol saglamaz ve asagidaki kisitlamalara sahiptir: oL
*  Hiz kontroli mumkindur, ancak moment kontroli mimkun degildir. 8 =
. - RFC-A
+ Doénme baslatilabilir ve motor dururken gahistiriimalidir.
*  Nominal Hiz (00.045) / 10 degerinin altinda nominal momentin RFC-S | 0 - %200 = %100

yaklasik %60 ila 70’'inden daha fazlasini tretmek mimkin
olmayacaktir.

*  Motor galistirilirken iki ydnde de biraz motor mili hareketi gérulebilir.

+  Otomatik ayar (00.040) = 4’ken otomatik ayar kullanarak motor
eylemsizligini 6lgmek miumkun degildir.

*  Nominal Hiz (00.045) / 10 degerinin altindaki bolgede ¢alisirken
normalde rampa orani 5 s/1000 dev./dk.’dan daha yavas
olmamalidir.

*  Bu modun amaci motoru Nominal Hiz (00.045) / 10 degerinin altinda
uzun sureler boyunca kontrol etmek degil, motorun galistirilarak
durur durumdan dustk hiz bolgesinin disina kadar galistirimasini
saglamaktir.

*  Bu mod motorlar geri cevirmeyi saglamak icin tasarlanmamistir.
Yonin geri gevrilmesi gerekmiyorsa motor durdurulmali ve motor
yeniden diger yonde calistiriimadan 6nce her turll salinim
kaybolmalidir.

Diisiik Hiz Sensérsliz Modu Akimi (00.055) galistirmaya yardimci olmak

icin motorun d eksenine uygulanan akimi tanimlar. Varsayilan deger

nominal momentin %60’ina kadar olan bir ylike sahip gogu motor igin
uygundur. Ancak, bazi uygulamalarda bu seviyenin ayarlanmasi
gerekebilir.

(VOLLRO LN Yl Diisiik Hiz Sensorsiiz Modu Akim Siniri
RW Num | | RA | | | us |

Motor endlktansini ve faz ofsetini Nominal Akim’in (00.046)

yuzdesi olarak dlgerken otomatik ayar sirasinda Iq i¢in kullanilan
maksimum test akimi seviyesi. Bu de@er ayrica, farkli Iq seviyelerinde
motor endiiktansini ve referans gergeve faz ofsetini tanimlamak igin
sensdrsuz kontrol algoritmasi tarafindan da kullanilir. Tanimlanan Iq Test
Akimindaki Lq (00.059) ve Iq Test Akimindaki Faz Ofseti (00.058)
degerleri test akimi seviyesine karsilik gelen degerler olmalidir.

Cogu motor icin, Iq Test Akimindaki Faz Ofseti (00.058) sifir ve
performans Uzerinde gok az etkiye sahip olacaktir, ancak, Lq Iq ile
dikkate deger 6lglide degisebilir ve iyi performans igin dogru sekilde
ayarlanmalidir. Tanimlanan Iq Test Akimindaki Lq (00.059) veya
Endiiktans Olgiimii Igin Iq Test Akimi (00.057) sifirsa Lq tahmini Iq
seviyesinden etkilenmez ve Iq Test Akimindaki Faz Ofseti (00.058)
veya Endiiktans Olgiimii Igin Iq Test Akimi (00.057) sifirsa faz ofseti Iq
seviyesinden etkilenmez.

(VOB R(EX a4 g Test Akimindaki Faz Ofseti

RW Num | | RA | | | us |
oL
¢ =
RFC-A
RFC-S @ +90,0° = 0,0°

oL
¢ =
RFC-A
RFC-S | {¢ 0,0 - %1000,0 = %20,0

Sokusturma modu

Sinyal sokusturma ile dlstk hizda sensérsuz galisma icin (RFC Diigiik
Hiz Modu (05.064) = 0) Lg/Ld = 1,1 oranina sahip olmak gerekir.

Bir motor yuksuz bir durumdan daha buytik bir degere sahip olsa bile bu
oran normalde g ekseni akimi sifirdan itibaren artirildikga azalir.

Disiik Hiz Sensérsiiz Modu Akim Siniri (05.071) endiktans oraninin
1,1’e distigu noktadan daha disUk bir seviyeye ayarlanmalidir.

Bu parametrenin degeri sinyal sokusturma etkinken ve motorun kontrol
kaybini 6nlerken siricu akim sinirlarini tanimlamak igin kullanihr.

Belirgin olmayan mod

Belirgin olmayan motorlar igin diislik hizda sensdrsuz ¢alismada

(RFC Dugiik Hiz Modu (05.064) = 1) galistirmaya yardimci olmak igin d
eksenine uygulanan akimi tanimlar. Calistirma sirasinda %60’a kadar
moment gerektiren gogu motor ve uygulama icin varsayilan deger
uygundur. Ancak, motorun ¢alismasini saglamak igin akim seviyesinin
yukseltilmesi gerekebilir.

00.056 {05.072} NITCHAX:
RW Num | | RA | |

| US |
oL
i N
RFC-S |{}| 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH

Motorda akim yokken motor q ekseni endiktansi.

Bu parametre, minimum endulktans noktasinin ofsetini motorda akim
bulunmayan nokta ile Endiiktans Olgiimii Igin Iq Test Akimr'na (00.057)
esdeger bir Iq seviyesine sahip nokta arasinda elektriksel bir agi olarak
tanimlar. Deg@er varsayilan sifir degerinde birakildiginda, Ig’'da
degisikliklerle faz ofseti igcin kompanzasyon uygulanmaz. Iq Test
Akiminda Faz Ofseti (00.058) sokusturma modundan yararlanilarak
dislk hiz RFC sensorsiz kontroli igin kullanilir. Pozitif bir deger, pozitif
bir degerle minimum enduktans noktasini ilerletir. Bkz. RFC Diiglik Hiz
Modu (00.054). Cogu motor icin bir sifir degeri uygundur.

(DRI V£ I Tanimlanan Iq Test Akiminda Lg
RW Num | | RA | | | us |

oL
¢ =
RFC-A
RFC-S | {¢ 0,000 - 500,000 mH = 0,000 mH

d ekseninde akim yokken motor q ekseni endiiktansi ve motorun q
ekseninde Endiiktans Olgiimii Igin Iq Test Akimi (00.057) ile tanimlanan
akim. Bu parametre varsayilan sifir degerinde birakilirsa Iq’'da
degisikliklerle Lq dederinde kompanzasyon uygulanmaz.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIEINCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
(GG ROLE Y3l Endiiktans Olgiimii igin Id Test Akimi Yangin modu referansi
RW Num | | | | | US| RW | Uni | | | | | US |
oL oL 0,0 Hz
¢ = — 8 +SPEED_FREQ_MAX =
RFC-A EF Hz/dev./dk. 0,0 dev./dk.
RFC-S |{} -100 - %0 = - %50
Motor endiiktansini Nominal Akim’in (00.046) ylzdesi olarak dlgerken Yangin modu etkinlestirme
otomatik ayar sirasinda Id igin kullanilan minimum test akimi seviyesi. RO | Bit | | | NC | US |
Béylece bu, Endiiktans Olgiimii Igin Iq test Akimi (00.057) ile benzer bir OFF (KAPALI) (0) veya N
yolla Id degistikge kontrol algoritmalarinda kullanilan Lq degerini tahmin 8 On (Acik) (1)

etmek igin kullanilir. Tanimlanan Id Test Akimindaki Lqg (00.061)
veya Endiiktans Olgiimdi Igin Id Test Akimi (00.060) sifir olarak
ayarlandiysa Id ile Lg’daki degisiklikler icin kompanzasyon uygulanmaz.

(DI R(GKZ 3 |d Test Akimindaki Lg

RW | Num ] ] US|
oL
$ =3
RFC-A
RFC-S |{} 0,000 - 500,000 mH = 0,000 mH

q ekseninde akim yokken motor q ekseni endlktansi ve motorun d
ekseninde Endiiktans Olgiimdi Igin Id Test Akimi (00.060) ile tanimlanan
akim. Bu parametre varsayilan sifir degerinde birakilirsa Id’'de
degisikliklerle Lq degerinde kompanzasyon uygulanmaz.

6.3.11  Yangin modu

Yangin Modu - Onemli Uyari
Yangin Modu etkinken motor asiri yiiki ve termal korumanin
yani sira bazi surlici koruma fonksiyonlari devre digidir.
Yangin Modu yalnizca, korumayi devre digl birakmanin
riskinin suriictiniin trip vermesi riskinden az oldugu acil
durumlarda (6zellikle bir binanin tahliyesini saglamak igin
duman tahliyesi isleminde) kullanim igin sunulmustur.
Yangin Modunun kullaniimasinin kendisi motorun veya
surucunin asir yiklenmesinden kaynaklanan yangin riskine
neden olur, bu nedenle yalnizca risk dengesi dikkatlice
degerlendirildikten sonra kullaniimalidir.

Yangin Modunun yanliglikla devreye alinmasini veya
devreden gikariimasini énlemek igin dikkatli olunmalidir.
Yangin Modu “Yangin modu etkin” ifadesini iceren bir yanip
sonen ekran metin uyarisiyla gosterilir.

Pr 1.053 veya Pr 1.054 parametresinin yanhslikla farkli
girislere veya degiskenlere yeniden tahsis edilmediginden
emin olmak igin dikkatli olunmalidir. Varsayilan olarak

Pr 1.054’Un dijital giris 4’'ten kontrol edildigine ve Pr 8.024'(
degistirmenin bu dijital girisi bagka bir parametreye yeniden
tahsis edebilecegine dikkat edilmelidir. Bu parametreler
yanliglikla veya yetkisiz olarak yapilan degisiklik riskini en
aza indirmek icin erisim seviyesi 2'dedir. Riski daha da
azaltmak icin Kullanici Guvenliginin uygulanmasi énerilir
(bkz. kisim 5.9 Parametre erisim seviyesi ve giivenlik,
sayfa 93). Bu parametreler seri iletisim aracihgiyla da
degistirilebilir, bu nedenle bu fonksiyon kullanilirsa yeterli
Onlemler alinmalidir.

Acil durum havalandirma veya yangin modu yangin sirasinda bir
yapidaki havanin temizlenmesini saglar. Pr 1.053 sifir diginda bir degere
ayarlandiysa ve Pr 1.054 bire ayarlandiginda etkinse devrededir.
Etkinken, 6n rampa referansi (Pr 1.003) Pr 1.053 degerine ayarlanir ve
normal surtict kontrolleri asagidaki gibi gegersiz kilinir:

1. Suriucu etkinlestirme yalnizca Etkinlestirme girisiyle (Pr 6.015)
kontrol edilir. Kontrol kelimesi (Pr 6.043) sirtclyu devre digi
birakmak igin kullanilamaz.

2. Dahili galigtirma komutu aktif olacak sekilde zorlanir. Normal surtict
siralama bitleri (Pr 6.030 ila Pr 6.034) ve kontrol kelimesi etkisizdir.

3. Sinir anahtari fonksiyonlari (Pr 6.035 ve Pr 6.036) etkisizdir ve
motoru durdurmaz.

Sert hiz referansi sifir olacak sekilde zorlanir. Yangin modunun
etkinlestiriime olasiligi bulundugunda, bu hizin aniden degismesine
neden olacagindan sert hiz referansi kullaniimamalidir.

5. Elle/kapali/otomatik fonksiyonu devre disidir. Yangin modu etkinken
bu sistem elle durumundaysa kapali durumuna gegmeye zorlanir,
bu nedenle elle durumu yangin modu devre digiyken etkin degildir.

6. Tus takimi modu devre digidir.

7. Tum mandallama modu durumlari sifirlanir.

Pr 1.054 sonrasinda sifira ayarlandiginda, siriicii normal galismaya geri

doner.

Pr 1.054 yalnizca dijital bir giristen degistirilebilir ve varsayilan
konfigtrasyon bunu dijital giris 4’e tahsis eder.

Pr 1.053’U sifira ayarlamak yangin modu fonksiyonunu
engellediginden ve Pr 8.024'U (Dijital Giris 4 kaynagi)
degistirmek dijital giris 4 kaynaginin Pr 1.054 diginda bir
- parametreye tahsis edilmesine neden olabileceginden
dikkatli olunmalidir.

Yangin modu etkinse sirlicu bir trip durumundayken trip sifirlanir.

Yangin modu etkinken yalnizca asagidaki tabloda belirtilen tripler
baslatilabilir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu s [EICIECETE calistirma P 4 Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
™ Pr 14.001 dlgceklendirme (Pr 14.015) uygulanmadan énce PID 1'den

P Dize Trip nedeni gonderilir (Pr 14.013 ve Pr 14.014 ile sinirlanir). Asagidaki algoritmadan
numarasi s
— turetilir:
2 OV DC bara agin gerilimi Cikis = Hata x [Kp + Kifsn. + Kdsn./(0,064 sn. + 1)]
3 OlLAC AC anlik asiri akimi N
7} oIb Eroni P ARk K Bu formiilde:
o ren'eme direnci anfik asin akimi Hata = Referans (Pr 14.003, Pr 14.025) - Geribesleme (Pr 14.004)
5 PS Suriicu gli¢ besleme arizasi Kp = orantili kazang (Pr 14.010)
8 PS.10V 10 V kullanici gli¢ beslemesi asiri yiku Ki = integral kazang (Pr 14.011)
9 PS.24V 24 V dahili glic beslemesi asiri yiki Kd = diferansiyel kazang (Pr 14.012)
21 O htt Termal modele dayali, glic moduli agiri Bu nedenle %100’k hatayla ve Kp = 1,000’ken, orantili siire tarafindan
ht Isinmasi retilen gikis %100°dur. %100’lik hatayla ve Ki = 1,000’ken integral slre
31 EEF EEProm arizas taraflnsdaq Urstilf/nf(;)llg@ her s;niyede tc)i.og“r;]rusalloIara}l((d"/oj ?%g(rﬁ?mda
36 SAVE.Er Kullanici parametresi kaydetme hatasi a.rtar. a.mye "e o or.amn a arotan ir hatayla ve M en
_ _ diferansiyel siireyle uretilen ¢ikis %100 olacaktir. Guriltlyu azaltmak
37 psAVE Er | GUS kapatma kaydetme parametresi igin diferansiyel siireye 64 msn.’lik zaman sabitine sahip bir filtre
’ hatasi uvaul
ygulanir.
103 Olbr.P Gug¢ moduli frenleme IGBT agsiri akimi -
. OACH Moddl ¢ikis akimlarindan, gic moddld PID ana referans kaynak parametresi
' asir akimi algilandi RW | Uni | | | | PT | US |
105 Oht2.P Gu¢ modull sogutucusu asiri Isinmasi 3 Pr 0.000 ila Pr 50.099 =N Pr 0.000
106 OU.P Gl¢ moduli DC bara asiri gerilimi
107 Ph.P Gu¢ moduli faz kaybi algilama TER ” - -
108 PS.P Gl¢ modulu giic besleme arizasi referans kaynak parametresi
Gerilim izlemesi (izerinden, glic modilii PID 2 referans kaynak parametresi
109 Oldc.P
asin akimi algilandi | | | | PT | us |
110 Unid.P Gul¢ moddilu tanimlanamayan hata 4 Pr 0.000 ila Pr 50.099 = Pr 0.000
200 SL1.HF Yuva 1 C6zim Modili arizasi
205 SL2.HF Yuva 2 Gozim Modill arizasi PID referansi dijital referans (Pr 14.025) ile kaynak parametreyle
210 SL3.HF | Yuva 3 Cézim Moduli arizas tsnljm'a”alf(‘ k‘;”‘:mlda”, ta"”a” de@e”? (Pr 1:-0"?) tOpl,frTilgm o
- - eferans kontrol algoritmasina uygulanmadan dnce, Pr 14. ir
217 -232 | HF17 ila HF32 | Donanim arizalar disinda bir degere ayarlanarak dlgeklendirilebilir veya Pr 14.005 = 1
olarak ayarlanarak cevrilebilir.
Bazi suriict termal koruma tripleri devre disi birakildigindan - -
yangin modunda galisirken siriictiniin veya motorun zarar PID 1 geribesleme kaynak parametresi
g6rmesi mimkunddr. PID 2 geribesleme kaynak parametresi
L | [ PT]US |
6.3.12 Gelismis islem PID’si ¢ Pr 0.000 ila Pr 50.099 = Pr 0.000
Gelismis islem PID’si iki PID kontrolérinden olusur. PID 1 asagidaki gibi

calisacak sekilde yapilandirilabilir (ayrintilar igin bkz. Pr 14.059).

« Tek ayar noktasi ve tek geribesleme
» Tek ayar noktasi ve gift geribesleme
+  Cift ayar noktas! ve ¢ift geribesleme
PID 2 her zaman tek ayar noktasi, tek geribesleme kontrol6ru olarak

calisir.

Bir geribesleme sinyali karekok doniisimi (6r. hava akisi) gerekli
oldugunda, PID 1 geribeslemesine (bkz. Pr 14.058, Pr 14.060,

Pr 14.061 ve Pr 14.062) karekok Olgeklendirmesi uygulanabilir.
Ayrica PID 1, PID kullanildiginda uyku moduna sik gegisleri azaltmak
icin bir uyku 6ncesi gliglendirme seviyesi 6zelligi (bkz. Pr 14.028 ve

Pr 14.029) icerir.

PID sistemi, ¢ikis hedef parametreleri gecerli bir hedef parametresine
ayarlandiginda bile her zaman etkindir. Bu PID kontrol6rlerinin bir bina
otomasyon agi araciligiyla siriciden bagimsiz olarak kullaniimasini
sadlar.

PID 1 gikigi

PID 2 gikisi

| NC | PT | |

+100,00 =

Geribesleme dijital referans (Pr 14.026) ile kaynak parametreyle
tanimlanan konumdan alinan degerin (Pr 14.004) toplamidir.
Referans kontrol algoritmasina uygulanmadan 6nce, Pr 14.024 bir
disinda bir degere ayarlanarak 6lgeklendirilebilir veya Pr 14.006 = 1
olarak ayarlanarak cevrilebilir.

PID 1 referans doniistiirme

PID 2 referans doniistiirme

| | | | US |
OFF (KAPALI) (0) veya

£ On (Acik) (1) = OFF (KAPALI) (0)
PID 1 geribesleme doniistiirme
PID 2 geribesleme doniistiirme

| | | | US |

¢ KAPALLI (0) veya Acik (1) = KAPALLI (0)

PID 1 referans devir orani siniri
PID 2 referans devir orani siniri

| | | | US |

¢ 0,0 - 3200,0 sn. = 0,0

Pr 14.007, referans girigin giriste 0 ila %100 adimlik bir degisikligin
arindan %0’dan %100’e ylikselmesi igin gegen slreyi tanimlar.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken [EIEINCIETE calistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
14.008 PID 1 etkinlestirme PID 1 cikis hedef parametresi
RW | Bit | | | | | US | PID 2 gikis hedef parametresi
g | OFF (KAX‘;I'()) (8))"eya on 1o OFF (KAPALI) (0) | DE | | | PT]US |
¢ Pr 0.000 ila Pr 50.099 = Pr 0.000
PID 1, Pr 14.008 = 1’ken ve Pr 14.009 ve Pr 14.027 tarafindan
tanimlanan iki parametre kaynagi da bir degerine sahipken etkindir. - -
(Pr 14.009 veya Pr 14.027 kaynak degeri parametre 0,0’a ayarlandiysa PID 1 integrator tutma
bir olarak gérindr.) Varsayilan olarak, Pr 14.009 10.001’e ayarlidir PID 2 integrator tutma
(strtict tamam), bu nedenle sirlcu trip verirse PID kontrol6rl devre disi NG TS
birakilir. PID kontrolori devre disiyken, ¢ikis sifirdir ve tim dahili durum | | | | |
degiskenleri (6r. integratér akiimulatéri vb.) sifir degerinde tutulur. ¢ OFF (KAPALI) (0) veya = OFF (KAPALI) (0)
On (Acik) (1)

PID 1 opsiyonel olarak etkinlestirilen kaynak

14.009 .
parametresi 1

Bu parametre KAPALI (0) olarak ayarlandiinda integratdr normal
sekilde galisir. Bu parametre Acik (1) olarak ayarlandiginda integrator

Pr 14.018 sifirsa, ust sinir (Pr 14.013) PID kontrol6rl igin maksimum
pozitif ¢ikisl, alt sinir ise minimum pozitif veya maksimum negatif gikisi

RW | Uni | | | | PT | us | degerinin tutulmasina neden olur. Bu parametreyi ayarlamak PID
8 Pr 0.000 ila Pr 50.099 o Pr 0.000 kontrolérl devre disiysa integratorun sifilanmasini engellemez.
PID 1 simetrik sinir etkinlestirme
PID 1 orantili kazanci PID 2 simetrik sinir etkinlestirme
PID 2 orantili kazanci | | | | us |
| | | | | US | g | OFF g?&*';k)) ((3))"63'3 > OFF (KAPALI) (0)
g 0,000 - 4,000 = 1,000 i
PID 1 ana referansi
PID 1 integral kazanci
- PID 2 ana referansi
PID 2 integral kazanci | | | NG | = | IS |
us
| | | | | | ¢ +%100,00 =
¢ 0,000 - 4,000 = 1,000
PID 1 referansi
PID 1 diferansiyel kazanci BID 2 roforans
1
PID 2 diferansiyel kazanci | | | NG | = | S |
us
- ——— R TR—
¢ 0,000 - 4,000 = 1,000
- PID 1 geribeslemesi
PID 1 cikig ust sinir PID 2 geribesiemesi
PID 2 gikig uist sinir | | | @ | T | TS |
us
| | | | | | ¢ +%100,00 =
¢ 0,00 - %100,00 = 100,00
PID 1 hatasi
PID 1 cikis alt siniri I 2 hotas
1
PID 2 gikig alt sinin | | | @ | =T | TS |
us
| | | | | | ¢ +%100,00 =
¢ +%100,00 = -100,00

PID 1 referans 6lgeklendirme

PID 2 referans 6lgeklendirme

tanimlar. Simetrik sinirlar segildiyse (6r. Pr 14.018 = c1), ust sinir PID
cikisi igin maksimum pozitif veya negatif buyiklGgi tanimlar. Sinirlardan | | | | | Us |
herhangi biri etkinse integratér aklimalatéri tutulur. 3 0,000 - 4,000 = 1,000
PID 1 gikig olgeklendirme
PID 2 orkis blgeklendirme PID 1 geribesleme olgeklendirme
| | | | | WS | PID 2 geribesleme 6lgeklendirme
RW | Uni us
¢ 0,000 - 4,000 = 1,000 | | | | | |
¢ 0,000 - 4,000 = 1,000
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu [EIETNCIETE calistirma

Teknik
bilgiler

UL listesi
bilgileri

Ariza
teshis

ileri
parametreler

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik

Optimizasyon PLC

PID 1 dijital referansi

PID 2 dijital referansi

L [Nl [
¢ +%100,00 = 0,00
PID 1 dijital geribeslemesi
PID 2 dijital geribeslemesi
L [Nl [
£ +%100,00 = 0,00

Pr 14.058, karekok fonksiyonu uygulandiktan sonra PID kontroléru 1 ve
PID kontroléri 2'den alinan birlesik geribesleme sinyaline 6lgeklendirme
uygulamayi saglar.

PID 1 Karekok etkinlestirme

PID 2 Karekok etkinlestirme

Bit | | | L

OFF (KAPALI) (0) veya
On (Agik) (1)

Birlesik PID karekok etkinlestirme
RW | Uni | | | | | | us |

RwW

| US|

OFF (KAPALLI) (0)

PID 1 opsiyonel olarak etkinlestirilen kaynak
parametresi 2

RW | Uni | | | | PT | US |

¢ 0,00 - 50,99 = 0,00

14.028

PID 1 uyku oncesi yiikseltme seviyesi

RW | Uni | | | | | us |
ks 0,00 - %100,00 = 0,00
Maksimum ylikseltme suresi
RW | Uni | | | | | us |
¢ 0,0 - 250,0 sn. = 0,0

PID 1 uyku 6ncesi yiikseltme seviyesi etkin

OFF (KAPAL) (0) veya
on (Ack) (1) OFF (KAPALI) (0)

Geribesleme yollarindaki karekdk fonksiyonlari Pr 14.060, Pr 14.061 ve
Pr 14.062 ile etkinlestirilir veya devre disi birakilir.

Karekok islevi etkinken, geribeslemeye asagidaki algoritma uygulanir.

Karekék fonksiyonu gikisi = isaret (Geribesleme) x %100,00 x
v(|Geribesleme| / %100,00)

Burada Isaret (Geribesleme) geribesleme pozitifse 1, negatifse -1'dir.

PID modu segicisi
RW | Uni | | | | |

| US |

| 0-7 | 0

Tek ayar noktasi, tek geribesleme (Pr 14.059 = 0 veya 1)

iki PID kontrolérii bagimsiz calisir. PID2 geribeslemesi her zaman PID2
geribesleme girisinden alinir. PID1 geribeslemesi ise agagidaki tabloda
gOsterildigi gibi iki sensdrden birini secebilir.

RO Bit | | NC | PT | |

% OFF (KAPALI) (0) veya

On (Agik) (1) =

PID motor ¢ikisini Men 1 ile kontrol etmek igin kullanirsa ve uyku modu
etkinse, surici, ¢ikis uyku/uyanma esiginin altina distiginde otomatik
olarak motoru durdurur. Béylece geribesleme, ¢ikisin dismesine ve
bdylece geribeslemenin yeniden yukselmesine neden olacak sekilde
dusebilir. Pr 14.028 ve Pr 14.029'un sifir disinda de@erlere ayarlanmasi

Parametre 14.059
0 PID1 geribeslemesi

Son PID1 geribeslemesi

1 PID2 geribeslemesi

Tek ayar noktasi, ¢ift geribesleme (Pr 14.059 = 2 ila 5)

PID1 geribeslemesi asagdidaki tabloda gosterildigi gibi yapilandirilabilen
iki sensoérden alinir.

Pr 14.028'deki degerin surucli uyku moduna gegmeye galistiginda Parametre 14.059 Son PID1 geribeslemesi
Pr 14.;29’d: belir(ljenen s[]r.e bok);l{nca PID| refsra;r:‘sbn:saoekulinn:esine yol > PID1 geribesiemesi + PID2 gerbeslemesi
a.gar. .u‘uy U moduna gfegs S.I. |.gv|.n|‘ az"a tlr'. ris yukseltme PID1 geribeslemesi ve PID2 geribeslemesinin en
sisteminin ne zaman etkinlestirildigini gosterir. 3 . .
disuk degeri
14.038 PID 2 etkinlegtirme 4 P.I.D1 geribfeslgmesi ve PID2 geribeslemesinin en
= - 5 yuksek degeri
o | | | | | S | 5 (PID1 geribeslemesi + PID2 geribeslemesi) / 2
¢ 0-2 = 0 -
Cift ayar noktasi, gift geribesleme (Pr 14.059 =6 ila 7)
Parametre PID modu 6 veya 7 secildiginde, kontrolor ¢ift bdlge modunda caligir.
degeri PID etkinlestirme durumu Bu modda, her PID kontrolriinden alinan referans ve geribesleme
9 . - miktarlari iki kontrol6riin hatalarini hesaplamak igin kullanilir. Ardindan
0 PID 2 devre digidir; ¢ikis sifirdir ve integrator sifirlanir bu iki hata kontrol edilir ve biiyiik veya kiigiik hata mutlak degerine sahip
1 PID 2 etkin bdlge (segilen moda bagli), PID1 kontrol6riine giden hata sinyali olarak
2 PID 2 etkin durumu PID 1 etkin durumunu izler kullanilir.
(LY LI PID 1 geribesleme gikis 6lgeklendirme Parametre 14.059 PID1 Hata
RW | Uni | | | | | | us | 6 |PID1 Hatasi| veya |PID2 Hatasi|'nin
| 0,000 - 4,000 | 0,000 en distk degeri
7 |PID1 Hatasi| veya |[PID2 Hatasi|'nin

en yuksek degeri
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Glvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu [EIEINCIETE calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

ileri
parametreler

Teknik
bilgiler

Ariza | UL listesi
teshis | bilgileri

6.3.13 Analog referans profili
Analog giris 2 referans olarak kullanildiysa asagidaki referans profili
yapilandirilabilir.

Maksimum
frekans
(Pr 1.006)

Frekans

Minimum
frekans
(Pr1.007)

Minimum referans  Maksimum referans Analog referans
(Pr7.041) (Pr7.044)

Ornegin:

* Analog referans < %25 oldugunda ¢ikis frekansi = 20 Hz,

* Analog referans > %75 oldugunda ¢ikis frekansi = 60 Hz,

* Analog referans %25 ve 75 arasindayken cikis frekansi = 20 ve
60 Hz arasinda dogrusal ise parametreler asagidaki gibi
ayarlanmalidir:

+ Pr1.006 =60

+ Pr1.007 =20

« Pr7.041=25

+ Pr7.044=75

NOT
Pr 7.041 Pr 7.044’ten buylk veya buna esitse analog giris 2 (Pr 7.002)
%0 olacak sekilde zorlanir, bdylece gikis frekansi her zaman

Pr 1.007’deki degere esit olur.

NOT
Pr 7.041 negatif, Pr 7.044 pozitifse minimum referans sifir olacak sekilde
zorlanir, béylece profil asagida gosterildigi gibi olur.

Maksimum
frekans
(Pr 1.006)

Frekans

Minimum
frekans
(Pr1.007)

Minimum referans Analog referans Maksimum referans
(Pr7.041) (Pr7.044)

NOT

Pr 7.041 ve Pr 7.044 8 bitlik parametrelerdir, bdylece bunlar yalnizca %1
¢6zunurlige sahip olur.
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Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Givenlik Uriin Temel

Bilgileri bilgileri

7 Motoru calistirma

Bu bolim yeni kullaniciya, bir motoru, olasi her ¢galisma modunda ilk kez
galistirmak igin gerekli tim adimlari gosterir.

Baslarken

Sdrliclinin en iyi performansta galismasina yonelik ayarlar hakkinda
daha fazla bilgi almak i¢gin, bkz. Bélim 8 Optimizasyon, sayfa 132.

Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini
parametreler EEIE{HE] P Y Kullanma PLC

Teknik | Ariza
bilgiler | teshis

UL listesi
bilgileri

Tumlesik ileri
parametreler

Motorun aniden ¢aligmaya baslamasindan dogabilecek
herhangi bir hasar veya guvenlik tehlikesi olusmamasina
dikkat edin.

>

UYARI

711 Temel gereklilikler

Bu bdlum, strlicinin istenen modda galismasi icin gereken temel
baglantilar gosterir. Her isletim moduna ait asgari gerekli parametre
ayarlari icin, lGtfen ilgili kisma bakin: kisim 7.3 Hizli devreye alma /
calistirma, sayfa 124.

Tablo 71 Her kontrol modu igin gereken asgari kontrol

baglantisi kosullan

Suricu kontrol yontemi Gereklilikler

Motor parametrelerinin degerleri, motorun korunmasini
etkiler.

Sdrlcudeki varsayilan degerlere glvenilmemelidir.

Pr 00.046 ya Motor Nominal Akimi de@erinin dogru olarak

DiKKA . . .
girilmesi sarttir. Bu, motorun termal korumasini etkiler.

Sirucu etkin
Hiz referansi
ileri galistir

Otomatik Modu

Elle modu Siruci etkin
Seri iletisim Sarict etkin

s Seri iletisim baglantisi
Tablo 7-2 Her calisma modu igin en az gereklilikler

Suruci tus takimi kullanilarak baslatiimigsa, tug takimi
referansi tarafindan tanimlanan hiza kadar galigir

(Pr 01.017). Bu uygulamaya bagh olarak uygun olmayabilir.
Kullanici Pr 01.017’e bakarak tus takimi referansinin 0
olarak ayarlandigindan emin olmahdir.

Calisma modu Gereklilikler

Acik gevrim modu Asenkron motor

Sensérsuz RFC - A
(konum geribeslemesiz)

Hiz geri beslemeli olmayan asenkron
motor

Hedeflenen maksimum hiz makinenin glvenligini etkiliyorsa,
bagimsiz bir ek agiri hiz korumasi kullaniimahdir.
UYARI

> > >

Sensorsiiz RFC - S
(konum geribeslemesiz)

Hiz ve konum geribeslemesiz sabit
miknatish motor

71 Hizh baglatma baglantilar

Yangin Modu - Onemli Uyari

Yangin Modu etkinken motor agiri yuki ve termal korumanin
yani sira bazi siirlici koruma fonksiyonlari devre digidir.
Yangin Modu yalnizca, korumayi devre digi birakmanin
riskinin slriicinin trip vermesi riskinden az oldugu acil
durumlarda (6zellikle bir binanin tahliyesini saglamak igin
duman tahliyesi isleminde) kullanim igin sunulmustur.
Yangin Modunun kullaniimasinin kendisi motorun veya
surdcundn asir yuklenmesinden kaynaklanan yangin riskine
neden olur, bu nedenle yalnizca risk dengesi dikkatlice
degerlendirildikten sonra kullaniimalidir.

Yangin Modunun yanliglikla devreye alinmasini veya
devreden ¢ikariimasini 6nlemek igin dikkatli olunmalidir.
Yangin Modu “Yangin modu etkin” ifadesini igeren bir yanip
sonen ekran metin uyarisiyla gosterilir.

Pr 1.053 veya Pr 1.054 parametresinin yanhslikla farkh
girislere veya degiskenlere yeniden tahsis edilmediginden
emin olmak icin dikkatli olunmalidir. Varsayilan olarak

Pr 1.054'un dijital giris 4'ten kontrol edildigine ve Pr 8.024’G
degistirmenin bu dijital girisi bagka bir parametreye yeniden
tahsis edebilecegine dikkat edilmelidir. Bu parametreler
yanliglikla veya yetkisiz olarak yapilan degisiklik riskini en
aza indirmek icin erigim seviyesi 2’'dedir. Riski daha da
azaltmak igin Kullanici Givenliginin uygulanmasi 6nerilir
(bkz. kisim 5.9 Parametre erigsim seviyesi ve glivenlik,
sayfa 93). Bu parametreler seri iletisim araciligiyla da
degistirilebilir, bu nedenle bu fonksiyon kullanilirsa yeterli
onlemler alinmalidir.

>

7.2  isletim modunu degistirme

isletim modunu degistirme, motor parametreleri dahil olmak iizere, tim
parametreleri varsayilan degerlerine geri dondurur. Kullanici Glivenlik
Durumu (Pr 00.049) ve Kullanici Giivenlik Kodu (Pr 00.034) bu islemden
etkilenmez.

Prosediir
Asagidaki proseduri, sadece farkl bir igletim modu gerektiginde
kullanin:
1. Prmm.000’a, asagdidaki degerlerden birini, uygun sekilde girin:
1253 (Avrupa, 50 Hz AC besleme frekansi)
1254 (Avrupa, 60 Hz AC besleme frekansi)
2. Pr00.048 ayarini asagidaki sekilde degistirin:

Pr 00.048 ayari Calisma modu
00.048 1 Acik cevrim
1 Open-loop

2 RFC-A
3 RFC-S

ikinci stitundaki rakamlar, seri iletisim kullanildiginda gegerlidir.

3. Asagidakilerden birini yapin:

+ Kirmizi sifilama diigmesine basin

»  Sifirlama dijital girigine gegis yapin

* Pr10.038 parametresini 100 olarak ayarlayarak (Pr mm.000
parametresinin O olarak ayarlandigindan emin olun) seri iletisimler
boyunca bir suriict sifirlamasi gergeklestirin.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken parametreler EerIEI{LE] ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 71 Motorun herhangi bir modda g¢alismasi i¢in gereken asgari baglantilar (boy 3 ila4 arasi)
N K
Sl 2
Q) 3 24V
Harici 4-20 mA
—ge Ol4] ™™
: Q) 5 .
Haberl ] @ :
bag?a:t:igl?t:\SI ® g 6 E
7 :
s
35 SE
o ® 9
OliEMe
=
B % =] ] 21 (t)
fl= 22
ZII"E C :
= Q)23 - m
ILERI
i % ! O] 24 CALISTIR a
=D
= ® 25 t
| . S 26 [
=@ Sl27 Kk
® ®© ® 28
7 ~n res it | A [ = muy [ e
O 29 m
L1|L2|L3|U| VW (@]
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u
I
e
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0]
. d
! 1 Tus Takimi u
! ! Opsi | ,
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: : takilmalidir
a | S I 0 O
! ! [] [] [] Sigortalar
| Asenkron veya kalici |
: miknatish motor :
| |
- Sensoérsiiz Sensérsiz | |77 '
Acik gevrim
Gk e RFC-A RFC-S
= L1 L2 L3
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Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken parametreler EEIE{HE] ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 7-2 Motorun herhangi bir modda galismasi i¢in gereken asgari baglantilar (boy 5)
Sl
S 2
Q) 3 24V
® 4 Haric\i:r-iiio mA
—IQ[ 5 Z
o6 8
Haberl o @@ :
bag?al'let:iEEZSl ® U
S 8
Sl ¢
Q|21 O
|22 (t)
Q)23
ILERI m
® 24 GALISTIR a
Q|25 t
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® [
© = |27 Kk
u © m|@ © ® 28
Q|29 m
L1]L2|L3 GUVENLI MOMENT KAPAMA 0]
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e
m
(0]
d
Tus Takimi u
/ \ Opsiyonel parga,
elle modu igin
H H takilmahdir
| | [] [] [] Sear 77T
i Asenkron veya kalici i
! miknatisli motor i
= L1 L2 L3
: Sensorsiz Sensodrsiz
Acik gevrim
iR e RFC-A RFC-S
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken parametreler EerIEI{LE] ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 7-3 Motorun herhangi bir modda g¢alismasi i¢in gereken asgari baglantilar (boy 6)
Sl 1
B = SE
= Sl 3 24V
Haberl ici 4-
baglant nokiasi Ql4] ™™
— O] 5w~ | i
o] | 8
O O 7 ‘
NE
P> —
‘ O
ol T S 21 t
|22 o
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o'-¢ g\ e |
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S| 26 k
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|27
Ol28 m
Q)29 0
GUVENLI MOMENT KAPAMA
(strtcu etkin) E d
I u
I
e
! ! m
1 : /\
i : Tus Takimi O
i X Opsiyonel parga, d
! 1 elle modu igin
: X [] I:l [l takilmalidir u
: N e i i o
| |4/
| Asenkron veya kalici i ------
: miknatisli motor :
1 1
i = L1 L2 L3
' i
, Sensorsiz Sensoérsiiz
Acik cevrim
Glhe RFC-A RFC-S
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Baslarken calistirma Optimizasyon

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 7-4 Motorun herhangi bir modda galismasi i¢in gereken asgari baglantilar (boy 7 ve lizeri)
L3 L2 L1
L

|y
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Giris sebeke
sok bobini*
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: Sensorsiiz Sensorsiiz
Acik cevrim
Gk e RFC-A RFC-S
* Boy 9E ve 10 igin gereklidir.
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Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler EerIEI{LE] P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
7.3 Hizl devreye alma / galistirma
7.31 Acik cevrim
Eylem Ayrinti

Enerji verilmeden
oénce

Sunlari saglayin:

»  “Slrici etkin” isareti verilmemis olmasini (terminal 29)
*  “Calistir” sinyalinin verilmemis olmasini

*  Motorun baglanmis olmasini

Sirlcuye glc

Surdctye enerji verilirken Agik Gevrim modunun gérintilendiginden emin olun. Mod yanlissa,
bkz. kisim 5.6 Isletim modunu degistirme, sayfa 92.
Sunlari saglayin:

verme PN Y R,

»  Siriclnln “Yasakla” ifadesini gérintiltyor olmasini

Sdiricl hata veriyorsa, bkz. Bolim 13 Ariza teshis, sayfa 237.

Girin: e U T
Motor bilgi *  Pr00.047°de (Hz) motor nominal frekansi Mot X XXXXXXXXX
plakasinin *  Pr00.046’da (A) motor nominal akimi P55 LGP RO ke

ayrintilarini girin *  Pr00.045'te (dev./dk.) motor nominal hizi B ‘ bz ‘Sitns"zk,zvvo 3?53‘8208
+  Pr00.044'te (V) motor nominal gerilimi; A veya A baglantisi olup olmadigini kontrol edin - 400 CN:MsLm 4907
A 240 50‘ 1445‘2 20‘076 850 =
A 415 0 3
o v se e oo
Maksimum frekansi | Girin: R
ayarlayin * Pr00.002°de (Hz) maksimum frekans
t
Hizlanma / Girin: roone
yavaslama «  Pr00.003'te (sn. ila Pr 1.006) hizlanma orani | :
oranlarini ayarlayin |+ Pr 00.004'teki yavaglama orani | ;
—0,03 '(‘ 1‘ 0,04 t

Motor termistor
ayarl

Motor termistérii Pr 07.111’te segilebilir. Daha fazla bilgi igin Pr 07.011’e bakin.

Otomatik ayar

Siiricl, sabit veya donen otomatik ayarlama iglemi gerceklestirebilir. Otomatik ayar etkinlestiriimeden
o6nce motor, tamamen duruyor olmalidir. Motorun gti¢ faktoriiniin 6lgtilen degerinin siriici tarafindan
kullaniimasi igin, mimkin oldugunca dénerek otomatik ayar kullaniimalidir.

Donerek otomatik ayar igslemi motorun, verilen referans dikkate alinmadan, segilen ¢alisma
y6niinde, nominal hizin 2/3’0 oraninda hizlanmasina yol agacaktir. islem tamamlandiginda,
motor serbest durusa gegecektir. Surticl, gerekli referansta galigtirimadan 6nce,

etkinlestirme sinyali kaldiriimahdir.
UYARI
LR Sdrict, “calistir’ veya “surtict etkin” sinyali kaldirilarak herhangi bir anda durdurulabilir.

*  Motor yiik altinda ve ylUki motor milinden ayirmak mimkiin olmadigi zaman sabit otomatik
ayarlama iglemi uygulanabilir. Sabit bir otomatik ayar stator direnci ve motorun gegici endiiktansi ile
surticiden alinan 6li zaman kompanzasyonuyla ilgili degerleri 6lger. Bunlar, vektor kontrol
modlarinda iyi performans igin gereklidir. Sabit otomatik ayar, motorun gug¢ faktériinii 6lgmez,
bu nedenle motor bilgi plakasi tGizerindeki deger, Pr 00.043’a girilmelidir.

» Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiikten ayriimigsa kullaniimaldir. Dénen bir
otomatik ayarlama ilk olarak, motoru segilen ydonde 2/3 taban hizinda déndiirmeden 6nce, sabit bir
otomatik ayarlama gerceklestirir. Dénerek otomatik ayarlama, motorun glg faktoriini dlger.

Otomatik ayarlama islemi gergeklestirmek igin:

»  Sabit bir otomatik ayarlama islemi icin Pr 00.040 = 1 veya donerek otomatik ayarlama iglemi igin
Pr 00.040 = 2 seklinde ayar yapin

*  “Sirlci Etkin” sinyalini kapatin (terminal 29). Siirlict, “Hazir” simgesini gorintler.

*  Caligtir sinyalini kapatin (terminal 24). Suriici otomatik ayar islemi gerceklestirirken, ekranin Ust
satirinda “Otomatik Ayar” ifadesi yanip soner.

»  Sdrlcunun ekraninda “Hazir” veya “Yasakla” ifadesinin goriintilenmesini ve ardindan motorun
hareketsiz duruma gelmesini bekleyin.

Siiriicli hata veriyorsa, bkz. Bolim 13 Ariza teshis, sayfa 237.

*  “Sirici Devrede” ve “Calistir” sinyallerini strliciden kaldirin.

cos @

ol

Parametreleri
kaydetme

Pr mm.000’da “Parametreleri Kaydet'i secin (alternatif olarak Pr mm.000’a 1000 degerini girin)
ve kirmizi sifirlama diigmesine basin veya sifirlama dijital girisine gegin.

Calistirma

Sdrucl, artik galismaya hazirdir

o
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veriimeden 6nce

*  “Calstir” sinyalinin verilmemis olmasini
*  Motorun baglanmis olmasini

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler EEIE{HE] P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
7.3.2 Sensorsiz RFC - A
Konum geri beslemeli olmayan asenkron motor
Eylem Ayrinti
Sunlari saglayin:
Enerji «  “SUrici etkin” isareti verilmemis olmasini (terminal 29)

Sirlclye gic¢
verme

Siiriicli agilirken RFC-A modunun gériintiilendiginden emin olun. Mod yanligsa bkz. kisim 5.6 Isletim modunu
degistirme, sayfa 92, aksi takdirde parametre varsayilanlarini eski haline getirin (Bkz. kisim 5.8 Varsayilan
parametre degerlerini geri yiikleme, sayfa 93).

Sunlari saglayin:

«  Surtcinun “Yasakla” ifadesini goriintiliyor olmasini

Sirlcu hata veriyorsa, bkz. B6lim 13 Ariza teshis, sayfa 237.

Motor bilgi
plakasinin
ayrintilarini girin

Girin:

«  Pr00.047'de (Hz) motor nominal frekansi
*  Pr00.046’da (A) motor nominal akimi

*  Pr00.045te (dev./dk.) motor nominal hizi

+  Pr00.044'te (V) motor nominal gerilimi; A veya A baglantisi olup olmadigini kontrol edin

Maksimum hizi

Girin:

ayarlama *  Pr00.002'deki (dev./dk.) maksimum hiz
yovagiama | O |
oranlarini « Pr00.003'te (sn. ila Pr1.006) hizlanma orani
« Pr00.004’teki yavaglama orani
ayarlayin iom o
Sirlcd, sabit veya donerek otomatik ayarlama islemi gergeklestirebilir. Otomatik ayar etkinlestirimeden 6nce
motor, tamamen duruyor olmalidir. Sabit bir otomatik ayar, ortalama performans saglayacaktir, oysa dénen bir
otomatik ayar daha iyi performans sunar. Cinku motor parametrelerinin, strticiniin gerekli kildig fiili
degerlerini dlger.
Bir dénen otomatik ayarlama igleminin yapilmasi kesinlikle énerilir (Pr 00.040 2’ye ayarlanir).
Dénerek otomatik ayar islemi motorun, verilen referans dikkate alinmadan, segilen calisma cos
yoniinde, nominal hizin 2/3’i] oraninda hizlanmasina yol agacaktir. islem tamamlandiginda,
motor serbest durusa gegecektir. Surlicli, gerekli referansta galistiriimadan 6nce,
etkinlestirme sinyali kaldirimahdir.
Siirlicii, “calistir’ veya “siiriicli etkin” sinyali kaldirilarak herhangi bir anda durdurulabilir. .
*  Motor yiik altinda ve yiikii motor milinden ayirmak mimkiin olmadigi zaman sabit otomatik ayarlama fL
islemi uygulanabilir. Sabit otomatik ayar stator direnci ve motorun gegici endiiktansi ile striden alinan 6lu | |—
zaman kompanzasyonuyla ilgili degerleri diger. Olgiilen degerler, akim gevrim kazanimlarini Nm “"’/y’"ﬁ(fk'{;";j
Otomatik hesaplamakta kullanilir ve testin sonunda, Pr 00.038 ve Pr 00.039'daki degerler giincellenir.
Ayarlama Sabit otomatik ayar, motorun gig¢ faktériini 6lgmez, bu nedenle motor bilgi plakasi Gzerindeki deger, Nrem
Pr 00.043’a girilmelidir.
« Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor ylkten ayriimigsa kullaniimalidir. Dénerek otomatik
ayarlama ilk olarak, motoru segcilen yonde 2/3 taban hizinda déndiirmeden énce, sabit bir otomatik
ayarlama iglemi gergeklestirir. Donerek otomatik ayarlama, motorun stator endiktansini élcer ve giig
faktorini hesaplar.
Otomatik ayarlama islemi gergeklestirmek igin:
«  Sabit bir otomatik ayarlama islemi igin Pr 00.040 = 1 veya dénerek otomatik ayarlama isglemi igin
Pr 00.040 = 2 seklinde ayar yapin
«  Sricu etkin sinyalini kapatin (terminal 29). Suricl, “Hazir” veya “Yasakla” ifadesini gorintuler.
«  Cablstir sinyalini kapatin (terminal 24). Suriicii otomatik ayarlama islemi gergeklestirirken, alt ekranda
“Otomatik Ayar” ifadesi yanip sdnecektir.
«  Sirtcinin ekraninda “Hazir” veya “Yasakla” ifadesinin gérintilenmesini ve ardindan motorun hareketsiz
duruma gelmesini bekleyin.
Sirlci hata veriyorsa, bkz. Bélim 13 Ariza teshis, sayfa 237.
«  “Surucl Devrede” ve “Calistir” sinyallerini strtictden kaldirin.
Parametreleri Pr mm.000’da “Parametreleri Kaydet'i secin (alternatif olarak Pr mm.000’a 1000 degerini girin) ve kirmizi
kaydetme @ sifirlama diigmesine basin veya sifirlama dijital girisine gegin.
Calistirma Sdricd, artik galismaya hazirdir @
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*  Motorun baglanmis olmasini
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7.3.3 Sensorsuz RFC-S
Konum geribeslemesiz sabit miknatisli motor

Eylem Ayrinti

" Sunlari saglayin:
Enerji PR R . . . .

. Sdrlcu etkin” isareti verilmemis olmasini (terminal 29)

vermeden « . S . :
nce . Calistir” sinyalinin verilmemis olmasini

Sdruclye glg
verme

Siirlicii agilirken RFC-S modunun gériintiilendiginden emin olun. Mod yanligsa bkz. Bélim 5.6 isletim modunu
degistirme, sayfa 92, aksi takdirde parametre varsayilanlarini eski haline getirin (bkz. Bélim 5.8 Varsayilan
parametre degerlerini geri yiikleme, sayfa 93).

Sunlari saglayin:

*  Sdrlcundn “Yasakla” ifadesini géruntultyor olmasini

Siriict hata veriyorsa, bkz. Bélim 13 Ariza teshis, sayfa 237.

X
f

hizi ayarlama

+  Pr00.002'deki (dev./dk.) maksimum hiz

Motor bilgi Girin:

plakasinin + Pr00.046'da (A) motor nominal akimi T
ayrintilarini *  Pr00.042’deki kutup sayisi

girin *  Pr00.044'teki (A) motor nominal gerilimi

Maksimum Girin:

hizlanma /

(varsayilandir) kullaniimalidir, aksi takdirde Enjeksiyon modu kullanilabilir.
Segtiginiz mod igin Pr 00.054'U ayarlayin: Enjeksiyon (0) veya Belirgin olmayan (1).

Girin:
gf;’:gﬁ:a - Pr00.003'te (sn. ila Pr 1.006) hizlanma orani
*  Pr00.004'teki yavaslama orani
ayarlayin oot oy
Siricd, sabit bir otomatik ayar islemi gergeklestirebilir. Otomatik ayar etkinlestiriimeden énce motor,
tamamen duruyor olmalidir. Sabit bir otomatik ayar orta dlizey performans saglar.
*  Motorun akis eksenini bulmak igin sabit bir otomatik ayar yapilir. Sabit otomatik ayar stator direnci,
akis eksenindeki endlktans, motor ylksiizken moment eksenindeki endiiktans ve siriiciiden alinan 6li zaman
kompanzasyonuyla ilgili degerleri diger. Olglilen degderler, akim gevrim kazanimlarini hesaplamakta kullanilir ve
testin sonunda, Pr 00.038 ve Pr 00.039'daki degerler gtincellenir.
. Otomatik ayar yapma:
Otomatik L . . - . R,
Ayarlama +  Sabit bir otomatik ayar icin Pr 00.040 = 1 ve 2 olarak ayarlayin. (lkisinde de ayni testleri yapin) .
+  Calistir sinyalini kapatin (terminal 24). i
*  Sdrlcu etkin sinyalini kapatin (terminal 29). Surlcu testi gergeklestirirken, ekranin st satirinda “Otomatik Ayar”
ifadesi yanip soner.
*  Sdrlcindn, “Hazir” veya “Yasakla” ifadesini gérintilemesini bekleyin.
Siricti hata verirse etkinlestirme sinyali (terminal 29) kaldirilana kadar sifirlanamaz. Bkz. Bolim 13 Ariza teghis,
sayfa 237.
»  Sdrlci etkin ve galistir sinyallerini striictiden kaldirin.
Sensérsiiz modda, motor hizi Pr 00.045 / 10’un altindayken motoru kontrol etmek igin 6zel bir diisiik hiz algoritmasi
o kullaniimalidir. Motorun belirginligi esas alinarak segilen modla birlikte iki mod mevcuttur.
ﬁi:‘;?gl‘&'k Yiksiiz Lqg (Pr 00.056) / Ld (Pr 05.024) orani bir belirginlik dlciisti sunar. Bu deger > 1,1 ise, Belirgin-olmayan mod

Parametreleri
kaydetme

Pr mm.000’da “Parametreleri Kaydet'i secin (alternatif olarak Pr mm.000’a 1000 degerini girin) ve kirmizi
sifirlama diigmesine basin veya sifirlama dijital girisine gegin.

Calistirma

Siricd, artik calismaya hazirdir

0)
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7.4 Powerdrive F300 Connect (V02.00.00.00 ve lizeri) kullanarak hizli devreye alma /
baslatma

Powerdrive F300 Connect, Powerdrive F300 igin Windows™ tabanli yazilim devreye alma /baglatma aracidir. Powerdrive F300 Connect devreye
alma / baslatma ve takip igin kullanilabilir, stiricli parametreleri ylklenebilir, indirilebilir ve karsilastirilabilir, ayrica basit veya 6zel menl listeleri
olusturulabilir. Strticti menileri standart liste bigiminde veya canli blok semalari olarak goériintilenebilir. Powerdrive F300 Connect tek bir sirticiiyle
ya da bir ag ile iletisim kurabilir. Powerdrive F300 Connect www.controltechniques.com adresinden indirilebilir (dosya boyutu yaklasik 100 MB'tir).
Powerdrive F300 Connect sistem gereksinimleri

*  Windows 8, Windows 7 SP1, Windows Vista SP2, Windows XP SP3

*  Minimum 256 renkli 1280 x 1024 ekran ¢ozinurlugu

*  Microsoft.Net Frameworks 4.0 (bu, indirilen dosyada bulunur)

* Powerdrive F300 Connect yazilimini kurmak igin yonetici haklarina sahip olmaniz gerekir

Kuruluma devam etmeden 6nce varsa Powerdrive F300 Connect’in 6nceki surumleri kaldinimalidir (mevcut projeler kaybolmayacaktir).
Powerdrive F300 Connect'te ayrica Powerdrive F300 Parametre Basvuru Kilavuzu da bulunur.

7.41 Siiriiciiye giic verme

1. Powerdrive F300 Connect’i baslatin ve “Proje Yonetimi” ekraninda “Seri RTU agini tara” veya “Tum bagh suruculeri tara”yi segin.

; . =1oi =
Unidrive M Connect = Project System -

Pl lﬂd’, " Project Management x
| No project loaded. % Project Management

oZe Set-up and work with sets of Control Techniques drives.
Create or Open a Project Recent Projects
New project Help and Web Links
Getting started tour

% open Help and support

Build a Project from a Network of Drives

Es‘jﬁ Scan Ethernet network

| ETB\ Scan serial RTU network |

| ﬁ Scan all connected drlvesl
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Bulunan suricuyu segin.
Unidrive M Connect - My Project 28 o ol S|
File Home View - X_
() i | N i - : (& Tools BWizards  ~
U"é? 'ﬂ? @ @ : a Ij @ D el B Parameter Listings ~ E’
Add Online Upload Download Connection Setmode  Default Set  Rename Reset Save parameters . Compare with New Load
drive from drive todrive  settings  and region parameters maodel in drive & Block Diagrams - defaults..  parameter file parameter file..
Project Devices Drive Setup & Diagnastics Parameters
Project Dashboard (COM18.1) x -
o, .
~ € My Project 28 Dashboard (COM18.1)
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Commands for working with a drive. Commands can also be found in the ribbon and by right-clicking nodes in the tree.

1. Sirlcuye baglanmak igin “Cevrimici” simgesini segin. Baglanti sorunsuz olarak kuruldugunda simge turuncu renkte vurgulanir.
2. “Modu ve bolgeyi ayarla’yi segin.
Gerekli kontrol modu “Surtcu Ayarlar” iletisim kutusunda vurgulanirsa:
+  Besleme frekansini degistirin, gerekirse “Uygula”yi, aksi takdirde “iptal’i segin.
+ GOsterge panosundan “Varsayilan parametreler”i segin ve “Varsayilan Parametreler” iletisim kutusundan “Uygula’yi segin.
Gerekli kontrol modu “Surict Ayarlari” iletisim kutusunda vurgulanmazsa:
*  Gerekli modu ve besleme frekansini segin.
+  “Uygula’yi segin.
3. “Ayar’i segin ve vurgulanan adimlari gergeklestirin (noktali gizgiler yapilmasi gerekmeyen adimlari gosterir (arka sayfaya bakin)):
Eylem Ayrinti
Powerdrive F300 Connect'te asenkron ve Kalici miknatisli motorlar igin bir veri tabani bulunur. Motor bilgi plakasi verilerini girme
olanagi da vardir.
Motor Ayari N o L .
Sonraki bélimde RFC-S Sensérsiiz modunda kullanilan Leroy Somer LSRPM motora yénelik motor veri tabaninin kullaniimasi
aciklanmaktadir.
Analog I/0 - , —— S
(Giris/Cikis) Motor termistorii Pr 07.011’te segilebilir. Daha fazla bilgi igin Pr 07.011 parametre yardimina bakin.
Rampa Ayari Gerekli Hizlanma ve Yavaglama oranlarini girin
2;:’:;:;'; RFC-S Sensoérsiiz modunda kullanilan Leroy Somer LSRPM motora yonelik motor veri tabani kullanilirken gerekli degildir.

4. Parametre kayit islemi yapmak igin “Parametreleri srliclye kaydet'i segin. Sirlc(, artik calismaya hazirdir.
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7.4.2 RFC-S Sensérsiiz modunda kullanilan Leroy Somer LSRPM motora y6énelik motor veri tabaninin

kullaniimasi.

“Gosterge Panosu’ndan “Motor Ayari’ni segin.

“Motor Ayari” ekraninda, “Motor seg”i segin.

@ﬂ A | A 3 (& Tools & Wizards  ~ =
& Q © “2 @ & DO e o (]
B Parameter Listings ~
Add Online. Upload Download Connection Set mode Default Set  Rename Reset Sawe parameters "
dr fomdrive todrve  cetings  and region parameters model in drive & Block Diagrams -

Setup & Diagnostics.
Motor Setup (COM18.1) x

= QR Fiec s ()., Motor Setup
- med) (COM18. «
. ;;";“ ! o Enter motor parameters or choose a motor from a list
» R
» Setup 7] Choose a motor & Save as custom matar
» | | Diagnostics
| Parameters Maximum Switching Frequency (3 = kHz
’ Block Diagrams :
Percentage over current trip level [ 100 | %
¥ || Custom Lists )
3 Parameter Files Meotor 1 | Motor 2 |
b || Macro Files —_—
Rated Current [10000 %]a
Rated Speed 300000 5 | rpm
Rated Voltage ‘ 400 2 v
Kt 160 S Nm/A
Ke | o8 ¥ ‘ v
Motor Thermal Time Constant | 89.0 sls
Stator Resistance 0000000 2 |0
Ld 0000 L | mH
Mo Load Ly (0000 3 |mH
Lq at Defined Iq 0000 S| mH
L at Defined Id [0000 2 |mH
Current Controller Kp Gain 150 :
Current Contraller Ki Gain | 2000+ |
Mumber of Motor Poles 6 ~ | Poles (3 pole pairs)

Gerekli motor veri tabanini segin:

Listeden gerekli motoru segin ve “Tamam”a tiklayin.

&) Motor database M
|Motor Database:| RPM Sensorless = Remove custom motor
Servo
RFM
Custom Medel es Speed (rpm) Voltage (V) Frequency (Hz) Power (kW) Current (A)

750 LSRPMSUST LARW 20UV G 400 0.0 14 29 £
750 LSRPM 90 L 1 8kW 400V 8 400 0.0 18 3.7

900 LSRPM 90 SL 1 8kW 400V |8 400 0.0 18 3.8 £
900 LSRPM 90 L 2 2kW 400V 8 400 0.0 22 4.6

1500 LSRPM 90 SL kW 400V | 8 400 0.0 3 6.0

I 1500 LSRPM 90 L 3,7kW 400V 8 1500 400 0.0 3.7 7.2 I

1800 LSRPM 90 5L 3,6kW 400V | 8 1800 400 0.0 36 7.1

1800 LSRPM 90 L 4,5kW 400V 8 1800 00 0.0 45 8.5

2400 LSRPM 90 SL 4,8K'W 400V 8 2400 490 0.0 4.8 94

2400 LSRPM 90 L 6kW 400V 8 2400 40 0.0 & 112

3000 LSRPM 90 SL 5,8kW 400V 8 3000 400 0.0 5.8 111

3000 LSRPM 90 L 7 3kW 400V 8 3000 400 0.0 73 13.7

3600 LSRPM 90 SL 6,4K\W 400V 8 3600 400 0.0 6.4 119

3600 LSRPM 90 L 8kW 400V 8 3600 400 0.0 & 14.8

4500 LSRPM 90 5L 6,8kW 400V | 8 4500 400 0 6.8 126

4500 LSRPM 90 L 8 5kW 400V 8 4500 400 0. 85 15.2

5500 LSRPM 90 SL 6,9kW 400V | 8 5500 400 0.0 6.9 12.7

5500 LSRPM 90 L 8,6kW 400V 8 5500 400 0.0 8.6 15.2

750 LSRPM 100 L 21kW 400V | 8 750 400 0.0 21 44

750 LSRPM 100 L 2,5kW 400V 8 750 400 0.0 20 49

750 LSRPM 100 L 2.8kW 400V | 8 750 400 0.0 5.7

900 LSRPM 100 L 2,7kW 400V 8 900 400 0.0 54

ann | SROR 1NN T 2TIAM ANV | 8 ann Ann nn A7

y X Cancel
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“Motor Ayari” ekraninda segilen motora ait veriler gésterilir. ilgili parametreleri ayarlamak igin “Siiriicliye génder’e tiklayin.

~ 8 My Project 28

+ {} Dashboard
Setup

~ B (Unnamed) (COM18.1)

15

Drive:

Dashboard (COM18.1) X

Motor Setup (COM18.1) *

Default  Set  Rename Reset Saveparameters
|fromdrive todrive  settings andregion parameters model '

in drive

()., Motor Setup

% Enter motor parameters or choose a motor from a list

7| Choose a motor 2 Save as custom mator

(&1 Tools & Wizards

B Parameter Listings

 Block Diagrams
Setup & Diagnostics.

| D

| Parameters

Block Diagrams.
Custom Lists

| Parameter Files

Macro Files

Mazximum Switching Frequency

3 = |kHz

Percentage over current trip level [50 ~ | %

Motor 1 -‘ Motor 2 ‘

Rated Current [r200 2]a
Rated Speed [150000 =] rpm
Rated Voltage [a00 Z]v

IS [160 2] nma
ke [28 7]

Mator Thermal Time Constant | 83.0 2

Stator Resistance

Ld

No Load Lg

Lqat Defined Iq

Lqat Defined Id

Current Controller Kp Gain
Current Controller Ki Gain

Number of Motor Poles

[1588000 |0

[38650 2| mH

[2s5:227
[1993& 2 mH

| 7es |

8 ~ | Poles (4 pole pairs)

Comparewith  New Load
defaults..  parameter file parameter fle.
Parameters

4 Send to drive
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7.5 Ariza teshis

Sirlcu hata verirse Powerdrive F300 Connect'in iginde hata kaydini sorgulamak mimkiindur.
“Gosterge Panosu’ndan “Suriicti Hata Kaydi”ni segin.

{5} Tools & Wizards  ~
I © 1) @9 = ¢
e B Parameter Listings ~
Dnline Up\uad Download Connection Setmode  Default 5S¢t Rename Reset Save parameters

. Compare with New Load
drive todrive  settings and region parameters madel in drive B Block Diagrams  ~ defaults.. parameter file parameter file..
Drive Setup & Diagnostics Parameters

Dashboard (COM18.1) %

ST —— <1 Dashboard (com1s.1)

~ = My Drive (COM18.1}
L4 ﬂ Dashboard
Setup

Diagnostics =

Parameters

Block Diagrams i ] o -c, @ D

Reset

Custom Lists u“‘;fi:':sm Online| Upload  Download Connection  Setmode  Default Set  Rename
Parameter Files =] from drive to drive settings and region  parameters  model

Macro Files

(Empty)
Slot 1

Setup & Diagnostics

(Empty) % (=] o]

Siot 2
Setup Diagnostics | Parameter Block
- hd Listings ~ Diagrams =
(Empty) 2 =
Siot 3 Parameter: O Destination Conflicts

|® brive Trip Log |

@ Onboard Scope = - %
j Drive Trip Log

Compare (€} Parameter Refers  Display the drive trip log and trip  wnload
to file... defaults... param diagnostic information. ' to drive

Parameter Help

i)

Parameter
Reference Guide

in drive

- @

Save parameters  Change
Firmware

Commands for working with a drive. Commands can also be found in the ribbon and by right-clicking nodes in the tree.

Siricu hata kaydi otomatik ayarin durmasindan sorumlu hatayi ve hatanin agiklamasini gosterir.

Unidrive M
; & =
: s m D — 5} Tools & Wizards a
“8° e B Parameter Listings - bl
Online Upload Download Connection Setmode  Defauft Set  Rename Reset Save parameters ., Compare with Mew Load
drive todrve seffings  and region parameters model in drive 8 BlodkDiagrams - |  defauits.. parameterfile parameter file..
Drive Setup & Diagnostics Parameters
Plofe_ét Dashboard (COM181) % | Motor Setup (COM181) X | Autotune (COM181) %/ Drive Trip Log (COM18.1) x -
. .
M R o Drive Trip Log i
- = My Drive (COMI8.1) . SO o - : &L
> Display the drive trip log and trip diagnostic information.
4 ﬂ Dashboard
’ Selis The drive is currently tripped ;
» || Diagnostics 0= ks ¥) Reset  Hm Clearlog
9 (See Trip 1 for details)
g Parameters Trip Trip Code Description Date Time Sub-trip -
» [ Block Diagrams %’l i 18 Autotune Stopped Day 0 00:08:52 0
PR Ciston Dk £ 0 None Day 0 00:00:00 0
* | Parameter Files i3 0 MNone Day 0 0000:00 0
’ Macro Files 4 0 MNone Day 0 00:00:00 0
5 0 Nome Day 0 00:00:00 0
6 0 None Day 0 00:00:00 0
7 o Nane Day 0 00:00:00 o
& 0 None Day 0 00:00:00 0
29 0 MNone Day 0 00:00:00 ]
4 10 0 MNone Day 0 00:00:00 0 -
[Trip \Autotune Stopped g
Value 18 =

Short description

Recommended actions:

e Check the drive enable signal (Terminal 31) was active during the auto-tune.
e Check the run command was active in Digifal Input 05 Sfate (08.005) during the auto-tune.

The drive was prevented from completing an auto-tune, because either the Final drive enable or the Final drive run were remaved.
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8 Optimizasyon

Bu bolimde kullaniciya siriict kurulumunun optimizasyonu ve performansi en Ust diizeye gikarma yontemleri anlatiimaktadir. Striictiniin otomatik
ayarlama 6zelligi optimizasyon gorevlerini basitlegtirir.

8.1 Motor haritasi parametreleri
8.1.1  Acik gevrim motor kontroli

Pr 00.046 {05.007} Nominal Akim Maksimum siirekli motor akimini tanimlar

Nominal akim parametresi, motorun maksimum surekli akimina ayarlanmalidir. Motor nominal akimi asagidakilerde kullanilir:
« Akim limitleri (daha fazla bilgi igin, bkz. kisim 8.3 Anahtarlama frekansi, sayfa 140).

* Motor termal asin yuk koruma (daha fazla bilgi almak icin bkz., kisim 8.2 Motor termal korumasi, sayfa 140).

*  Vektér modu gerilim kontroli (bkz. daha sonra bu tabloda yer alan Ag¢ik Cevrim Kontrol Modu)

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

Dinamik V/F Kontrolu

Pr 00.044 {05.009} Nominal Gerilim

Nominal frekansta motora uygulanan gerilimi tanimlar

Pr 00.047 {05.006} Nominal Frekans Nominal gerilimin uygulandigi frekansi tanimlar

Cikig Cikis gerilimi 6zelligi
gerilimi &

Nominal Gerilim (00.044) ve Nominal Frekans (00.047), motora Proo.oss —
uygulanan gerilim-frekans 6zelligini tanimlamak i¢in kullanilir (bkz. daha :
sonra bu tabloda yer alan Agik Cevrim Kontrol Modu (00.007)).
Nominal Frekans (00.047) ayrica kayma kompanzasyonu igin nominal Pr00.044 /2 f--oeeens /
kaymanin hesaplanmasinda motor nominal hizi ile birlikte kullanilir i
(bkz. daha sonra bu tabloda yer alan Nominal Hiz (00.045)).

»

Pr00.047 /2 Pr00.047 Cikis
frekansi

Pr 00.045 {05.008} Nominal Hiz Motorun tam yiik nominal hizini tanimlar
Pr 00.042 {05.011} Motor Kutbu Sayisi Motor kutup sayisini tanimlar

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

00,042 % 00,04

2 60
Pr 00.045 parametresi 0 olarak veya senkron hizina ayarlanmigsa, kaydirma kompanzasyonu devre digi kalir. Eger kayma kompanzasyonu
isteniyorsa, bu parametre sicak makine i¢in dogru devri (rpm) verecek bilgi plakasi dederine ayarlanmaldir. Surticu devreye sokuldugunda bu ayari
yapmak gerekli olabilir cinku bazen bilgi plakasi degeri dogru olmayabilir. Kaydirma kompanzasyonu hem temel hizin altinda hem de alan
zayiflatma bdlgesi igerisinde diizglin olarak galisacaktir. Kaydirma kompanzasyonu normalde yukle birlikte hiz varyasyonuna engel olmak igin
motor hizini dizeltmek uzere kullanilir. Nominal yuk devri (rpm), hiz disusuni kasten ortaya ¢ikartmak igin senkronize hizdan daha yuksek bir
degere ayarlanabilir. Bu, mekanik olarak yukten ayriimamis motorlarda yikin paylasilmasina yardimci olmak tzere kullanilabilir.

Nominal kayma (Hz) = Motor nominal frekansi - (Kutup Gifti sayisi x [Motor nominal hizi / 60]) = 00.047 = (

Pr 00.042 parametresi ayrica belirli bir ¢ikis frekansi igin siriicu tarafindan gorintilenen motor hizinin hesaplanmasinda kullanilir.
Pr 00.042 parametresi “Otomatik” olarak ayarlandiginda, motor kutup sayisi otomatik olarak nominal frekans Pr 00.047 parametresinden ve motor
nominal hizi Pr 00.045 parametresinden hesaplanir.

Kutup sayisi = 120 x (Nominal Frekans (00.047) / Nominal Hiz (00.045)); sonug en yakin ¢ift sayiya yuvarlanir.

Pr 00.043 {05.010} Nominal Giig Faktorii Motor gerilimi ve akimi arasindaki agiyi tanimlar

Gug faktéru, motorun gergek gig faktoridir; 6r. motor gerilimi ve akim arasindaki agidir. Gug faktori, nominal aktif akim ve motorun miknatislama
akimini hesaplamak tizere Nominal Akim (00.046) ile birlikte kullanilir. Nominal aktif akim cogunlukla strticiy kontrol etmek tizere kullanilir;
miknatislama akimi ise vektér modu stator direnci kompanzasyonunda kullanilir. Bu parametrenin dogru ayarlanmasi 6nemlidir.

Sirucl, motor nominal gug faktérinu dénerek otomatik ayarlama islemi gergeklestirerek olcebilir (asagidaki Otomatik Ayarlama (Pr 00.040),
bélimiine bakin).
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Pr 0.40 {5.12} Otomatik Ayar

Acik cevirim modunda iki tane otomatik ayarlama testi mevcuttur; durarak test ve donerek test. Motorun giic faktdrinin élgtilen degerinin suriict
tarafindan kullaniimasi i¢in, mimkiin oldugunca dénerek otomatik ayarlama testi kullaniimalidir.
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*  Motor yukli ve yikid motor milinden ayirmak miumkin olmadigi zaman durarak otomatik ayarlama iglemi uygulanabilir. Durarak testi vektor
kontrol modlarinda (bkz. daha sonra bu tabloda yer alan A¢ik Cevrim Kontrol Modu (00.007)) iyi performans icin gerekli olan Stator Direnci
(05.017), Gegici Endiiktans (05.024), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (05.059) ve Maksimum Olii Stire Kompanzasyonundaki Akim’i
(05.060) olger. Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise, Stator Taban Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi’na (05.046) esit hale
getirilir. Durarak otomatik ayarlama, motorun gi¢ faktérini 6lgmez, bu nedenle motor bilgi plakasi Gzerindeki deger, Pr 00.043 parametresine
girilmelidir. Durarak otomatik ayarlama gergeklestirmek igin, Pr 00.040 parametresini 1 olarak ayarlayin, sirlicinin etkinlestirme sinyalini
(terminal 29'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

« Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yuku bosalmigsa kullaniimahdir. Dénerek otomatik ayarlama dncelikle yukarida aciklandigi
gibi durarak bir otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motorun mevcut segili rampalarla Nominal Frekans (05.006) x 2/3 degerine yukseltilerek
frekansin istenilen seviyede 4 saniye sabitlendigi donerek test islemi gergeklestirilir. Stator Endiiktansi (05.025) Olglilir ve bu deger diger motor
parametreleriyle birlikte Nominal Gii¢ Faktérii (05.010) de@erinin hesaplanmasi igin birlikte kullanilir. Dénerek otomatik ayarlama
gerceklestirmek igin, Pr 00.040 parametresini 2 olarak ayarlayin, siiriiciiniin etkinlestirme sinyalini (terminal 29'da) ve galistirma sinyalini
(terminal 24’te) vermesini saglayin.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben surlicti engelleme durumuna girer. Sirlcu istenen referansta galistirimaya baslamadan 6nce suricl
kontrollii devre disi modunda birakiimalidir. Siiriicii kontrollii devre digi moduna, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29'dan
cikarilmasi, Sdrticl Etkinlegtirme (06.015) parametresinin KAPALI (0) degere ayarlanmasi veya Kontrol Kelimesi (06.042) ve Kontrol Kelimesini
Etkinlestirme (06.043) parametreleri araciligi ile striiciniin devre disi birakilmasiyla alinabilir.

Pr 00.007 {05.014} Ac¢ik Cevrim Kontrol Modu

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

Vektor kontrolii

Vektor kontrol modu, motora 0 Hz - motor Nominal Frekansi (00.047) arasinda lineer gerilim karakteristigi ve motor nominal frekansi degeri
Uzerinde sabit gerilim saglar. Suriicii motor nominal frekansi/50 ve motor nominal frekansi/4, arasinda galistiginda tam vektor tabanli stator direnci
kompanzasyonu uygulanir. Siriicti, motor nominal frekansi/4 ve motor nominal frekansi/2 arasinda ¢alistiginda, stator direnci kompanzasyonu
frekanslar arttikga derece derece sifira dogru azalir. Vektér modlarinin dogru galistiriimasi i¢in, Nominal Gli¢ Faktérii (00.043), Stator Direnci
(05.017) ve Sifir Akimda Gerilim Ofseti'nin (05.058) dogru olarak ayarlanmis olmasi gereklidir. Strticii bu deg@erleri bir otomatik ayarlama
gerceklestirerek olgebilir (bkz. Pr 00.040 Otomatik Ayarlama). Siriicu, vektor kontrol gerilim modlarindan biri segilerek, stator direncini ve gerilim
ofsetini, surtcunin devreye alindigi her seferde otomatik olarak veya galistirildiktan sonra surtcu ilk defa etkinlestirildiginde dlcebilir.

(0) Ur S = Stator direnci ve gerilim ofseti dlgllerek surucl her galistirildiginda segilen motor haritasi parametreleri her seferinde yeniden yazilir.
Bu test, yalnizca sifira dogru azalan aki degerinin oldugu duragan motor ile gergeklestirilir. Bununla birlikte bu mod sadece siricu
gahstinldiginda motorun duran konumu garanti edildigi takdirde kullaniimalidir. Aki dederi azalmadan dnce testin gerceklestiriimesini énlemek
icin, sliriict yeniden cgalistirilacaksa testin gergeklestiriimedigi, strtictiniin hazir modda bekleyecegi 1 saniyelik bir stire bulunur. Bu durumda,
daha 6nceden yapilan 6lgiim degerleri kullanilir. Ur S modu, sicakliktaki degisiklikten kaynaklanan motor parametrelerindeki deg@isimlerin
sUricu tarafindan kompanze edilmesini saglar. Stator direnci ve gerilim ofsetinin yeni degerleri otomatik olarak stiriici EEPROM’una
kaydedilmez. (4)

(4) Ur | = Stator direnci ve gerilim ofseti gui¢ verildikten sonra siiriici her gahstirildiginda 6lgilir. Bu test sadece duran bir motor ile
gerceklestirilir. Bununla birlikte bu mod sadece her gui¢ verilmesi sonrasinda sirici ¢alistirildiginda motorun duran konumu garanti edildigi
takdirde kullanilmahdir. Stator direnci ve gerilim ofsetinin yeni degerleri otomatik olarak siirici EEPROM’una kaydedilmez.

(1) Ur = Stator direnci ve gerilim ofseti 6l¢lilmez. Kullanici motor ve kablo direncini Stator Direnci (05.017) parametresine girebilir. Ancak buna
surlict eviricisindeki direng etkileri dahil degildir. Bununla birlikte bu mod kullanilacaksa, stator direncini ve gerilim ofsetini 6lgmeden énce
otomatik ayarlama testi yapiimasi en iyisidir.

(3) Ur_Auto = Stator direnci ve gerilim ofseti bir kez, stricu ilk defa galistirildiginda 6lgulir. Test basarili bir sekilde tamamlandiktan sonra
Acik Cevrim Kontrol Modu (00.007) parametresi Ur moduna doner. Stator Direnci (05.017) ve Sifir Akimda Gerilim Ofseti (05.058)
parametreleri yazilir ve A¢ik Cevrim Kontrol Modu (00.007) ile birlikte EEPROM’a kaydedilir. Eger test basarisiz olursa, gerilim modu Ur
Otomatik ayarinda kalacak ve suriici yeniden ¢alistirildigi zaman test yinelenecektir.

Sabit yiikseltme
Stator direnci ya da gerilim ofseti motor kontroliinde kullanilmaz, onun yerine Pr 00.008 parametresi tarafindan tanimlanan sabit karakteristigi olan
disuk frekansli gerilim yiikseltmeleri kullanilir. Sabit yiikseltme modu, siriici birden ¢ok motoru kontrol ederken kullaniimahdir. Sabit yiikseltmede
mevcut iki ayar vardir:
(2) Sabit = Bu mod, motora 0 Hz - Nominal Frekans (00.047) arasinda lineer gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri lizerinde sabit
gerilim saglar.
(5) Karesel = Bu mod, motora 0 Hz - Nominal Frekansi (00.047) arasinda karesel gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri Gizerinde sabit
gerilim saglar. Bu mod, yukin motor safti hizi karesi ile orantili oldugu fanlar ve pompalar gibi ¢esitli moment uygulamalari igin uygundur.
Yuksek baslangic momenti isteniyorsa bu mod kullaniimamalidir.
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Sabit yiikseltme

Stator direnci ya da gerilim ofseti motor kontroliinde kullanilmaz, onun yerine Pr 00.008 parametresi tarafindan tanimlanan sabit karakteristigi olan
dusuk frekansli gerilim yiikseltmeleri kullanilir. Sabit yiikseltme modu, suriici birden gok motoru kontrol ederken kullaniimahdir. Sabit yiikseltmede
mevcut iki ayar vardir:

(2) Sabit = Bu mod, motora 0 Hz - Nominal Frekans (00.047) arasinda lineer gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri tizerinde sabit gerilim
sagdlar.

(5) Karesel = Bu mod, motora 0 Hz - Nominal Frekansi (00.047) arasinda karesel gerilim karakteristigi ve nominal frekans degeri Uzerinde sabit
gerilim saglar. Bu mod, yukin motor safti hizi karesi ile orantili oldugu fanlar ve pompalar gibi ¢esitli moment uygulamalar igin uygundur.

Yiksek baslangic momenti isteniyorsa bu mod kullaniimamalidir.

Bu iki mod igin, dustik frekanslarda (0 Hz - %2 x Pr 00.047) asagida gosterildigi gibi Pr 00.008 parametresinde bir gerilim yikseltmesi uygulanir:

Cikig Cikis gerilimi 6zelligi (Fd)
gerilimi &

Pr00.044-{- -

Pro0.044 |-
Pr 00.008 + [(freq/Pr 00.047)*x (Pr 00.044 - Pr 00.008)]

N

Pr00.044 /2 |....oovonnnn

Gerilim
ylkseltme B

Pr 00.008

>

>
Pr00.047/2 Pr00.047 Cikis Pr DO-OOJT
frekansi Pr 00.047

Pr 05.027 Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme

Agik gevirim modu tarafindan kontrol edilen bir motorun, karakteristiklerinden birinin uygulandidi yiki oldugunda, ¢ikis hizinda goésterildigi gibi
uygulanan yik oraninda dusus olur:

Talep edilen hiz

Saft hizi

B
=4

Asagida gosterildigi gibi hiz distsinl engellemek igin kayma kompanzasyonu etkin hale getiriimelidir. Kayma kompanzasyonunu etkin hale
getirmek igin Pr 05.027 parametresi 1 olarak ayarlanmali (bu varsayilan ayardir), ve motor nominal hizi Pr 00.045 parametresine girilmelidir
(Pr 05.008).

Motor nominal hiz parametresi, motorun senkron hizi ile kaydirma hizi arasindaki farka ayarlanmalidir. Bu deger genellikle motor bilgi plakasinda
goruntulenir, or. tipik bir 18,5 kW, 50 Hz, 4 kutuplu motorda, motor nominal hizi yaklasik olarak 1465 rpm’dir. 50 Hz, 4 kutuplu motorun senkron hizi
1500 rpm’dir; bu sebeple kaydirma hizi 35 rpm olacaktir. Eger senkron hizi Pr 00.045 parametresine girilirse, kayma kompanzasyonu devre disi
birakilir. E§er Pr 00.045 parametresine ¢ok kicuk bir deger girilirse, motor istenen frekanstan daha hizli galisacaktir. Farkli kutup sayilarina sahip
50 Hz'lik motorlarin senkron hizlari asagidaki gibidir:

2 kutuplu = 3000 rpm, 4 kutuplu = 1500 rpm, 6 kutuplu =1000 rpm, 8 kutuplu = 750 rpm
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8.1.2 Sensorsiiz RFC-A modu
Konum geri beslemeli olmayan asenkron motor

Pr 00.046 {05.007} Motor Nominal Akimi Maksimum siirekli motor akimini tanimlar

Motor nominal akim parametresi, motorun maksimum siirekli akimina ayarlanmaldir. Motor nominal akimi asagidakilerde kullanilir:

*  Motor termal asiri yiik koruma (daha fazla bilgi almak igin bkz., kisim 8.2 Motor termal korumasi, sayfa 140).
*  Vektor kontrol algoritmasi.

Pr 00.044 {05.009} Nominal Gerilim Nominal frekansta motora uygulanan gerilimi tanimlar

Pr 00.047 {05.006} Nominal Frekans Nominal gerilimin uygulandigi frekansi tanimlar

Nominal Gerilim (00.044) ve Nominal Frekans (00.047), motora

uygulanan gerilim-frekans 6zelligini tanimlamak icin kullanilir (bkz. daha Cikis Gikis gerilimi 6zelligi
sonra bu tabloda yer alan Agik Cevrim Kontrol Modu (00.007)). gerilimi &

Motor nominal frekansi ayrica kayma kompanzasyonu igin nominal Pr00.044 [--veveveeeeis

kaymanin hesaplanmasinda motor nominal hizi ile birlikte kullaniimigtir
(daha sonra bu tabloda yer alan motor Nominal Hizi (00.045)).

Pr00.044 /2 | ----nen-- /
Pr00.047/2 Pr00.047 Gikis
frekansi
Pr 00.045 {05.008} Nominal Hiz Motorun tam yiik nominal hizini tanimlar
Pr 00.042 {05.011} Motor Kutbu Sayisi Motor kutup sayisini tanimlar

Motor nominal hizi ve motor nominal frekansi, vektor kontrol algoritmasi tarafindan kullanilan motor tam yik kaydirmasinin belirlenmesinde
kullanihr.

Bu parametrenin yanlis ayari asagidaki etkilere sebep olur:

*  Motor galisim etkinligini azaltir

* Motordan alinabilecek maksimum momenti azaltir

¢ Gegici durum performansini azaltir

*  Moment kontrol modundaki mutlak moment kontroli hatali olur

Bilgi plakasi degeri normal olarak sicak motor degerini gosterir; ancak, surici dogru olmayan bir bilgi plaka degeri ile calistirilirsa bazi ayarlamalar
gerekebilir. Bu parametreyi otomatik olarak ayarlamak i¢in sabit bir deger girilebilir ya da bir optimizasyon sistemi kullanilabilir (bkz. bu tabloda daha
sonra yer alan Motor Parametresi Uyarlama Kontrolii (05.016)).

Pr 00.042 parametresi “Otomatik” olarak ayarlandiginda, motor kutup sayisi otomatik olarak Nominal Frekans (00.047) ve Nominal Hiz (00.045)
parametresinden hesaplanir.

Kutup sayisi = 120 x (Motor Nominal Frekansi (00.047 / Motor Nominal Hizi (00.045); sonug en yakin ¢ift sayiya yuvarlanir.

Pr 00.043 {5.10} Nominal Gii¢ Faktoérii Motor gerilimi ve akimi arasindaki a¢iy1 tanimlar

Gug faktérli, motorun gergek glic faktortdur; ér. motor gerilimi ve akim arasindaki acidir. Stator Endiiktansi (05.025) sifira ayarlandiginda gti¢
faktort motor Nominal Akim (00.046) 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 gug¢ faktori degeri ile devaml olarak yazilir. Stator endiktansi suriicu tarafindan dénerek otomatik ayar testi
yapilarak 6lgllebilir (daha sonra bu tabloda yer alan Otomatik Ayar (Pr 00.040) boélumdine bakin).
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RFC-A modunda u¢ otomatik ayarlama testi mevcuttur, durarak otomatik ayarlama testi, donerek otomatik ayarlama ve eylemsizlik 6lglim testi.
Durarak otomatik ayarlama, ortalama performans saglayacaktir, oysa dénerek otomatik ayarlama iyilestirilmis performans sunar; ¢tinkii motor
parametrelerinin, suricunln gerekli kildig1 gergek degerlerini dlger. Eylemsizlik 6lcim testi durarak otomatik ayarlama ve dénerek otomatik
ayarlama testlerinden ayri olarak gergeklestiriimelidir.

Donerek otomatik ayarlama igleminin yapilmasi kesinlikle 6nerilir (Pr 00.040 2’ye ayarlanir).

*  Motor yukli ve yikid motor milinden ayirmak mimkin olmadigi zaman durarak otomatik ayarlama iglemi uygulanabilir. Durarak otomatik
ayarlama Stator Direnci (05.017) ve motorun Gegici Endliktans’ini (05.024) élger. Bunlar, akim ¢evrim kazanimlarini hesaplamakta kullanilir ve
testin sonunda, Pr 04.013 ve Pr 04.014'daki degerler giincellenir. Ayrica siiriicii icin Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (05.059)
ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonunda Akim (05.060) da élgiiliir. Ek olarak, Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise,

Stator Taban Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi’na (05.046) esit hale getirilir. Sabit otomatik ayar, motorun gii¢ faktérini lgmez, bu nedenle
motor bilgi plakasi tizerindeki deger, Pr 00.043’a girilmelidir. Durarak otomatik ayarlama gergeklestirmek icin, Pr 00.040 parametresini 1 olarak
ayarlayin, suricunin etkinlestirme sinyalini (terminal 29°'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

» Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiki bosalmigsa kullaniimalidir. Donerek otomatik ayarlama 6ncelikle durarak bir otomatik
ayarlama yapar, sonrasinda motorun mevcut segili rampalarla Nominal Frekans (05.006) x 2/3 deg@erine yikseltilerek frekansin istenilen
seviyede 40 saniye sabitlendigi donerek test islemi gerceklestirilir. Donerek otomatik ayarlama sirasinda Stator Endiiktansi (05.025), ve motor
doyma kirilma noktalari (Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 06.062 ve Pr 05.063) surici tarafindan degistirilir. Gl faktori sadece kullanici bilgisi igin
degistirilir, ancak bu noktadan sonra stator endlktansi vektor kontrol algoritmasi yerine kullanildidi igin gii¢ faktorl artik kullaniimaz.

Doénerek otomatik ayarlama gerceklestirmek icin, Pr 00.040 parametresini 2 olarak ayarlayin, strtuctnin etkinlestirme sinyalini (terminal 29'da)
ve calistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

* Eylemsizlik 6lgim testi yukin ve motorun toplam eylemsizligini dlger. Bu test hiz gevirim kazanglarini ayarlamak (bkz. Hiz gevrim kazanglari)
ve hizlanma sirasinda ihtiya¢ duyulan moment ileri beslemenin saglanmasi icin kullanilir.

Uygulanan moment (sensorsiiz modu) Motor nominal hizi motor igin dogru dedere ayarlanmadiysa veya standart rampa modu etkinse bu
test yanlis sonuglar verebilir. Eylemsizlik 6l¢iim testi sirasinda motora bir dizi ilerleyen bigimde biytten moment seviyesi uygulanarak
(nominal momentin %20, %40 ... %100°l) hizlanma/yavaslama siresinden eylemsizligi belirlemek icin motor 3/4 x Nominal Hiz’a (05.008)
kadar hizlandirlir. Test 5 sn. igcinde gerekli hiza ulagsmaya calisir, ancak bu basarisiz olursa sonraki moment seviyesi kullanilir. %100 moment
kullanildiginda, test gerekli hiza ulagsmak igin 60 sn. bekler, ancak bu basarisiz olursa Otomatik Ayar tribi baslatilir. Testin aldig sureyi azaltmak
icin Mekanik Yiik Testi Seviyesi (05.021) sifir disinda bir dedere ayarlanarak test igin kullanilacak moment seviyesini tanimlamak mimkunddr.
Test seviyesi tanimlandiginda test yalnizca tanimlanan test seviyesinde yapilir ve motorun gerekli hiza ulagsmasi igin 60 sn. beklenir.
Maksimum hiz akista zayiflama saglarsa motoru yeterince hizli bigimde hizlandirmak igin gerekli moment seviyesine ulasmak mimkun
olmayabilir. Durum buysa maksimum hiz referansi azaltiimalidir. Eylemsizlik 8lgimu otomatik ayari gerceklestirmek igin, Pr 00.040
parametresini 4 olarak ayarlayin, surticiniin etkinlestirme sinyalini (terminal 29°'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben siriici engelleme durumuna girer. Sirticl istenen referansta galistirlmaya baslamadan énce suricu
kontrollii devre disi modunda birakilmalidir. Siiriicii kontrollii devre disi moduna, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29°'dan
cikarilmasi, Siirticli Etkinlegtirme (06.015) parametresinin KAPALI (0) degere ayarlanmasi veya kontrol kelimesi (Pr 06.042 ve Pr 06.043)
parametreleri aracilidi ile surlcunin devre disi birakiimasiyla alinabilir.

Pr 00.038 {04.013} / Pr 00.039 {04.014} Akim Gevrimi Kazanglari

Akim gevirim kazanglari (Kp) ve integral (Ki) kazanglari, istenen akim (moment) icerisindeki degisime karsilik akim ¢evriminin tepkisini kontrol eder.
Varsayilan degerler cogu motorda tatmin edici galisma saglar. Ancak, dinamik uygulamalardaki optimal performans igin, performansi gelistirmek igin
kazanglarin degistiriimesi gerekebilir. Akim Kontrolér Kp Kazanci (04.013), performansin kontroliindeki en kritik degerdir. Akim ¢evrim kazanclari
durarak veya donerek otomatik ayarlama yapilarak hesaplanabilir (daha sonra bu tabloda yer alan Otomatik Ayarlama Pr 00.040’e bakin),

suriict motorun Stator Direncini (05.017) ve Gegici Endliktans’ini (05.024) dlger ve akim ¢evrim kazanglarini hesaplar.

Bu, akim referansinda bir adim degisimi sonrasinda minimum asim ile adim tepkisi verir. Orantisal kazang, bant genisliginde 1,5’lik benzer faktor
artigi ile yiikseltilebilir; ancak bu, ortalama %12,5’lik agimi olan bir adim tepkisi verir. integral kazang denklemi klasik bir deger verir.

Sirtclinun, referans gergevesinin kullaniminin gerekli oldugu bazi uygulamalarda, akiyi dinamik olarak ¢ok yakindan takip etmek igin

(6r. Yuksek hizl Sensérstiz RFC-A asenkron motoru uygulamalari) integral kazanglari daha yiksek degere ihtiya¢ duyabilir.
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Hiz Gevrimi Kazanglari (Pr 00.007 {03.010}, Pr 00.008 {03.011}, Pr 00.009 {03.012})

Hiz ¢evrimi kazanglari, hiz talebindeki degisiklikler igin hiz kontrolériiniin yanitini kontrol eder. Hiz kontroldrd, oransal (Kp) ve integral (Ki) kazang
ileri besleme sirelerini ve diferansiyel (Kd) kazang geri besleme suresini kapsar. Suriicl, bu kazanglardan iki seti tutar ve bunlardan her ikisi de

Pr 03.016 parametresi ile hiz kontrolori kullanilarak segilebilir. Pr 03.016 = 0 olarak ayarlanirsa, Kp1, Ki1 ve Kd1 kazanglari (Pr 00.007 - Pr 00.009)
kullanilir ve Pr 03.016 = 1 olarak ayarlanirsa, Kp2, Ki2 ve Kd2 kazanglari (Pr 03.013 - Pr 03.015) kullanilir. Pr 03.016 parametresi suricu
etkinlestirildiginde veya devre disi birakildiginda degistirilebilir. YUk genelde sabit bir eylemsizlik ve momentse sirtict Pr 03.017 ayarina bagli
olarak gerekli bir uyum agisi veya bant genisligi saglamak igin gerekli Kp ve Ki kazanglarini hesaplayabilir.

Hiz Kontrolérii Oransal Kazanci (Kp), Pr 00.007 {03.010} ve Pr 03.013

Oransal kazancin bir degeri varsa ve integral kazang sifira ayarlanmissa kontrolériin sadece oransal siiresi olacaktir ve moment referansi
olusturmak icin bir hiz hatasi olmalidir. Bununla beraber motor ylku arttikga referans ve gercek hizlar arasinda fark olusacaktir. Bu, oransal kazang
seviyesine dayanan dizenlemeyi etkiler; kazang ne kadar yuksek olursa, belirtilen ylk i¢in hiz hatasi o kadar az olur. Oransal kazang ¢ok yuksekse
hiz geribesleme nicelemesi tarafindan Uretilen akustik gurilti kabul edilemez seviyeye gelir veya denge seviyesine ulasilir.

Hiz Kontrolérii Integral Kazanci (Ki), Pr 00.008 {03.011} ve Pr 03.014

integral kazang hiz diizenlemesini dnlemek igin sagdlanir. Hata belirli bir siire boyunca biriktirilir ve herhangi bir hiz hatasi olmaksizin gerekli moment
talebi Gretmek igin kullanilir. integral kazancinin artiriimasi dogru seviyeye ulasilimasinda hiz igin alinan siireyi azaltir ve sistemin saglamligini
artirir, 6r. motora yiikk momenti uygulanarak Uretilen konumsal deplasmanin disurilmesi. Ne yazik ki integral kazangtaki artig, gegici hal sonrasinda
asiri salinim vererek sistem sénimlemesini azaltir. Belirli bir integral kazang igin sénimleme oransal kazang arttirilarak gelistirilebilir.

Sistem cevabinin, saglamhgin ve séniimlemenin uygulama icin uygun olacagi bir uzlasiya varilmalidir. RFC-A Sensorsiiz modunda,

integral kazancin 0,50 (izerindeki bir degere yukseltiimesi beklenmez.

Diferansiyel Kazang (Kd), Pr 00.009 {03.012} ve Pr 03.015

Diferansiyel kazang ilave sénimleme vermek tzere hiz kontrolériiniin geri beslemesinde saglanmistir. Diferansiyel siire normal olarak bu tip
fonksiyonlarda ortaya gikan asiri parazit olusmadan uygulanmistir. Diferansiyel strenin arttiriimasi asagi séniimleme tarafindan uretilen agiri
salinimi azaltir, cogu uygulama icin oransal ve integral kazanglar tek basina yeterlidir.

Pr 03.017 ayarina bagli olarak hiz ¢cevrimi kazanglarini ayarlamanin alti
ybéntemi vardir:

1. Pr03.017 = 0, Kullanici ayari.
Bu hiz geribeslemesini izlemek igin analog ¢ikis 1’e osiloskop
baglamayi igerir.
Sirucl hiz referansinda bir basamak degisiklik yapin ve osiloskopta
sriictinin yanitini izleyin.
ik olarak oransal kazang (Kp) ayarlanmalidir. Deder hiz asiri
saliminin oldugu noktaya kadar yukseltiimeli ve sonra yavasca
azaltiimalidir.
Bdylece integral kazancin (Ki) hizin kararsiz oldugu noktaya kadar
yukseltiimesi ve ardindan biraz disurilmesi gerekir.
Bu noktada orantili kazanci daha yuksek bir dedere yukseltmek
mumkuindur ve islem sistem yaniti gosterildigi gibi ideal yanita uygun
olana kadar tekrarlanmalidir.
Sema, yanlis P ve | kazang ayarlar etkileri ile birlikte ideal cevaplari
gostermektedir.

2. Pr03.017 = 1, Bant genisligi ayari
Bant genisligini esas alan ayar gerekliyse surucu, asagidaki
parametreler dogru ayarlandiysa Kp ve Ki'yi hesaplayabilir:

Hiz talebi

Yetersiz oransal kazang
[00.007]

Asiri oransal kazang
[00.007]

Asiri integral kazang
[00.008]

ideal yanit

P 0r

5.Pr03.017=4-6

Pr 03.020 - Gerekli bant genisligi,
Pr 03.021 - Gerekli bastirma faktord,
Pr 03.018 - Motor ve yik eylemsizligi.
Bir eylemsizlik 6lcim otomatik ayari yaparak surucunin motor ve
yuk eylemsizligini lgmesi saglanabilir (bkz. bu tabloda daha 6nce
yer alan Otomatik ayar Pr 00.040).
3. Pr03.017 = 2, Uyumluluk agisi ayari
Uyumluluk agisini esas alan ayar gerekliyse suruct asagidaki
parametreler dogru ayarlandiysa Kp ve Ki'yi hesaplayabilir:
Pr 03.019 - Gerekli uyumluluk agisi,
Pr 03.021 - Gerekli bastirma faktord,
Pr 03.018 - Motor ve yuk eylemsizligi Bir eylemsizlik dlgiim
otomatik ayari yaparak suricinin motor ve yik eylemsizligini
Olgcmesi saglanabilir (bkz. bu tabloda daha 6nce yer alan
Otomatik ayar Pr 00.040).
4. Pr03.017 = 3, Kp kazang ¢arpi 16
Hiz Kontrolérii Ayar Yéntemi (03.017) = 3 ise surlcu tarafindan
kullanilan segilen orantili kazang 16 ile garpilir.

Hiz Kontrolérii Ayar Yéntemi (03.017) 4 ila 6 arasindaki bir dedere ayarlanir.
Hiz Kontrolérii Orantil Kazanci Kp1 (03.010) ve Hiz Kontrolérii Integral
Kazanci Ki1 (03.011) ise otomatik olarak asagidaki tabloda belirtilen bant
genigliklerini ve bir butunlik bastirma faktérinl verecek sekilde ayarlanir.
Bu ayarlar, duslk, standart veya yiksek performans sunar.

Pr 03.017 Performans Bant genisligi
4 Dustk 5 Hz
5 Standart 25 Hz
6 Yiiksek 100 Hz
6.Pr03.017=7

Hiz Kontrolérii Ayar Yéntemi (03.017) = 7 ise Hiz Kontroldrii Orantili
Kazanci Kp1 (03.010), Hiz Kontrolérii Integral Kazanci Ki1 (03.011) ve Hiz
Kontrolérii Diferansiyel Kazanci Kd1 (03.012), 1/ (sT + 1) aktarma
fonksiyonu ile bir ilk sira sistemine yakinsayan kapali gevrim bir hiz
kontrolorii yaniti verecek sekilde ayarlanir. Burada T = 1/mbw ve wbw =
Bant genisligidir (03.020). Bu durumda bastirma faktorii anlamsiz olur ve
Bastirma Faktérii (03.021) ile Uyumluluk Agisi (03.019) etkisizdir.
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8.1.3 Sensorsiiz RFC-S modu
Konum geribeslemesiz sabit miknatisli motor

Pr 00.046 {05.007} Nominal Akim Maksimum siirekli motor akimini tanimlar

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

*  Motor termal asiri yiik koruma (daha fazla bilgi almak igin bkz., kisim 8.2 Motor termal korumasi, sayfa 140).
Pr 00.042 {05.011} Motor Kutbu Sayisi Motor kutup sayisini tanimlar

Motor kutbu sayisi parametresi motorun bir tam mekanik devrindeki elektrik devri sayisini tanimlar. Bu parametre kontrol algoritmalarinin diizgiin
islemesi icin dogru sekilde ayarlanmalidir. Pr 00.042 “Otomatik” olarak ayarlandiginda kutup sayisi 6’dir.

Pr 00.040 {05.012} Otomatik Ayar

Sensoérsiz RFC-S modunda iki otomatik ayar testi mevcuttur; durarak otomatik ayar ve eylemsizlik 6lgim testi.

»  Durarak Otomatik Ayar

Durarak otomatik ayar temel kontrol igin gerekli tim parametreleri 6lgmek igin kullanilabilir. Testler Stator Direnci (05.017), Ld (05.024), Yiikstiz Lq
(05.068), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (05.059) ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonunda Akim’1 (05.060) dlcer.

Stator Kompanzasyonunu Etkinlestir (05.049) = 1 ise Stator Taban Sicakligi (05.048) Stator Sicakligi’na (05.046) esit hale getirilir. Boylece Stator
Direnci (05.017) ve Ld (05.024), Akim kontroldrii Kp Kazanci (04.013) ve Akim Kontrolérii Ki Kazancrni (04.014) ayarlamak igin kullanilir.
Durarak otomatik ayar yapmak icin, Pr 00.040 parametresini 1 olarak ayarlayin, structnun etkinlestirme sinyalini (terminal 29'da) ve ¢alistirma
sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

» Donerek Otomatik Ayar
Sensodrsiz modunda, Dénerek otomatik ayar segilirse (Pr 00.040 = 2), durarak otomatik ayar yapilir.

* Eylemsizlik élcim testi

NOT: Otomatik ayardan sonra, Yiiksiiz Lq (05.072) / Ld (05.024) < 1,1 ve Pr 05.064 Belirgin olmayan olarak ayarlandiysa bu testi yapmak mumkiin
degildir.

Eylemsizlik 6lgiim testi ylikiin ve motorun toplam eylemsizligini 6lger. Bu test hiz gevirim kazanglarini ayarlamak (bkz. Hiz gevrim kazanglar)

ve hizlanma sirasinda ihtiyac duyulan moment ileri beslemenin sadlanmasi icin kullanilir. Motor nominal hizi motor i¢in dodru degere
ayarlanmadiysa veya standart rampa modu etkinse test yanlis sonuglar verebilir. Eylemsizlik 6lgim testi sirasinda motora bir dizi ilerleyen bigimde
buylten moment seviyesi uygulanarak (nominal momentin %20, %40 ... %100’uU) hizlanma/yavaslama suresinden eylemsizligi belirlemek igin motor
3/4 x Nominal Hiz’a (05.008) kadar hizlandirilir. Test 5 sn. icinde gerekli hiza ulasmaya calisir, ancak bu basarisiz olursa sonraki moment seviyesi
kullanihir. %100 moment kullanildiginda, test gerekli hiza ulagsmak igin 60 sn. bekler, ancak bu basarisiz olursa Otomatik Ayar tribi baslatilir.

Testin aldigi sureyi azaltmak igcin Mekanik Yiik Testi Seviyesi (05.021) sifir diginda bir dedere ayarlanarak test i¢in kullanilacak moment seviyesini
tanimlamak mudmkindur. Test seviyesi tanimlandiinda test yalnizca tanimlanan test seviyesinde yapilir ve motorun gerekli hiza ulagsmasi icin

60 sn. beklenir. Maksimum hiz akista zayiflama saglarsa motoru yeterince hizli bigcimde hizlandirmak icin gerekli moment seviyesine ulagsmak
mumkun olmayabilir. Durum buysa maksimum hiz referansi azaltiimalidir. Eylemsizlik 6lgimu otomatik ayari gergeklestirmek igin, Pr 00.040
parametresini 4 olarak ayarlayin, suricunin etkinlestirme sinyalini (terminal 29°'da) ve galistirma sinyalini (terminal 24’te) vermesini saglayin.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben siriici engelleme durumuna girer. Sirticl istenen referansta galistirimaya baslamadan 6nce suricu
kontrolli devre disi modunda birakilmalidir. Siiriicti, GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyalinin terminal 29'dan gikarilmasi, Siiriicii Etkinlestirme
(06.015) parametresinin KAPALI (0) degere ayarlanmasi veya kontrol kelimesi (Pr 06.042 ve Pr 06.043) parametreleri araciligi ile srticiiniin devre
disi birakilmasiyla kontrolli devre disi moduna alinabilir.

Pr 00.038 {04.013} / Pr 00.039 {04.014} Akim Gevrimi Kazanglari

Akim gevirim kazanglari (Kp) ve integral (Ki) kazanglari, istenen akim (moment) icerisindeki degisime karsilik akim ¢evriminin tepkisini kontrol eder.
Varsayilan degerler gogu motorda tatmin edici calisma saglar. Ancak, dinamik uygulamalardaki optimal performans igin, performansi gelistirmek igin
kazanglarin degistiriimesi gerekebilir. Orantili kazang (Pr 04.013) performans kontroliindeki en kritik degerdir. Akim ¢evrim kazanglari durarak veya
donerek otomatik ayarlama yapilarak hesaplanabilir (daha sonra bu tabloda yer alan Otomatik Ayarlama Pr 00.040’e bakin), striicii motorun
Stator Direnci’ni (05.017) ve Gegici Endliktans’ini (05.024) dlger ve akim gevrim kazanclarini hesaplar.

Bu, akim referansinda bir adim degisimi sonrasinda minimum asim ile adim tepkisi verir. Orantisal kazang, bant genisliginde 1,5'lik benzer faktor
artisi ile ylikseltilebilir; ancak bu, ortalama %12,5'lik agimi olan bir adim tepkisi verir. integral kazang denklemi klasik bir deger verir.

Sirucinun, referans gergevesinin kullaniminin gerekli oldugu bazi uygulamalarda, akiyi dinamik olarak ¢ok yakindan takip etmek icin integral
kazanglari daha yiksek degere ihtiya¢ duyabilir.
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Hiz Gevrimi Kazanglari (Pr 00.007 {03.010}, Pr 00.008 {03.011}, Pr 00.009 {03.012})

Hiz ¢evrimi kazanglari, hiz talebindeki degisiklikler igin hiz kontrolériiniin yanitini kontrol eder. Hiz kontroldri, oransal (Kp) ve integral (Ki)

kazang ileri besleme sirelerini ve diferansiyel (Kd) kazang geri besleme siiresini kapsar. Suriicl, bu kazanglardan iki seti tutar ve bunlardan her ikisi
de Pr 03.016 parametresi ile hiz kontrolori kullanilarak segilebilir. Pr 03.016 = 0 olarak ayarlanirsa, Kp1, Ki1 ve Kd1 kazanglari (Pr 00.007 -

Pr 00.009) kullanilir ve Pr 03.016 = 1 olarak ayarlanirsa, Kp2, Ki2 ve Kd2 kazanglar (Pr 03.013 - Pr 03.015) kullanilir. Pr 03.016 parametresi surucu
etkinlestirildiginde veya devre disi birakildiginda degistirilebilir. YUk genelde sabit bir eylemsizlik ve momentse sirtci Pr 03.017 ayarina bagli
olarak gerekli bir uyum agisi veya bant genisligi saglamak igin gerekli Kp ve Ki kazanglarini hesaplayabilir.

NOT: Sensérsiiz modunda, kararl ¢alisma i¢in hiz kontrolorii bant genisliginin 10 Hz veya altindaki bir degerle sinirlanmasi gerekebilir.

Hiz Kontrolérii Oransal Kazanci (Kp), Pr 00.007 {03.010} ve Pr 03.013

Oransal kazancin bir degeri varsa ve integral kazang sifira ayarlanmigsa kontroldriin sadece oransal slresi olacaktir ve moment referansi
olusturmak icin bir hiz hatasi olmalidir. Bununla beraber motor ylku arttikga referans ve gercek hizlar arasinda fark olusacaktir. Bu, oransal kazang
seviyesine dayanan dizenlemeyi etkiler; kazang ne kadar yiiksek olursa, belirtilen yiik icin hiz hatasi o kadar az olur. Oransal kazang ¢ok ylUksekse
hiz geribesleme nicelemesi tarafindan Uretilen akustik gurultl kabul edilemez seviyeye gelir veya denge seviyesine ulasllir.

Hiz Kontrolérii Integral Kazanci (Ki), Pr 00.008 {03.011} ve Pr 03.014

integral kazang hiz diizenlemesini dnlemek igin sagdlanir. Hata belirli bir siire boyunca biriktirilir ve herhangi bir hiz hatasi olmaksizin gerekli moment
talebi Gretmek igin kullanilir. integral kazancinin artirimasi dogru seviyeye ulasiimasinda hiz igin alinan siireyi azaltir ve sistemin saglamhgini
artirir, 6r. motora yik momenti uygulanarak Uretilen konumsal deplasmanin dusurilmesi. Ne yazik ki integral kazangtaki artis, gegici hal sonrasinda
asiri salinim vererek sistem sénimlemesini azaltir. Belirli bir integral kazanc icin sénimleme oransal kazang arttirilarak gelistirilebilir.

Sistem cevabinin, saglamhgin ve séniimlemenin uygulama icin uygun olacagi bir uzlasiya varilmalidir. RFC-A Sensdrsiiz modunda,

integral kazancin 0,50 Gzerindeki bir degere yukseltiimesi beklenmez.

Diferansiyel Kazang (Kd), Pr 00.009 {03.012} ve Pr 03.015

Diferansiyel kazang ilave sdbnimleme vermek Uzere hiz kontroloriiniin geri beslemesinde saglanmistir. Diferansiyel siire normal olarak bu tip

fonksiyonlarda ortaya ¢ikan asiri parazit olusmadan uygulanmistir. Diferansiyel stirenin arttirilmasi asagi sonimleme tarafindan tretilen asiri
salinimi azaltir, gogu uygulama icin oransal ve integral kazanglar tek bagina yeterlidir.

Pr 03.017 ayarina bagli olarak hiz ¢cevrimi kazanglarini ayarlamanin alti
yontemi vardir:

1. Pr03.017 =0, Kullanici ayari.

Buna hiz geri beslemesinin gézlemlenmesi igin osiloskopun analog
cikis 1’e baglanmasi dahildir.

Sdricude hiz referansinda bir kademe atlamasi gerceklestirin ve
osiloskoptaki siiriicii cevabini gézlemleyin. P;%‘z’g'f] oransal kazang
llk olarak oransal kazang (Kp) ayarlanmahdir. Deger hiz agiri

saliminin oldugu noktaya kadar yukseltiimeli ve sonra yavasca
azaltilmalidir. Daha sonra integral kazang (Ki) hizin kararsiz oldugu Ao oransal kazan
noktaya kadar yukseltiimeli ve sonra yavasga azaltiimahdir. 00.007]

Bu noktadan sonra oransal kazanci daha Ust bir degere yUkseltmek
mumkin olabilir ve islem gdsterildigi gibi sistem yaniti ideal yanita
yaklasincaya kadar tekrarlanmalidir.

Sema, yanlis P ve | kazang ayarlari etkileri ile birlikte ideal cevaplari araos) o e
gOstermektedir.

2. Pr03.017 =1, Bant genisligi ayar
Bant genisligini esas alan ayar gerekliyse sirucl, asagidaki ideal yanit
parametreler dogru ayarlandiysa Kp ve Ki'yi hesaplayabilir:

Pr 03.020 - Gerekli bant genisligi,
Pr 03.021 - Gerekli bastirma faktor,

Hiz talebi

RRddl

Pr 03.018 - Motor ve yiik eylemsizligi. 5.Pr03.017=4-6
Bir eylemsizlik 6l¢ciim otomatik ayari yaparak sirticiiniin motor ve Hiz Kontrolérii Ayar Yontemi (03.017) 4 ila 6 arasindaki bir degere
yik eylemsizligini 6lgmesi saglanabilir (bkz. bu tabloda daha 6nce e_:lyarlamr. Hiz Kontroldrii Orantili Kazanci Kp1 (03.010) ve Hiz Kontrolérii
yer alan Otomatik ayar Pr 00.040). Integral Kazanci Ki1 (03.011) ise otomatik olarak asagidaki tabloda
3. Pr03.017 = 2, Uyumluluk agisi ayari belirtilen bant genisliklerini ve bir btlinlik bastirma faktdrini verecek
Uyumluluk agisini esas alan ayar gerekliyse siiriici asagidaki sekilde ayarlanir. Bu ayarlar, disik, standart veya yiiksek performans
parametreler dogru ayarlandiysan Kp ve Ki'yi hesaplayabilir: sunar.
Pr 03.019 - Gerekli uyumluluk agisi, Pr 03.017 Performans Bant genisligi
Pr 03.021 - Gerekli bastirma faktor, 4 Dusik 5 Hz
Ptr 03.?18 - Motor ve {(uk“eyle"m?lzhgl tBlr eyler.'.nk5|zl||k OIQ.UT.]V. . 5 Standart 25 Az
otomatik ayar yaparak surlictiniin motor ve yiik eylemsizligini —
olgmesi saélan);bpiiir (bkz. bu tabloda daha dzce ygr alan ° 6 Yuksek 100 Hz
Otomatik ayar Pr 00.040). 6.Pr03.017=7
4. Pr03.017 = 3, Kp kazang garpi 16 Hiz Kontrolérii Ayar Yéntemi (03.017) = 7 ise Hiz Kontrolérii Orantili
Hiz Kontroldrii Ayar Yontemi (03.017) = 3 ise surtict tarafindan Kazanci Kp1 (03.010), Hiz Kontrolérii Integral Kazanci Ki1 (03.011)
kullanilan secilen orantili kazang 16 ile garpilir. ve Hiz Kontrolérii Diferansiyel Kazanci Kd1 (03.012), 1/ (st + 1)

aktarma fonksiyonu ile bir ilk sira sistemine yakinsayan kapali
gevrim bir hiz kontrolérl yaniti verecek sekilde ayarlanir.

Burada T = 1/@wbw ve wbw = Bant genisligidir (03.020). Bu durumda
bastirma faktéri anlamsiz olur ve Bastirma Faktéri (03.021)

ile Uyumluluk Agisi (03.019) etkisizdir.
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8.2 Motor termal korumasi

Motor 1sisini izin verilen maksimum isinin ylzdesi olarak tahmin etmek
icin cift sabit sireli bir termal mod bulunur.

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

Kayip ytzdesi = %100 x [Ykle ilgili kayiplar + Demir kayiplari]

Bu formiilde:

Yiikle ilgili kayiplar = (1 - Kgg) X (I / (K4 X Inominan)?

Demir kayiplari = K X (W / Wnominal)

Bu formiilde:

| = Akim Bliyiikliigii (04.001)

INominal = Nominal Akim (05.007)

Kse = Kayip Yiizdesi Olarak Nominal Demir Kayiplari (04.039) / %100
Motor Koruma Akiimiilatérii (04.019) asagidakilerden elde edilir:

Pr 04.019 = Kayip Yiizdesi x [(1 - Kp) (1 - e-"*) + K5 (1 - -0

Bu formiilde:

T = Motor Koruma Akiimdilatérii (04.019)

Ky = Motor Termal Zaman Sabiti 2 Olgeklendirmesi (04.038) / %100

L= Motor Termal Zaman Sabiti 1 (04.015)

22 Motor Termal Zaman Sabiti 2 (04.037)

K4 = Degisir, asagiya bakin
Nominal Akim (05.007) £ Maksimum Agir Yiik Calisma Akimi (11.032)

Pr 04.025 parametresi 0 degerine ayarlandiginda bu karakteristikteki bir
motor bitln 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 disurtldigld motorlar igin
tasarlanmistir. K1 icin maksimum deger 1,05'dir, bu sebeple bu 6zelligin
Gzerinde motor, akim degerinin %105’ine kadar surekli olarak galisabilir.
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Pr 04.019 parametresinde tahmin edilen sicaklik %100’e ulasirsa,
surtcu Pr 04.016 parametre ayarlarina bagli olarak bazi eylemlerde
bulunur. Pr 04.016 parametresi O olarak ayarlanmissa,

Pr 04.019 parametresinin %100’e ulastig1 durumlarda surtcude trip
durumu meydana gelir. Pr 04.016 parametresi 1 olarak ayarlanmigsa,
Pr 04.019 parametresi %100’e ulastiginda akim limiti (K - 0,05) x %100
degerine dusurdldr.

Pr 04.019 parametresi %95'in altina dustiginde akim limiti kullanici
tanimli seviye ile yeniden ayarlanir. Gug agiliminda termal model isi
aklUmdlatora sifira yeniden ayarlanir ve surictler agilirken motor isisini
biriktirir. Pr 05.007 parametresi tarafindan tanimlanan nominal akim
degisirse, akimulator sifir degerine yeniden ayarlanir.

Termal zaman sabiti (Pr 04.015) varsayilan ayari 89 saniyedir; bu sire
60 saniye sureyle %150 asiri akim degerine esittir.

Sekil 8-1 Motor termal korumasi (Normal Yiik Calisma)
1,00 = +1,01
0,70 = —— Pr04.025=0
------- Pr 04.025 = 1

K

A

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

degerinin %15'i

Yangin Modu - Onemli Uyari
Yangin Modu etkinken motor agiri yUku ve termal korumanin
yani sira bazi siiriici koruma fonksiyonlari devre digidir.
Yangin Modu yalnizca, korumayi devre digi birakmanin
riskinin sUrGcUnun trip vermesi riskinden az oldugu acil
durumlarda (6zellikle bir binanin tahliyesini saglamak igin
duman tahliyesi isleminde) kullanim igin sunulmustur.
Yangin Modunun kullaniimasinin kendisi motorun veya
surtcundn asir yuklenmesinden kaynaklanan yangin riskine
neden olur, bu nedenle yalnizca risk dengesi dikkatlice
degerlendirildikten sonra kullaniimalidir.
Yangin Modunun yanliglikla devreye alinmasini veya
devreden ¢ikariimasini dnlemek icin dikkatli olunmalidir.
Yangin Modu “Yangin modu etkin” ifadesini iceren bir yanip
sonen ekran metin uyarisiyla gosterilir.
Pr 1.053 veya Pr 1.054 parametresinin yanhslikla farkh
girislere veya degiskenlere yeniden tahsis edilmediginden
emin olmak icin dikkatli olunmalidir. Varsayilan olarak
Pr 1.054'Un dijital giris 4'ten kontrol edildigine ve Pr 8.024’G
degistirmenin bu dijital girisi bagka bir parametreye yeniden
tahsis edebilecegine dikkat edilmelidir. Bu parametreler
yanlislikla veya yetkisiz olarak yapilan degisiklik riskini en
aza indirmek icin erigim seviyesi 2’'dedir. Riski daha da
azaltmak igin Kullanici Givenliginin uygulanmasi 6nerilir
(bkz. kisim 5.9 Parametre erigsim seviyesi ve glivenlik,
sayfa 93). Bu parametreler seri iletisim aracilhigiyla da
degistirilebilir, bu nedenle bu fonksiyon kullanilirsa yeterli
onlemler alinmalidir.

8.3 Anahtarlama frekansi

Varsayilan anahtarlama frekansi 3 kHz'dir, ancak bu Pr 05.018
(suricu buyuklige bagh olarak) parametresi ile maksimum olarak
16 kHz'ye cikartilabilir. Kullanilabilir anahtarlama frekanslari asagida
gosterilmistir.

Pr 04.025 parametresinin her iki ayari da motor faninin sogutma
etkisinin azaltiimasi igin motor hizinin disirildigi motorlar igin
tasarlanmistir, ancak asagidaki farkli hizlarla sogutma etkisi
disurilmustur. Pr 04.025 parametresi 0 degerine ayarlanmigsa,
bu karakteristik, sogutma etkisinin motor hizinin baz hiz/frekans
degerinin %15 altina disurildugu motorlar icin tasarlanmigtir.

Pr 04.025 parametresi 1 degerine ayarlanmigsa, bu karakteristik,
sogutma etkisinin motor hizinin baz hiz/frekans degerinin %50 altina
disurildagi motorlar igin tasarlanmigtir. K1 igin maksimum deger
1,01°dir, bu sebeple bu 6zelligin Gzerinde motor, akim degderinin
%107’ine kadar stirekli olarak galisabilir.

Tablo 8-1 Kullanilabilir anahtarlama frekanslar
Siiriici 2 3 4 6 8 12 16
boyu Model | \Hz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz
3
4
5
6 Tma v v v v v v v
7
8
9E
10203250ila
10203600
10502000 v v v v v v v
10 10601720ila
10601970
Soaossto | Y ||
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Anahtarlama frekansi 3 kHz'den yukari ¢ikarilirsa agagidakiler meydana

gelir:

1. Surtcude artan isi kaybi, ¢ikis akiminda azaltma uygulanmasi
anlamina gelir.
Anahtarlama frekansi ve ortam isi igin deger azaltma tablosunu
kisim 12.1.1 Glig¢ ve akim degerleri (Anahtarlama frekansi ve
sicaklik igin azalma), sayfa 212’de gorebilirsiniz.

2. lyilestirilmis gikis dalga bicimi kalitesine bagl olarak azaltiimis motor
ISISI.

3. Motor tarafindan Uretilen azaltilmis akustik parazit.

4. Hiz ve akim kontroldrleri Gzerinde arttiriimis 6rnek oran. Gerekli olan
ornek slireye gére motor isisi, surlcu 1sisi ve uygulamanin istekleri
arasinda bazi degisimler olmahdir.
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8.4.2 Kalici miknatisli motorun yiiksek hizda
caligsmasi

Yiksek hiz servo modu Pr 05.022 =1 olarak ayarlanarak etkinlestirilir.
Siruciinin zarar gérmesini énlemek igin bu modu kalici miknatish
motorla kullanirken dikkatli olunmalidir. Kalici miknatisli motor
miknatislari tarafindan tretilen gerilim hizla orantilidir. Yiksek hizda
calisma igin suriicu, miknatislar tarafindan Uretilen akima karsi koymak
icin motora akim uygulamalidir. Motoru ¢ok yuksek hizlarda galistirmak
mumkindur. Bu, gok yuksek bir motor terminali gerilimi saglar, ancak bu
gerilim suriicinin yapacagdi islemle énlenir.

Ancak, motor gerilimleri miknatislardan kaynaklanan akima karsi
koymak icin akimsiz surtcunin gig degerinden ylksek oldugunda
slrlicu devre diglysa (veya hata verirse) suriici zarar gorebilir.

Yiksek hiz modu etkinken, surlcu ¢ikis terminallerine uygulanan
gerilimleri givenli bir seviyeye kadar sinirlandirmak i¢in ek bir donanim
koruma sistemi kullaniimadigi stirece, motor hizi asagidaki tabloda
verilen seviyelerle sinirlandiriimahdir.

T . Motor terminallerindeki
Sirici Maksimum motor hizi L . .
erilimi dederi (dev./dk.) maksimum giivenli hatlar
9 9 e arasi gerilim (V rms)
200 400 x 1000 / (Ke x V2) 400 /N2
400 800 x 1000 / (Ke x V2) 800 /2
575 955 x 1000 / (Ke x V2) 955 /2
690 1145 x 1000 / (Ke x V2) 1145 /2

Tablo 8-2 Her anahtarlama frekansindaki gesitli kontrol
gorevleri igin 6rnek degerler
Acik RFC-A
3,6,12 kHz 2,4,8,16 kHz cevrim RFC-S
3 kHz =167 psn. 2 kHz i 250 psn.
. _ 4 kHz = 125 psn. . [Akim
Seviye 1 | 6 kHz = 83 psn. _ Tepe limiti .
12 kHz = 83 usn 8 kHz = 62,5 psn. kontrolorleri
= OO MM 46 kHZ = 62,5 psn.
2kHz - 500 psn. |\ imiti [ iz
. 4 kHz - 250 psn. A
Seviye 2 250 ms ve kontrolorleri
8 kHz - 125 psn. rampalar |ve rampalar
16 kHz - 125 psn.
Seviye 3 1ms Gerilim kontrolori
Seviye 4 4ms Zamana baqll .I.<u||an|C|
araylizl
Geri alan Zamana bagli olrpa"yan
kullanici araylzi
8.4 Yuksek hizda galisma
8.4.1 Alan zayiflatma (sabit gii¢) islemi

(Yalnizca agik ¢gevrim ve RFC-A modu)

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

Sekil 8-2 Hiza karsi moment ve nominal gerilim

A
Moment ‘
'
I
i
'
I
i
'
I
i
!
'

>

! Hiz

A i
'
!
Nominal i
gerilim |
i
!
'
i
!
!
i
!
!
i

! >

Nominal hiz Hiz

Mevcut baz hizin tUzerindeki momentin basarili ¢alisim igin 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 icin miknatislama akiminin dogru
oranda azaltildigindan emin olunmasini saglar. (Agik cevrim modunda
miknatislama akim aktif olarak kontrol edilmez).

Ke motor tarafindan uretilen r.m.s. hatlar arasi gerilim ile V/1000 dev./dk.
cinsinden hiz arasindaki orandir. Motorun manyetikligini gidermemek
icin dikkatli olunmalidir. Bu mod kullaniimadan énce her zaman motor
Ureticisine danigiimalidir.

Varsayilan olarak, yuksek hizda g¢alisma devre disidir (Pr 05.022 = 0).

Ayrica yuksek hizda galigmayi etkinlestirmek ve surtcunin motor hizini
otomatik olarak tablolarda belirtilen seviyelerle sinirlandirarak Agiri hiz
Uretmesini saglamak da mimkindur. Seviyeler agilirsa 1 trip
(Pr05.022 = -1)

8.4.3 Maksimum hiz / frekans

Tum galisma modlarinda (Agik gevrim, RFC-A ve RFC-S), maksimum
cikis frekansi 550 Hz ile sinirlandiriimigtir. Ancak, RFC-S modunda hiz
motorun gerilim sabitiyle (Ke) de sinirlanir. Ke kullaniimakta olan servo
motora iligkin 6zel bir sabittir. Normalde motor veri formunda V/k dev./dk.
(1,000 dev./dk.) olarak bulunur.

8.4.4  Yarim kare dalga (yalnizca agik ¢evrim)
Siridctinin maksimum ¢ikis gerilim seviyesi, normal olarak sirlcu giris
gerilimi ile siirlicu igerisindeki gerilim disUsleri arasindaki farkin eslenigi
ile sinirlandirilmistir (striict akim kontroliini devam ettirmek igin
gerilimin kiiglk bir ylizdesini muhafaza eder). Motor nominal gerilimi
besleme gerilimi ile ayni seviyeye ayarlanmis ise, sirlicu ¢ikis gerilimi
nominal gerilim seviyesine yaklastikga bazi darbelerde silinme meydana
gelir. Pr 05.020 parametresi (Yarim kare dalga etkin) 1 olarak
ayarlandiginda modilatér asir modiilasyona izin verecektir,

bdylece ¢ikis frekansi nominal frekansin Ustlinde arttik¢a, gerilim,
nominal gerilim Ustiinde artmaya devam edecektir. ModUlasyon derinligi
uyum disinda artacaktir; 6ncelikle ikiz kenar yamuk ve sonra yarim kare
dalga formu Uretecektir.

Asagidaki agiklama 6rnek olarak kullanilabilir:

» Dusuk anahtarlama frekansi ile yiksek ¢ikis frekansi elde edilmesi
sinirl uzay vektér modulasyonu ile birlik modilasyonu derinligi,

veya

« Dusuk besleme gerilimi ile daha ylksek ¢ikis gerilimi elde etmek
mumkin olmayacaktir.

Bunun dezavantaji, makine akimi modilasyon derinligi birlikten yukari

arttikga bozulacaktir ve temel ¢ikis frekansindan buyik miktarda dusuk

degerli tek sayili harmonik icerecektir. Ek dusuk degerli harmonikler

artan kayiplara ve motorda 1sinmaya sebep olur.
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Powerdrive F300, karttaki baska herhangi bir Unidrive SP veri blogu
9 NV Medya Kartini Kullanma "o rttaki baska herhang five SF veri blog
tlrinl okuyamaz. Bir Unidrive SP’den bir Powerdrive F300’e varsayilan
.. veri bloklarindaki fark aktarilabilse de asagidakilere dikkat edilmelidir:
9.1  Girig $a9

Kalici Medya Karti 6zelligi bir SMARTCARD veya PLC programlarinin
sakladigi / okundugu bir SD kart kullanarak parametrelerin basit olarak
yapilandiriimasi, parametre yedekleme, PLC programlarini saklama /
okuma ve suriicu kopyalama olanagi sunar. Siriict geriye donik olarak
Unidrive SP SMARTCARD ile uyumluluk saglar.

NV Medya Karti sunlar igin kullanilabilir:

« Sdrucller arasinda parametre kopyalama
»  SUlrlclt parametre gruplarini kaydetme
» Dahili kullanici programi kaydetme

NV Medya Karti, modulin en ustlinde, surlcu ekraninin altinda
(takiliysa), sol tarafta yer alir.

NV Medya Kartini temas noktalar suriicliniin sol tarafina bakacak
sekilde takin.

Sirucl, sadece okumasi veya yazmasi istendiginde NV Medya Kartiyla
iletisime geger, diger bir deyisle, kart sistem “caligirken degistirilebilir”.

NV Medya Kartini takarken elektrik bulunabilecek
terminallere dikkat edin.

A

UYARI

Sekil 941 NV Medya Kartinin Takilmasi

1. NV Medya Kartini takma
2. NV Medya Karti takili

1. Kaynak suricudeki bir parametre hedef suriiciide bulunmuyorsa bu
parametre igin veri aktarimi yapilmaz.

2. Hedef surlicudeki parametrenin verileri aralik digindaysa veriler
hedef parametrenin araligiyla sinirlanir.

3. Hedef surtici kaynak suructiden farkl bir glic degerine sahipse bu
tur aktarim igin normal kurallar gegerli olur.

Sekil 9-2 Temel NV Medya Karti kullanimi

Sarlcd, tim
parametreleri
NV Medya
Kart'ndan okur

DU

Pr 00.030 = Oku + &P

Tam strtct
parametrelerini NV
Medya Karti'na
programlar

Veri blogu 1'de
onceden bulunan
tiim verilerin Uzerine
yazar

Pr 00.030 = Program + &9

prCin g

Bir parametre kaydi

gerceklestirildiginde, 2 E

- g =

Kartina otomatk_ Oromatic (8 SEL Iy
Kayit

olarak kaydeder

Pr 00.030 = Otomatik +

NV Medya Karti Parca numarasi

SD Kart Adaptori (bellek karti dahil degildir) 3130-1212-03

8 kB SMARTCARD 2214-4246-03

64 kB SMARTCARD 2214-1006-03

9.2 NV Medya Karti destegi

NV Medya Karti karttaki 001 ila 499 arasindaki Powerdrive F300’den
ayarlanan veri bloklarinda bulunan suriicii parametre gruplari ve / veya
PLC program gruplarini kaydetmek icin kullanilabilir.

Powerdrive F300, Unidrive SP SMARTCARD ile uyumludur ve
Unidrive SP parametre grubunu okuyarak Powerdrive F300 igin uyumlu
bir parametre grubuna dénusturir. Bu yalnizca, Unidrive SP parametre
grubu varsayilan aktarma yontemindeki (6r. 4yyy aktarma) fark
kullanilarak SMARTCARD’a aktarilirsa mumkuind(ir.

Cihaz agildiginda NV
Medya Karti'ndan
sUrtctinln 6n yukleme
islemi gerceklesir ve bir
parametre kaydi
gerceklestirildiginde,
surict NV Medya
Karti'na otomatik olarak
kaydeder

==
Pr 00.030 = On Yiikleme + €59

2
]
H

Otomatik Kayit |f—
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Tum kart surada ayrintilari verilen salt okunur isaret ayarlanarak yazma veya silmeden korunabilir: kisim 9.3.9 9888 /9777 - NV Medya Kart salt

okunur igaretini ayarlama ve temizleme, sayfa 144.

Kart, surlcu hata vereceginden, veri aktarimi sirasinda ¢ikariimamalidir. Bu meydana geldigi takdirde, aktarimi yeniden deneyin veya bir karttan

surticliye aktarim ise, varsayilan parametreleri ylkleyin.

9.3 Veri aktarma

Veri aktarma, bilgileri silme ve koruma, Pr mm.000’a bir kod girilerek ve ardindan, surlicti gésterilen sekilde sifirlanarak gerceklestirilir Tablo 9-1.

Tablo 9-1 SMARTCARD ve SD kart kodlari
Kod islem SMARTCARD | SD kart
2001 Sarlct parametrelerini parametre dosyasi 001’e aktarir ve veri blogunu c¢alistirilabilir olarak ayarlar. v v
Bu, takilan opsiyon modulindeki parametreleri kapsar.
4 Sirucl parametrelerini parametre dosyasi yyy’ye aktarir. Bu, takilan opsiyon modulindeki parametreleri v v
yyy kapsar.
Syyy Tumlesik kullanici programini timlesik kullanici program dosyasi yyy'ye aktarir. v v
6 Suriict parametrelerini parametre dosyasi yyy'den veya timlesik kullanici programini timlesik kullanici v v
yy programi dosyasi yyy’'den yikler.
Tyyy Dosya yyy'yi siler. 4 v
Sdricudeki verileri dosya yyy icindeki veriler ile karsilastirir. Dosyalar ayniysa karsilastirma
8yyy tamamlandiginda Pr mm.000 (mm.000) degeri “0” olarak ayarlanir. Dosyalar farkliysa {Kart Karsilastir} v v
hatasi baglatilir. Diger tim NV medya karti tripleri de uygulanir.
9555 | Uyari bastirma isaretini siler v v
9666 Uyari bastirma isaretini ayarlar 4 v
9777 | Salt okunur isareti siler 4 v
9888 Salt okunur isareti ayarlar v v
9999 NV medya kartini siler ve bigimlendirir v
Sdricu adi dahil olmak lzere tim surlcu verileri yedeklenir (varsayilanlardan parametre farkliliklari,
40 timlesik kullanici programi ve gesitli opsiyon verileri); </MCDF/driveyyy/> klasoriine kayit yapilir; bu klasér v
WY | meveut degilse olusturulur. Surtcu adi kaydedildiginden, bu, bir kopyadan ziyade bir yedektir. Tim suricu
ve opsiyon verileri kaydedildiginde komut kodu silinir.
Tum verileri yukler (varsayilanlardan parametre farkliliklari, timlesik kullanici programi ve gesitli opsiyon
60yyy | verileri); veriler </MCDF/driveyyy/> klasériinden yuklenir. Tim slrlcu ve opsiyon verileri yikleninceye v
kadar komut kodu silinmez.

yyy, 001 - 999 arasi blok numarasini belirtir.
NOT

Salt okunur bayragi ayarlanmigsa, sadece 6yyy veya 9777 kodlari
etkindir.

9.3.1 NV Medya Kartina Yazma

4yyy - NV Medya Kartina varsayilan farklan yazar

Veri blogu yalnizca varsayilan ayarlarin son yuklendigi zamandan
itibaren parametre farklarini igerir.

NC (Kopyalanmamig) kodlama biti grubu ile olanlar disindaki tim
parametreler NV Medya Kartina aktarilir. Bu parametrelere ek olarak
tim menu 20 parametreleri (Pr 20.000 hari¢c) NV Medya Kartina
aktarilabilir.

Bir parametre grubunu NV Medya Kartina yazma

(Pr 11.042 = Program (2))

Pr 11.042’yi Program (2) olarak ayarlayip striclyu sifirlamak
parametreleri NV Medya Kartina kaydetmeyi saglar. Or. bu Pr mm.000'a
4001 yazmakla esdegerdir. “Kart Degisikligi” haricindeki tim NV Medya
Karti tripleri gecerlidir. Veri blogu zaten mevcutsa otomatik olarak veri
blogunun tizerine yazilir. islem tamamlandiginda, bu parametre otomatik
olarak Yok (0) olarak sifirlanir.

9.3.2 NV Medya Kartindan Okuma

6yyy - NV Medya Kartindan Okuma

Veriler yeniden surucuye aktarildiginda, Pr mm.000’daki 6yyy
kullanilarak siriicii RAM’ine ve EEPROM’una aktarilir. Giicti kapattiktan
sonra verileri korumak igin parametre kaydetme islemi gerekli degildir.
Kartta saklanan herhangi bir opsiyon modilline ait ayar verileri striicliye
aktarilir. Kaynak ve hedef suriciler arasina kurulan opsiyon moddilleri
farkliysa opsiyon moduilu kategorilerinin farkli oldugu opsiyon moduli
yuvalarina ait menuler karttan glincellenmez ve kopyalama isleminden
sonra varsayilan degerlerini igerir. Opsiyon modili kaynaga kurulduysa

ve hedef surtculer farkliysa ya da farkli yuvalardaysa surici
“Kart Opsiyonu” tribini Uretir. Veriler surtictye farkli gerilim veya akim
degeriyle aktariliyorsa “Kart Gug Degeri” tribi meydana gelir.

Hedef siirticliniin gerilim degeri kaynak surictnin degerinden farkli ve
dosya bir parametre dosyasi oldugunda, Asagidaki surticu gu¢ degerine
bagli parametreler (RA kodlama bit grubu) hedef siriicliye NV Medya
Kartiyla aktariimaz.

Ancak, siriici gic degerine bagh parametreler yalnizca akim degeri
farkliysa aktarlir. Surticu gu¢ degerine bagli parametreler hedef
suruclye aktariimazsa varsayilan degerlerini igerir.

Pr 02.008 Standart Rampa Gerilimi

Pr 04.005 ila Pr 04.007 ve Pr 21.027 ila Pr 21.029 Motor Akim Limitleri
Pr 04.024, Maksimum Kullanici Akim Olgeklendirmesi

Pr 05.007, Pr 21.007 Nominal Akim

Pr 05.009, Pr 21.009 Nominal Gerilim

Pr 05.010, Pr 21.010 Nominal Gii¢ Faktérti

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 Tespit Seviyesi

Pr 06.065 Standart Yetersiz Gerilim Esigi

Pr 06.066 Diisiik Yetersiz Gerilim Esigi
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Bir parametre grubunu NV Medya Kartindan okuma

(Pr 11.042 = Oku (1))

Pr 11.042’yi Oku (1) olarak ayarlayip surlictiyu sifirlamak parametreleri
karttan surucu parametre grubuna ve surici EEPROM’una kaydetmeyi
saglar. Or. bu Pr mm.000’a 6001 yazmakla esdegerdir.

Tum NV Medya Kart tripleri gegerlidir. Parametreler sorunsuz olarak
kopyalandiktan sonra, bu parametre otomatik olarak Yok (0) olarak
sifirlanir. Bu iglem tamamlandiktan sonra parametreler suricu
EEPROM’una kaydedilir.

9.3.3  Parametre degisikliklerini otomatik olarak
kaydetme (Pr 11.042 = Otomatik (3))

Bu ayar siricunin, surticideki menl 0 parametrelerinde yapilan her

turlu degisikligi NV Medya Kartina otomatik olarak kaydetmesini saglar.

Bu nedenle surlcideki son menu 0 parametre grubu her zaman

NV Medya Kartinda yedeklenir. P 11.042’yi Otomatik (3) olarak degistirip

surucuyu sifilamak tim parametre grubunu derhal strtuctden karta

kaydetmeyi saglar, ér. NV kodlama bit grubu haric tim parametreler.

Tim parametre grubu saklandiktan sonra yalnizca tek degistirilen meni

0 parametre ayari guncellenir.

Gelismis parametre degisiklikleri yalnizca Pr mm.000 “Parametreleri
Kaydet” veya 1000’e ayarlanip suricu sifirlandiginda NV Medya Kartina
kaydedilir.

“Kart Degisikligi” haricindeki tum NV Medya Karti tripleri gecerlidir.
Veri blogu zaten bilgi igeriyorsa otomatik olarak veri blogunun (izerine
yazilir.

Pr 11.042 3 olarak ayarliyken kart gikarilirsa Pr 11.042 otomatik olarak
Yok (0) olarak ayarlanir.

Yeni bir NV Medya Karti takildiginda Pr 11.042 kullanici tarafindan
yeniden Otomatik (3) olarak ayarlanarak suricu sifilanmalidir,
bdylece otomatik mod hala gerekliyse tim parametre grubu yeniden
yeni NV Medya Kartina yazilabilir.

Pr 11.042 Otomatik (3) olarak ayarlanip slrtcudeki parametreler
kaydedildiginde, NV Medya Karti da guincellenir ve bu nedenle

NV Medya Karti konfiglirasyon kaydedilen surtctlerin kopyasi haline
gelir.

Glg agildiktan sonra, Pr 11.042 Otomatik (3) olarak ayarlanirsa sirtici
tim parametre grubunu NV Medya Kartina kaydeder. Surlctde bu islem
sirasinda “Kart Yazma” ifadesi goriintiilenir. Bu, bir kullanici giiciin
kapatiimasi sirasinda yeni bir NV Medya Karti yerlestirirse yeni

NV Medya Kartinin dogru verilere sahip olmasini saglamak icin yapilir.

NOT
Pr 11.042 Otomatik (3) olarak ayarlandiginda, Pr 11.042 ayarinin kendisi
suriici EEPROM’una kaydedilir, ancak NV Medya Kartina kaydedilmez.

9.3.4  Giiciin her agilmasinda NV Medya Kartindan
on yiikleme yapma (Pr 11.042 = On Yiikleme
(4))

Pr 11.042 On Yiikleme (4) olarak ayarlandiginda, siiriicii glictiniin

acildigi zaman haricinde Otomatik modundakiyle ayni sekilde galigir.

NV Medya Kartindaki parametreler asagidakiler gegerliyse guiciin

aclimasi sirasinda suriiciiye otomatik olarak aktarilr:

»  Surtclye bir kart takilmis

+ Kartta parametre veri blogu 1 bulunuyor

« Blok 1’deki veriler tip 1 ila 4 (Pr 11.038’de tanimlandigi gibi)
+  Karttaki Pr 11.042 On Yiikleme (4) olarak ayarlanmig

Siiriiciide bu islem sirasinda “On Yiikleme Parametreleri” ifadesi
gorintulenir. Striici modu karttakinden farkliysa stricu bir “Kart Stirlict
Modu” tribi verir ve veri aktarilmaz.

“On Yiikleme” modu kopyalanan NV Medya Kartinda saklaniyorsa bu
kopyalanan NV Medya Kartini ana cihaz haline getirir. Bu bazi
suruculerin son derece hizl ve verimli sekilde yeniden
programlanmasina olanak tanir.

NOT

“On Yiikleme” modu karta kaydedilir, ancak kart okundugunda
Pr 11.042’nin degeri slriiclye aktariimaz.

9.3.5 Giiciin her agilmasinda NV Medya Kartindan
o6n yiikleme yapma (Pr mm.000 = 2001)

Pr mm.000’1 2001 olarak ayarlayip bir surtict sifilama islemi baslatarak
on yukleme yapilabilen bir parametre veri blogu olusturmak mimkunddir.
Bu veri blogu bir islemde olusturulur ve baska parametre degisiklikleri

yapildiginda giincellenmez.

Pr mm.000 2001 olarak ayarlandiginda, énceden varsa karttaki veri
blogu 1’in Uzerine yazilir.

9.3.6  8yyy - Siiruciideki tiim parametre grubunu
NV Medya Karti degerleriyle kiyaslama

Pr mm.000’da 8yyy ayarladiginda, NV Medya Karti dosyasi surlcudeki
verilerle kiyaslanir. Kiyaslama sorunsuz olarak yapilirsa Pr mm.000
yalnizca 0 olarak ayarlanir. Kiyaslamada sorun yasanirsa

“Kart Karsilagtir” tribi baslatilir.

9.3.7 T7yyy /9999 - NV Medya Karti degerlerinden
veri silme

Veriler NV Medya Kartindan bir seferde tek blok ya da bir seferde tim

bloklar seklinde silinebilir.

*  Prmm.000’da 7yyy ayarlandiginda NV Medya Karti beri blogu yyy
silinir

*  Prmm.000’da 9999 ayarlandiginda ise bir SMARTCARD’daki tim
veri bloklari silinir, ama bir SD Karttakiler silinmez.

9.3.8 9666 / 9555 - NV Medya Karti uyari bastirma
igaretini ayarlama ve temizleme

Kaynak ve hedef surticlye takilan opsiyon modiilleri farkliysa veya farkli

yuvalardaysa suricu bir “Kart Opsiyonu” tribi Gretir. Veriler bir striiclye

farkh gerilim veya akim degeriyle aktariliyorsa “Kart Gu¢ Degeri”

tribi meydana gelir. Uyari bastirma isareti ayarlanarak bu tripleri

bastirmak mumkindur. Bu isaret ayarlandiysa suriict opsiyon moduilleri

veya surlcu glc degerlerinin kaynak ve hedef suriculer arasinda farkli

olmasi durumunda siriicii trip vermez. Opsiyon modiuilii ve gli¢ degerine

bagli parametreler aktariimaz.

*  Prmm.000’daki 9666 ayari uyari bastirma isaretini ayarlar
*  Prmm.000’daki 9555 ayari uyari bastirma isaretini temizler

9.3.9 9888/9777 - NV Medya Karti salt okunur
isaretini ayarlama ve temizleme

NV Medya Karti, salt okunur isareti ayarlanarak yazma veya silmeden

korunabilir. Salt okunur isareti ayarlandiginda bir veri blogunu yazma

veya silme girisiminde bulunulursa “Kart Salt Okunur” tribi baslatilir.

Salt okunur isareti ayarlandiginda, sadece 6yyy veya 9777 kodlari

etkindir.

*  Prmm.000’daki 9888 ayari salt okunur isaretini ayarlar
Pr mm.000’daki 9777 ayari salt okunur isaretini temizler

9.4 Veri blogu baslik bilgileri

Bir NV Medya Kartinda saklanan her veri blogu asagidakilerin
ayrintilarini veren baslik bilgilerini icerir:

* NV Medya Karti Dosya Numarasi (11.037)

* NV Medya Karti Dosya Tipi (11.038)

* NV Medya Karti Dosya Stiriimii (11.039)

* NV Medya Karti Dosya Saglama Toplami (11.040)

Kullanilan her veri blogunun baslik bilgileri, Pr 11.037’de ayarh veri
blogu numarasi artirilarak ya da azaltilarak Pr 11.038 ila Pr 11.040’ta
goruntulenebilir. Kartta veri bulunmuyorsa Pr 11.037 yalnizca 0 degerine
sahip olabilir.
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Bu parametre, NV Medya Kartindan surlcliye aktarilan son veri
blogunun numarasini gdsterir. Varsayilanlar sonradan yeniden
yuklenmigse, bu parametre “0” olarak ayarlanir.

NV Medya Karti Dosya Numarasi

Gqugnnk Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on Tamlesik Tleri Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
9.5 NV Medya Karti parametrelerl NV Medya Karti Dosya Saglama Toplami
Tablo 9-2 Parametre tablosu kod anahtari RO Num | | ND | NG | BT | |
RW | Okuma / Yazma ND | Varsayilan bir deger yok oL
RO | Salt okunur NC |Kopyalanmamig 2147483648 ila
Num | Numara parametresi PT | Korumali parametre RFC-A| § 2147483647 =
Bit | Bit parametre RA | Deger bagimh RFC-S
Txt | Metin dizisi US |Kullanici kaydi
Bin | Ikili parametre PS | Gug kapatma korumal Pr 11.037’de segilen veri blogunun saglama toplamini gérintiiler.
Fl Filtre edilmis DE | Hedef Parametre Klonlama
[
(AT R{(IK VA I Son Olarak Yiiklenen NV Medya Karti Dosyasi oL
m | | TNC ] PT ] | RFoAlo| P Yok (0), Oku (1),
- rogram (2), Otomatik(3), | = Yok
oL s On Yiikleme (4)
RFC-A|{} 0-999 = 0
RFC.S * Bu parametrede yalnizca 3 veya 4 degeri kaydedilir.
NOT

Pr 11.042 1 veya 2’ye esitse bu deger siruclye aktariimaz veya
EEPROM’a kaydedilmez. Pr 11.042 3 veya 4 olarak ayarliysa deger
EEPROM’a kaydedilir

Yok (0) = Etkin Degil
Oku (1) = NV Medya Kartindan ayarlanir parametre grubunu oku

RW Num | | | | | | Program (2) = NV Medya Kartina bir parametre grubu programla
oL Otomatik (3) = Otomatik kaydet
RFC-A | { 0-999 = 0 On Yiikleme (4) = On yikleme modu
RFC-S -
NV Medya Karti Ozel Dosya Olusturma
Bu parametre, kullanicinin Pr 11.038, Pr 11.039 ve Pr 11.040'ta RW Num | | | NC | | |
gorintilenmesini istedigi bilgilerin veri blogu numarasini igermelidir. oL
NV Medya Karti Dosya Tiirii RFC-A|{¢ 0-1 = 0
RO Txt | | ND | NC| PT | | RFC-S
oL Yok (0), Agik Cevrim (1), n )
RFC-A (2), RFC-S (3) NV Medya Karti Ozel Dosya Olusturma (11.072) = 1 ise NV medya
RFC-A | Regen (4) Kullanicr Prog '(5) = kartina bir parametre dosyas! aktarildiginda dosya makro dosyasi olarak
RFC.S Opsiyon Uygulamasi (6) olusturulur. Dosya oIU§t_L_JruIduktan veya aktarim basarisiz olduktan
sonra NV Medya Karti Ozel Dosya Olusturma (11.072) O olarak
Pr 11.037 ile segilen veri blogu tiiriini/modunu gériintiler. ayarianir.
Pr 11.038 Dizi Tir / mod NV Medya Karti Tipi
0 Yok Hicbir dosya secili degl RO Txt | | ND | NC | PT | |
1 Agik gevrim Acik cevrim modu parametre oL
dosyasi RFCA | Yok (0), SMART Card (1), o
2 RFC-A RFC-A modu parametre dosyasi SD Kart (2)
3 RFC-S RFC-S modu parametre dosyasi RFC-S
4 Regen Regen modu parametre dosyasi e L C . .
. Bu takilan medya kart tipini gértntuler; bu, agagidaki degerlerden birini
5 Kullanici Programi Yerlesik kullanici programi dosyasi icerir:
6 Opsiyon Uygulamasi Sc?:;/};z? modlt uygulama “Yok” (0) - NV Medya Karti takilmamistir.
“SMART Card” (1) - SMARTCARD takilmistir.
NV Medya Karti Dosya Suriimii “SD Kart” (2) - FAT bigimli bir SD kart takilmigtir.
RO Num | | ND | NC | PT | | -
oL NV Medya Karti Salt Okunur Isareti
RO Bit | | ND | NC | PT | |
RFC-A|{} 0-9999 = oL
RFC-S RFC-A | {| Kapali (0) veya Agik (1) |=
Pr 11.037’de segilen dosyanin stirim numarasini goruntuler. RFC-S

NV Medya Karti Salt Okunur Igareti (11.075) o anda takilan kart igin salt
okunur igaretinin durumunu gdsterir.
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Glvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma

Optimizasyon NV Medya Kartini
P 4 Kullanma

Tumlesgik
PLC

ileri
parametreler

Teknik
bilgiler

Ariza | UL listesi
teshis | bilgileri

NV Medya Karti Uyari Bastirma lgareti

RO Bit | | ND | NC | PT | |
oL
RFC-A | {3 | Kapali (0) veya Agik (1) |=
RFC-S

NV Medya Karti Uyari Bastirma Isareti (11.076) o anda takilan kart igin
uyari isaretinin durumunu gésterir.

NV Medya Karti Dosyasi Gerekli Striimii

RW | Num | | ND [NC ] PT [ |
oL
RFC-A | 0 - 9999 =
RFC-S

NV Medya Karti Dosyas! Gerekli Stiriimii (11.077) bir NV Medya
Kartinda olusturuldugunda bir dosyanin slirim numarasi olarak
kullanilir. Dosya olusturulduktan veya aktarim basarisiz olduktan sonra
NV Medya Karti Dosyasi Gerekli Stiriimii (11.077) 0 olarak ayarlanir.

9.6 NV Medya Kart tripleri
NV Medya Kartindan bir veri okuma, yazma veya silme denemesinden
sonra komutla ilgili bir sorun meydana geldiginde bir trip baslatilir.

NV Medya Karti tripleri hakkinda daha fazla bilgi almak igin,
bkz. Bolim 13 Ariza teghis, sayfa 237.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini [REQIESTS ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
10 Tijm|e§ik PLC 10.3  Ogzellikler
. . . Powerdrive F300 Tumlesik PLC kullanici programi asagidaki 6zelliklere
10.1 Tumlesik PLC ve Machine Control sahiptir:

Studio Yazilimi

Siruci, opsiyon moduli formunda ek bir donanima ihtiyag duymadan,
16 kB Tumlesik PLC kullanici programini kaydetme ve calistirma
yetenegine sahiptir.

Machine Control Studio, Powerdrive F300 ve uyumlu uygulama
moddilleri ile birlikte kullaniimak Gizere tasarlanmis bir IEC 61131-3
yazilim gelistirme ortamidir. Machine Control Studio, 3S-Smart Software
Solutions firmasi tarafindan gelistirilen 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 (Sirali 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. Surticiiniin 6n tarafindaki iletisim portu
Uzerinden cgalistirimak tzere programlar olusturulabilir, derlenebilir ve
Powerdrive F300 slricusine indirilebilir. Machine Control Studio
yazihmi kullanilarak hedef lizerinde derlenen programin galisma islemi
izlenebilir ve hedef degiskenler ve parametreler igin yeni degerler
ayarlanarak hedef tUzerinde program ile etkilesime gegmek igin imkan
saglanir.

Tumlesik PLC ve Machine Control Studio yazilimi, Powerdrive F300 igin

programlanabilir secenekler arasinda islevselligin ilk seviyesini olugturur.

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 Faydalari

Tumlesik PLC ve Machine Control Studio yaziliminin beraber
kullaniimasi, striicinun birgok uygulamalarda nano ve bazi mikro
PLC'leri degistirebilecegi anlamina gelir

Machine Control Studio, standart CODESYS fonksiyonuna ve fonksiyon
blok kiitiphanelerine erigimin yani sira tglncu taraf uygulamalarina da
erisim saglayarak faydalanabilir. Machine Control Studio yaziliminda
standart olarak bulunan fonksiyonlar ve fonksiyon bloklari, agagidakiler
ile sinirll kalmamak kaydiyla sunlari igerir:

*  Aritmetik bloklar

» Karsilastirma bloklari
* Zamanlayicilar

« Sayagclar

+  Coklayicilar

* Mandallar

« Bit manipllasyonu

Tumlesik PLC igin tipik uygulamalar sunlardir:

*  Yardimci pompalar

* Fanlar ve kontrol valfleri
+ Birbirine gegmeli lojik

*  Siralamali rutinler

+  Ozel kontrol kelimeleri.

10.3.1 Gorevler

Tumlesik PLC, iki gérevin kullanimina izin verir.

+ Saat (Sayag): Yiksek oncelikli gergek zamanlh gorev. Saat (Sayac)
gorev aralidi, 16 ms’nin katlan olacak sekilde 16 ms ila 262 sn
arasinda ayarlanabilir. Timlesik Kullanici Programi: Kullanilan Saat
Goérev Siiresi (11.051) parametresi, saat gorevi tarafindan kullanilan
surenin ylUzdesini gosterir. Kullanici programi tarafindan bir stricu
parametresinin yazilmasi veya okunmasi sinirl bir sirede
gerceklesir. Surticti parametresinden okumak veya surtcl
parametresine yazmak igin kullanici programinin harcadigi sireyi
azaltan hizli erisim parametresi olarak 10 parametreye kadar
parametre segiminin yapiimasi mumkuinddr. Hizli erigim icin bir
parametrenin segimi, parametrelere erigim igin gereken saat (sayag)
gOrev slresini azalttigindan, hizli glincelleme 6zelligi olan saat
(sayag) gorev suresini kullanirken bu yararli olur.

* Serbest gecis: Gergek zamanli olmayan arka plan gérevidir.
Serbest gegcis (freewheeling) gorevi her 256 ms’de bir
gerceklestirilecek sekilde kisa bir sure igin programlanir.

Gorevin programlandidi sire, structnin iglemcisinin yuklenmesine
gore degisiklik gosterir. Programlandiginda, birgok kullanici
programi taramasi gergeklestirilebilir. Bazi taramalar mikrosaniyeler
icinde gerceklestirilebilir. Ancak, ana surlcu fonksiyonlar
programlandiginda, bazi taramalarin milisaniyeler iginde
gerceklesmesine sebep olan programin ¢alistiriimasinda bir
duraklama meydana gelir. Tiimlesik Kullanici Programi:

Her Saniyedeki Serbest Gegis Gérevleri (11.050) parametresi,

her saniyede baglatilan serbest gegcis gbrevinin 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, suruclideki meni 30 igine yerlesecek sekilde
6zel bir stirlici menusi olusturabilir. Machine Control Studio yazilimi
kullanilarak her parametrenin asagidaki 6zellikleri tanimlanabilir:

» Parametre adi

* Ondalik basamak sayisi

* Tus takiminda géruntilenecek parametre cinsi.

*  Minimum, maksimum ve varsayilan degerler

« Bellek kullanimi (6rn., 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 sayI parametre seti saglar.

Bu misteri menusiindeki parametrelere kullanici programi ile ulasilabilir
ve parametreler tus takiminda gérintulenir.

10.3.4 Sinirlamalar
Tumlesik PLC kullanici programi agsagidaki sinirlamalara sahiptir:

« Tumlesik PLC’ye ayrilan taginabilir bellek 16 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.

*  Slricl, 100 program indirme ile sinirlandiriimistir. Bu sinirlama,
surtctde programi saklamak igin kullanilan taginabilir bellek
tarafindan uygulanir.

* 16 ms minimum sureli sadece bir gergek zamanli gérev vardir.

+ Serbest gegis arka plan gorevi dusiik 6ncelikli olarak calisir.
Siricinin ilk olarak saat (sayag) gorevini ve ana fonksiyonlarini
gercgeklestirme 6nceligi vardir; 6rnegdin motor kontrol. Arta kalan
islem slresini bir arka plan aktivitesi olarak serbest gegcis gorevini
gerceklestirmek icin kullanir. Stirlictintin islemcisi daha yukli bir hale
geldikge, serbest gegis gorevini gergeklestirmek tUzere daha az sure
kullanilir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini [RETUIEIT ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler | teshis | bilgileri
* Kirilma noktalari, tek kademeli ve ¢evrimici program degisiklikleri

mumkan degildir.
*  Grafik araci desteklenmez.

Tumlesik Kullanici Programi: Planlanmig Saat
Gorev Aralig

« Degisken veri tipleri olan REAL (32 bit kesirli sayi1), LWORD RO | NC PT |
(64 bit tam say1) ve WSTRING (Unicode metin) ve kalan degiskenler S 0 - 262128 ms =
desteklenmez.
' . . Bu parametre, ms cinsinden galismasi planlanan saat (sayag)
10.4 Tum|e§|k PLC parametrelerl gorevinin arali§ini gosterir.
Asagidaki parametreler Timlesik PLC kullanici programi ile ilgilidir. Surlict, kullanici programinda bir hata tespit ederse, bir Kullanici
Programi tripi baslatir. Kullanici Programi tripi alt trip numarasi,
Timlesik Kullanici Programi: Etkin hatanin sebebini belirtir. Kullanici Programi tripi hakkinda daha fazla
RW Txt | usS | bilgi almak icin, bkz. Bélum 13 Ariza teshis, sayfa 237.
£ Durdur (0) veya Galistir (1) = Calistir (1)

Bu parametre, kullanici programini durdurur ve baslatir.
0 - Kullanici Programini Durdur

Timlesik kullanici programi durdurulur. Timlesik Kullanici Programi:
Etkin (11.047) parametresi sifir olmayan bir degere ayarlanarak yeniden
baslatildigi takdirde, arka plan gorevi bastan baslar.

1 - Kullanici Programini Galistir
Kullanici programi ¢aligsmaya baslar.

11.048 Tiimlesik Kullanici Programi: Durum
RO Txt | NC PT |

¢ -2147483648 - 2147483647 =

Bu parametre sadece salt okunur olup surtctdeki kullanici programinin
durumunu gosterir. Kullanici programi degeri bu parametreye yazar.

0: Durdu

1: Calisiyor

2: [stisnai Durum

3: Kullanici programi bulunmuyor

Tumlesik Kullanici Programi: Eylemleri
Programlama
RO Uni | NC PT PS |
8

0 -65535 =

Bu parametre, Timlesik PLC kullanici programi yiikleme islemi
sayisinin kaydini tutar; fabrikadan sevk edildiginde bu sayi 0’'dir.
Sdrlcd, 100 merdiven programi indirme ile sinirlandiriimigtir.
Varsayilanlar yuklendiginde bu parametre degistiriimez.

Tiimlesik Kullanici Programi: Her Saniyedeki
Serbest Gegig Gorevleri

RO Uni | NC PT |

g

0 - 65535 =

Bu parametre, her saniyede baslatilan serbest gegis goérevinin sayisini

gOsterir.
Timlesik Kullanici Programi: Kullanilan Saat
Gorev Siiresi
RO | NC PT |
¢ 0,0 - %100,0 =

Bu parametre, kullanici programi saat (sayag) gorevi tarafindan
kullanilan surenin ylUzdesini gdsterir.
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Temel Motoru
parametreler | galistirma

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Givenlik Uriin

Bilgileri | bilgileri Baslarken

Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza
P Y Kullanma PLC [EIETWEEEY  bilgiler | teshis

UL listesi
bilgileri

11  ileri parametreler

Bu bolim, fonksiyonlari blok diyagram ile gésterilmig, striicideki tim
parametrelere yénelik degerleri, aralik limitlerini vb. gésteren hizl
basvuru kaynagidir. Parametrelere iligkin detayli bilgi Parametre
Referans Kilavuzu’ndan bulunabilir.

Buradaki ileri parametreler sadece referans amagh
olarak verilmistir. Bu bélimdeki listelerde
parametrelerin ayarlanmasina iligkin detayh bilgiler
bulunmaz. Yanlis ayarlama sistem giivenligini
etkileyecegi gibi siiriiciiye veya harici ekipmana zarar
verebilir. Bu parametrelerin herhangi birini ayarlamaya
calismadan 6nce, Parametre Referans Kilavuzuna bakin.

Tablo 11-1  Menii agiklamalarn

Menii Aciklama

Hizli/kolay programlama igin ortak kullanilan temel kurulum
parametreleri

o

Frekans/hiz referansi

Rampalar

Frekans izleme, hiz geribeslemesi ve hiz kontroli

Moment ve akim kontrol(

Motor kontrolii

isletim modu kisaltmalar:
Acik gevrim:
Asenkron motorlar igin sensérsiiz kontrol
Sensorsiiz RFC-A:
Asenkron motorlar igin Asenkron Rotor Akl Sensérsiiz Kontroli
Sensorsiiz RFC-S: Kalici miknatisli motorlar dahil senkron motorlar igin
Senkron Rotor Akl Sensérsiiz Kontroli.
Varsayilan kisaltmalar:
Standart varsayilan deger (50 Hz AC besleme frekansi)
ABD igin varsayilan deger (60 Hz AC besleme frekansi)

NOT
Parantez {...} igerisinde gosterilen parametre numaralari Menu 0
parametrelerinin esdegeridir. Bazi Menl 0 parametreleri fonksiyonlari
isletim moduna bagli olarak iki defa gosterilir.

Aralik - RFC-A / S sutunu hem RFC-A hem de RFC-S igin gegerlidir.
Bazi parametreler igin, bu stitun bu modlardan yalnizca biri igin
gecerlidir, bu buna bagli olarak Varsayilan sutunlarda belirtilir.

Bazi durumlarda, parametrenin fonksiyonu veya aralidi bir bagka
parametrenin ayarlanmasi sonucu etkilenebilir. Listelerdeki bilgiler bu
sekilde etkilenen parametrelerin varsayilan durumlari ile baglantilidir.

Tablo 11-2  Parametre tablosu kod anahtari

Siralayici ve saat

Analog G/C, Sicaklik takibi

Kodlama Anlami

RW Okuma/Yazma: Kullanici tarafindan yazilabilir

O N| O G | W N =

Dijital /0 (Girig/C1kis)

RO Salt okunur: Sadece kullanici tarafindan okunabilir

Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam,
zamanlayicilar ve osiloskop

©

1 bit parametre. Ekran Gzerinde “On” (Acik) veya ~Ofr

10 Durum ve tripler

1" Surdci kurulumu ve tanimlamasi, seri iletisim

12 Esik algilayicilar ve degisken segiciler

13 Standart hareket kontroli

Bit (Kapali)
Num Sayi: Tek kutuplu veya iki kutuplu olabilir

Txt Metin: Parametreler sayilar yerine metin dizilerini kullanir.
Bin Ikili parametre

IP IP Adres parametresi

14 Kullanici PID kontroléru

Mac Mac Adres parametresi

15 Opsiyon modulu yuva 1 kurulum menusu

Tarih Tarih parametresi

16 Opsiyon moduli yuva 2 kurulum menusu

Saat Saat parametresi

17 Opsiyon modulu yuva 3 kurulum menusu

Chr Karakter parametresi

18 Genel opsiyon modulu uygulama menisu 1

19 Genel opsiyon modiili uygulama menusu 2

20 Genel opsiyon moduli uygulama menusu 3

22 Meni 0 kurulumu

23 Tahsis edilmemis

28 Ayrilmig menu

29 Pompalama fonksiyonlar igin ayrilmistir

30 Yerlesik kullanici programlama uygulama menisu

Yuva 1 |Yuva 1 opsiyon mendleri*
Yuva 2 | Yuva 2 opsiyon mendileri*
Yuva 3 | Yuva 3 opsiyon menduleri*

* Yalnizca opsiyon moddilleri takildiginda gosterilir.

Filtrelenmis: Hizla degisen degerlere sahip bazi
Fl parametreler kolay gérinim saglanmasi igin suriicti tus
takiminda filtrelenerek gdsterilirler.

Hedef: Bu parametre giris veya lojik fonksiyonunun

DE hedefini seger.

Gl bagimli: Bu parametrenin fakli voltaj ve akim degeri
olan siriculerde farkli degerleri ve araliklari vardir.
Hedef surucunin degeri kaynak suricunin degerinden
farkliysa ve dosya bir parametre dosyasi ise, bu nitelige
sahip parametreler hedef slriiclye kalici bellek medyasi
ile transfer edilir. Ancak, mevcut degerler ve dosya
varsayllan dosya tipinden farkliysa degerler transfer
edilecektir.

RA

Varsayilan deger yok: Varsayilanlar ylklendiginde bu

ND parametre degistiriimez.

Kopyalanmamis: Kopyalama sirasinda kalici medyaya
veya kalici medyadan transfer ediimemis.

PT Korumali: Hedef olarak kullanilamaz.

Kullanici tarafindan kaydedilmis: Kullanici bir parametre
us kaydetmek isterse parametre suriiclideki EEPROM’a
kaydedilir.

NC

Enerji kesildiginde kaydedilmis: Duguk gerilim (UV)
PS trip durumu meydana geldiginde parametre otomatik olarak

suructudeki EEPROM’a kaydedilir.
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Tablo 11-3  Ozellik referans tablosu

Ozellik ligili parametreler (T’r)
Hizlanma oranlari 02.010 [ 02.011 - 02.019 ] 02.032 | 02.033 | 02.034 [ 02.002
Analog hiz referansi 1 01.036 | 07.010 | 07.001 | 07.007 | 07.008 | 07.009 | 07.025 | 07.026 | 07.030
Analog hiz referansi 2 01.037 [ 07.014 | 01.041 | 07.002 | 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.028 | 07.031
Analog I/O (Girig/Cikig) Menu 7
Analog giris 1 07.001 [ 07.007 | 07.008 | 07.009 | 07.010 | 07.025 | 07.026 | 07.030
Analog giris 2 07.002 [ 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.014 | 07.028 | 07.031
Analog ¢ikis 1 07.019 [ 07.020 | 07.021 | 07.033
Analog gikis 2 07.022 | 07.023 | 07.024
Uygulama menisu Menu 18 Menu 19 Menu 20
Hiz gostergesi bitinde 03.006 | 03.007 | 03.009 | 10.006 | 10.005 | 10.007
Otomatik sifirlama 10.034 | 10.035 | 10.036 | 10.001
Otomatik Ayar 05.012 | 05.016 | 05.017 | 05.023 | 05.024 | 05.025 | 05.010 | 05.029 | 05.030
Dénen motoru yakalama 06.009 | 05.040
Durdurmak igin serbest durus 06.001
lletisim 11.023 - 11.026
Kopyalama 11.042 11.036 - 11.040
kWh basina elektrik maliyeti 06.016 | 06.017 | 06.024 | 06.025 | 06.026 | 06.040
Akim kontroloru 04.013 [ 04.014
Akim geri besleme 04.001 [ 04.002 | 04.017 | 04.004 | 04.012 | 04.020 | 04.023 | 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
Yavaslama oranlari 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 1/0 (Girig/Cikis) Menu 8
Dijital I/O (Giris/Cikis) kelime 08.020
okuma
Dijital 1/0 T22 08.001 | 08.011 | 08.021 | 08.031
Dijital 1/0 T23 08.002 | 08.012 | 08.022 | 08.032
Dijital I/0 T24 08.003 [ 08.013 | 08.023 | 08.033
Dijital giris T25 08.004 [ 08.014 | 08.024
Dijital giris T26 08.005 [ 08.015 | 08.025 | 08.039
Dijital giris T27 08.006 | 08.016 | 08.026 | 08.039
Dijital ¢ikis T3 08.008 [ 08.018 | 08.028
Yon 10.013 | 06.030 | 06.031 | 01.003 | 10.014 | 02.001 | 03.002 | 08.003 | 08.004 | 10.040
Siruci etkin 10.002 | 10.040
Surlcu turevi 11.028
Surticu SAGLIKLI 10.001 | 08.027 | 08.007 | 08.017 | 10.036 | 10.040
Dinamik performans 05.026
Dinamik V/F 05.013
Etkin 06.015 | 08.009 | 08.010
Harici trip 10.032 | 08.010 | 08.007
Fan hizi 06.045
Hizli devre disi birakma 06.029
Alan zayiflatma - asenkron motor | 05.029 | 05.030 | 01.006 | 05.028
Alan zayiflatma - PM motor 05.022 | 01.006 | 05.009
Yangin modu 01.053 | 01.054
Filtre degisimi 06.019 [ 06.018
Frekans referansi segimi 01.014 { 01.015
Yuks"ek kararlilikl uzay vektor 05.019
modulasyonu
1/0 (Giris/Cikis) siralayici 06.004 | 06.030 | 06.031 | 06.032 | 06.033 | 06.034 | 06.042 | 06.043 | 06.041
Eylemsizlik kompanzasyonu 02.038 | 05.012 | 04.022 | 03.018
Tus takimi referansi 01.017 {01.014 | 01.043 | 01.051 | 06.012 | 06.013
Kt 05.032
sebeke gug kaynaginin 06.003 | 10.015 | 10.016 | 05.005
kaybolmasi
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
Meni O kurulumu Menu 22
Minimum hiz 01.007 | 10.004
Moddiller - sayi 11.035
Motor haritasi 05.006 | 05.007 | 05.008 | 05.009 | 05.010 | 05.011
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Givenlik | Orin | Mekanik | Elekink | oo o Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Ozellik ligili parametreler (T’r)

Motorize potansiyometre 09.021 [09.022 [ 09.023 [ 09.024 | 09.025 | 09.026 | 09.027 | 09.028

Ofset hiz referansi 01.004 | 01.038 | 01.009

Tumlesik PLC 11.047 - 11.051

Acik gevrim vektér modu 05.014 { 05.017 | 05.023

Isletim modu 00.048 | 11.031 | 03.024 | 05.014

Cikis 05.001 | 05.002 | 05.003 | 05.004

Asiri hiz esigi 03.008

PID kontroloru Menu 14

Pozitif lojik 08.029

Gulg¢ agma parametresi 11.022 | 11.021

On ayar hizlari 01.015 01.021 - 01.028 01.016 {01.014 | 01.042 01.045-01.048 01.050

Programlanabilir lojik Mena 9

Yari kare galismasi 05.020

Rampa (artan / azalan) modu 02.004 | 02.008 | 06.001 | 02.002 | 02.003 | 10.030 | 10.031 | 10.039

Nominal hiz otomatik ayari 05.016 | 05.008

Rejeneratif calisma 10.010 | 10.011 | 10.030 | 10.031 | 06.001 10.012 | 10.039 | 10.040

Role gikislar 08.007 | 08.017 | 08.027 | 8.045 | 8.055 | 8.065

Sifirlama 10.033 | 08.002 | 08.022 | 10.034 | 10.035 | 10.036 | 10.001

Sensoérsiz RFC-A 03.024 | 03.042 | 04.012 | 05.040

S rampasi 02.006 | 02.007

Ornek oranlar 05.018

QQ\(ENLI MOMENT KAPAMA 08.009 | 08.010

girisi

Guvenlik kodu 11.030 | 11.044

Seri iletisim 11.023 - 11.026

Atlama hizlari 01.029 | 01.030 | 01.031 [ 01.032 | 01.033 | 01.034 | 01.035

Kayma kompanzasyonu 05.027 | 05.008

NV medya karti 11.036 - 11.040 11.042

Donanim yazilimi versiyonu 11.029 | 11.034 |

Hiz kontroloru 03.010 - 03.017 03.019 | 03.020 | 03.021

Hiz geribildirimi 03.002 | 03.003 | 03.004

Hiz geribeslemesi - striict 03.026

Hiz referansi segimi 01.014 {01.015| 01.049 | 01.050 | 01.001

Durum kelimesi 10.040

Besleme 06.044 | 05.005 | 06.046

Anahtarlama frekansi 05.018 | 05.035 | 07.034 | 07.035

Termal koruma - suriicu 05.018 | 05.035 | 07.004 | 07.005 | 07.006 | 07.032 | 07.035 | 10.018

Termal koruma - motor 04.015 | 05.007 | 04.019 | 04.016 | 04.025 | 07.015

Termistor girisleri 7.007 | 7.001 | 7.053 | 7.011 | 7.002 | 7.058

Esik dedektori 1 12.001 12.003 - 12.007

Esik dedektorl 2 12.002 12.023 - 12.027

Saat - filtre degistirme 06.019 | 06.018

Saat - kayit gunliguni agma 06.020 | 06.021 | 06.028

Saat - kayit glinligunu calistirma | 06.022 | 06.023 | 06.028

Moment 04.003 | 04.026 | 05.032

Moment modu 04.008 | 04.011 | 04.009 | 04.010

Trip tespiti 10.037 | 10.038 10.020 - 10.029

Trip kayit gunlagu 10.020 - 10.029 10.041 - 10.051 06.028 10.070 - 10.079

Dusik gerilim 05.005 | 10.016 | 10.015

V/F modu 05.015 | 05.014

Degisken segici 1 12.008 - 12.015

Degisken segici 2 12.028 - 12.035

lleri hiz beslemesi 01.039 [ 01.040

Gerilim kontroloru 05.031

Gerilim modu 05.014 | 05.017 | 05.023 | 05.015

Gerilim degeri 11.033 | 05.009 | 05.005

Gerilim kaynagi 06.044 | 06.046 | 05.005

Uyari 10.019{10.012| 10.017 | 10.018 | 10.040

Sifir hiz gostergesi biti 03.005 | 10.003
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Uriin
bilgileri

Glvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Motoru
calistirma

Temel
parametreler

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik

Baslarken PLC

Optimizasyon

ileri Teknik
[EIEIEIEIENY  bilgiler

UL listesi
bilgileri

Ariza
teshis

Parametre araliklari ve minimum/maksimum degiskenler:
Sdriculerdeki bazi parametrelerin asagidakilere bagl olarak, degisken minimum ve maksimum degerlerinin deg@isken araliklari bulunmaktadir:

» Diger parametrelerin ayarlari
«  Sdricu degeri

*  Slriicli modu

* Yukarida siralananlardan olusan herhangi bir kombinasyon

Asagidaki tablolarda minimum/maksimum degisken agiklamasi ve bunlarin maksimum arahgi verilmigtir.

Birim

VM_AC_VOLTAGE

AC germmini gOsteren parametrelere uygulanan aralik

Vv

Aralik [MIN]

0

Aralik [MAKS]

0 - asagida listelenen degerler

VM_AC_VOLTAGE[MAX] degeri, surtcu 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 - asagida listelenen degerler

VM_AC_VOLTAGE[MAX] degeri, surtici gerilim degerine baglhdir. Bkz. Tablo 11-4.

Aciklama
VM_AC_VOLTAGE[MIN] = 0
VM_ACCEL_RATE Rampa hizi parametrelerine uygulanan maksimum deger
Birim sn. /100 Hz, sn. / 1000 dev./dk., sn. / 1000 mm/sn.
Aralik [MiN] Agik gevrim: 0,0

RFC-A, RFC-S: 0,000

Aralik [MAKS]

Acik gevrim: 0,0 - 3200,0
RFC-A, RFC-S: 0,000 - 3200,000

Acik gevrim modu

Eger Rampa Hizi Birimi (02.039) = 0 ise:
VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,0

Eger Rampa Hizi Birimi (02.039) = 1 ise:
VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,0 x Pr 01.006 / 100,0

VM_ACCEL_RATE[MIN] = 0,0

Aciklama RFC-A, RFC-S modlari
Eger Rampa Hizi Birimi (02.039) = 0 ise:
VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,000
Eger Rampa Hizi Birimi (02.039) = 1 ise:
VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,000 x Pr 01.006 / 1000,0
VM_ACCEL_RATE[MIN] = 0,000
Eger ikinci motor haritasi segilmisse (Pr 11.045 = 1) Pr 01.006 yerine Pr 21.001 kullanihr.
VM_AMC_ROLL_OVER Gelismis haraket kontrolriindeki konum parametrelerine uygulanan aralik
Birim Kullanici birimleri
Aralik [MiN] 0 veya -2
Aralik [MAKS] 0 veya -23'-1

Aciklama

VM_AMC_ROLL_OVER[MAX] = 2311

VM_AMC_ROLL_OVER[MIN] = 23!

a1
N
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VM_AMC_UNIPOLAR_ROLL_OVER

Pozitif degerlerle kisitlanan gelismis hareket kontrolériindeki konum parametrelerine
uygulanan aralik

Birim Kullanici birimleri
Aralik [MIN] oL
Aralik [MAKS] 0ila23'-1

Aciklama

VM_AMC_UNIPOLAR_ROLL_OVER[MAX] = VM_AMC_ROLL_OVER[MAX]

VM_AMC_UNIPOLAR_ROLL_OVER[MIN] = 0

VM_DC_VOLTAGE

Birim

DC germmini gosteren parametrelere uygulanan aralik

Vv

Aralik [MIN]

0

Aralik [MAKS]

0 - asagida listelenen degerler

Aciklama

VM_DC_VOLTAGE[MAX] degeri, siiriici igin d.c. baglanti gerilimi geri besleme (asir gerilim trip seviyesi) tam 6lgegidir.
Bu seviye, siirticii gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 11-4.

VM_DC_VOLTAGE[MIN] = 0

VM_DC_VO
Birim

LTAGE_SET

DC gerilim referans parametrelerine uygulanan aralk

Vv

Aralik [MIN]

0

Aralik [MAKS]

0 - asagida listelenen degerler

Aciklama

VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] degeri, strtcu gerilim dederine baglidir. Bkz. Tablo 11-4.

VM_DC_VOLTAGE_SET[MIN] = 0

VM_DRIVE
Birim

CURRENT
A

Akimi Amper (A) cinsiden gosteren parametrelere uygulanan aralik

Aralik [MIN]

-99999,999 - 0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

Aciklama

VM_DRIVE_CURRENT[MAX] degeri, suriict igin (asir akim trip seviyesi) tam 6lgek veya Kc degeri eslenigidir ve
Tam Olgek Akim Kc (11.061) tarafindan belirlenir.

VM_DRIVE_CURRENT[MIN] = - VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

VM_DRIVE_CURR
Birim

ENT_UNIPOLAR
A

VM_DRIVE_CURRENT tek KUtUpIU versiyonu

Aralik [MIN]

0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

Aciklama

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MAX] = VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MIN] = 0,000

Powerdrive F300 Kullanic
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VM_HIGH_DC_VOLTAGE Yiksek DC gerilimini gésteren parametrelere uygulanan aralik

Birim V
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-1500

VM_HIGH_DC_VOLTAGE[MAX] degeri, yuksek d.c baglanti gerilimi 6l¢imu igin gerilim normal tam 6lgek degerinin

Ustline ¢iktiginda dlgllebilen yiiksek d.c. baglanti gerilimi geri besleme tam dlgegdidir. Bu seviye, surlci gerilim

Aciklama degerine baglidir. Bkz. Tablo 11-4.
VM_HIGH_DC_VOLTAGE[MIN] = 0
VM_LOW_UNDER_VOLTS Dustik gerilim esigine uygulanan aralik
Birim \Y
Aralik [MIN] 24
Aralik [MAKS] 24 - 1150

Aciklama

Yedekleme Modu Etkinlestirme (06.068) = 0 ise:
VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN]
Yedekleme Modu Etkinlestirme (06.068) = 1 ise:
VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] / 1,1.

VM_LOW_UNDER_VOLTS[MIN] = 24.

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT
VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT

Akim limiti parametrelerine uygulanan aralik

Birim %
Aralik [MIN] 0,0
Aralik [MAKS] 0,0-1000,0

Aciklama

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MIN] = 0,0

Acik gevrim
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (I1jimit / ITrated) X %100
Bu formdilde:

Iimit = IMaxRef X COS(SIN” (Irated / IMaxRef))

IMrated = Pr 05.007 sin ¢

Itrateq = Pr 05.007 x cos ¢

cos ¢ = Pr 05.010
Pr 05.007 parametresinde ayarlanan motor nominal akimi, Pr 11.032 parametre dederine esit veya az ise
(6r. Agir Yk galisma), 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 YUk calisma) esittir.

RFC-A
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (I1jimit / ITrated) X %100
Bu formdilde:
Iimit = IMaxRef X COS(SIN” (Inrated / IMaxRef))
IMrated = Pr 05.007 x cos ¢4
ITrated =Pr 05.007 x sin ¢1
¢4 = cos-1 (Pr 05.010) + ¢,. 04 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.

RFC-S ve Regen
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (Iyjaxref/ Pr 05.007) x %100

Bu formdilde:
Pr 05.007 parametresinde ayarlanan motor nominal akimi, Pr 11.032 parametre degerine esit veya az ise
(6r. Agir YUk galisma), lyaxrer 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.

VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX], Pr 05.007 yerine Pr 21.007 ve Pr 05.010 yerine Pr 21.010 parametrelerini
kullanir.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru
P S Baslarken
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VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 ] ] .
- - - Negatif frekans veya hiz kelepgesine uygulanan limitler
VM_NEGATIVE_REF_CLAMP2

Acik cevrim: Hz

Birim RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.

Agik gevrim: -550,0 - 0,0

Aralik [MIN] RFC-A, RFC-S: -33000,0 - 0,0

Acik gevrim: 0,0 - 550,0

Aralik [MAKS] RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Neg;;’; '::Z’ia"s i K“;';’;:;éff;’”'a’) VM_NEGATIVE_REF_ VM_NEGATIVE_REF_
Etkinlestirme (01.008) | Etkinlestirme (01.010) CLAMP1[MIN] CLAMP1[MAX]
Agiklama 0 0 0,0 Pr 01.006
0 1 0,0 0,0
1 X VM_POSITIVE_REF_CLAMP[MAX] 0,0

VM_NEGATIVE_REF_CLAMP2, Pr 01.006 yerine Pr 21.001 kullanilmasi disinda ayni sekilde tanimlanir.

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1
VM_POSITIVE_REF_CLAMP2

Pozitif frekans veya hiz referans kelepgesine uygulanan limitler

Acik cevrim: Hz

Birim RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.

Acik gevrim: 0,0

Aralik [MiN] RFC-A, RFC-S: 0,0

Acik gevrim: 550,0

Aralik [MAKS] RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

araligini tanimlar. Bu, daha sonra referanslari sinirlar.
Acik gevrim modunda VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] 550,0 Hz'de sabitlenir

Aciklama VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] siniri 16.500 dev./dk. olacaktir.

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MIN] = 0,0

Referans Kelepgesinin (21.001) arahgini tanimlar.

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] pozitif referans kelepge olan Maksimum Referans Kelepgesi’nin (01.006)

RFC modunda 550 x 60 / Motor kutup ¢ifti sayisi hiz referansina bir sinir uygulanir. Bu nedenle, 4 kutuplu bir motorda

VM_POSITIVE_REF_CLAMP2, VM_POSITIVE_REF_CLAMP1 ile ayni sekilde tanimlanir, yalnizca
VM_POSITIVE_REF_CLAMP2[MAX] daha sonra referanslari sinirlayan pozitif referans kelepcgesi olan M2 Maksimum

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
VM_POWER Gug ayarlama veya gdsterme limitlerine uygulanan aralk

Birim kW

Aralik [MIN] -99999,999 - 0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

VM_POWER[MAX], deger bagimhdir ve maksimum kontrolli akim ve butlnlik glg faktériinde, maksimum a.c gikis
gerilimli strici ile alinabilecek maksimum guice izin vermesi igin segilir.

Agiklama 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
Aralik [MIN] ~99999,999 - 0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

VM_RATED_CURRENT [MAX] = Maksimum Nominal Akim (11.060) ve surlcu degerine baglidir. Bu strliicinin
Normal Yuk ¢alisma degeridir.

Aciklama
VM_RATED_CURRENT [MIN] = 0,00
VM_REGEN_REACTIVE Regen modunda reaktif akim referansina uygulanan aralik
Birim %
Aralik [MIN] -1000,0-0,0

Aralik [MAKS]

0,0 -1000,0

VM_REGEN_REACTIVE[MAX] = ?(VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT2 - ILimit2)

Bu formdilde:
ILimit meydana gelebilecek aktif akim referansinin en yiiksek seviyesini verir. Bu deger akim sinir degerleriyle
tanimlanir. Akim sinirlari tamamen maksimum degerlerine (6r. VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT) ayarliysa reaktif akim

Agiklama icin hic akim kapasitesi kalmaz. Ancak, akim sinirlari azaltilirsa ortaya ¢ikan pay asimi reaktif akim igin kullanilabilir.
ILimit, motor termal modeli nedeniyle akim sinirindaki her turli azalma haricinde tim akim sinirlarinin bir birlesimiyle
tanimlanir.

VM_REGEN_REACTIVE[MIN] = - VM_REGEN_REACTIVE[MAX]
VM_SPEED Hizi gésteren parametrelere uygulanan aralik
Birim Acik cevrim, RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.
Aralik [MIN] Acik gevrim, RFC-A, RFC-S: -33000,0 - 0,0

Aralik [MAKS]

Acik gevrim, RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Bu minimum / maksimum degisken, hiz izleme parametrelerinin araligini belirtir. Pay asimina izin vermek tzere aralik,
hiz referans arah@inin iki kati olarak ayarlanir.

Agiklama VM_SPEED[MAX] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
VM_SPEEDI[MIN] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MIN]
VM_SPEED_FREQ_REF Frekans veya hiz referans parametrelerine uygulanan aralik
Birim Acik cevrim: Hz
RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.
Aralik [MiN] Agik gevrim: -550,0 - 0,0

RFC-A, RFC-S: -33000,0 - 0,0

Aralik [MAKS]

Acik gevrim: 0,0 - 550,0
RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Aciklama

Pr01.008 = 0 ise: VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] = Pr 01.006

Pr01.008 = 1 ise: VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] = Pr 01.006 veya |Pr 01.007|, hangisi daha buyuk ise.

Eger ikinci motor haritasi secilmigse (Pr 11.045 = 1), Pr 01.006 parametresi yerine Pr 21.001 parametresi ve Pr 01.007
parametresi yerine Pr 21.002 parametresi kullanilir.

VM_SPEED_FREQ_REF[MIN] = -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX].

o
(=2
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bilgileri

Guvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum
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NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

Motoru
calistirma

Temel
parametreler

Elektrik

kurulumu Optimizasyon

leri Teknik
[EICINEIEE  bilgiler

Baslarken

Birim

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR VM_SPEED_FREQ_REF tek kutuplu versiyonu

Acik cevrim: Hz
RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.

Aralik [MiN]

Agik cevrim: 0,0
RFC-A, RFC-S: 0,0

Aralik [MAKS]

Acik gevrim: 0,0 - 550,0
RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Aciklama

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MIN] = 0,0

VM_SPEED_FREQ_USER_REFS

Birim

Bazi Menu 1 referans parametrelerine uygulanan aralik

Acik gevrim: Hz
RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/sn.

Aralik [MiN]

Acik ¢cevrim: -550,0 - 550,0
RFC-A, RFC-S: -33000,0 - 33000,0

Aralik [MAKS]

Agik gevrim: 0,0 - 550,0
RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Aciklama

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Negatif Referans Iki Kutuplu (Bipolar)
Kelepgesi Referans VM_SPEED_FREQ_USER_REFS [MIN]
Etkinlestirme (01.008) | Etkinlestirme (01.010)
0 0 Pr 01.007
0 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
1 0 0,0
1 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Eger ikinci motor haritasi segilmisse (Pr 11.045 = 1), Pr 01.007 parametresi yerine Pr 21.002 parametresi kullanilir.

VM_STD_UNDER_VOLTS Standart diisuk gerilim esigine uygulanan aralik

Birim V
Aralik [MIN] 0-1150
Aralik [MAKS] 0-1150

VM_STD_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET /1,1

Aciklama
VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 11-4.
VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL Besleme kaybi esidine uygulanan aralik
Birim \Y
Aralik [MIN] 0-1150
Aralik [MAKS] 0-1150

Aciklama

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] degeri, suriicu gerilim degerine baglhdir. Bkz. Tablo 11-4.

VM_SWITCHING_FREQUENCY Anahtarlama frekansi parametrelerine uygulanan aralik

Birim
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 6

Aciklama

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MAX] = Giig kademesine bagli

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MIN] = 0

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 1
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Govenik Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Moment ve moment Ureten akim parametrelerine uygulanan aralik

Birim %

Aralik [MIN] -1000,0-0,0

Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0

Motor 2 Parametreleri Segimi (11.045) VM_TORQUE_CURRENT [MAX]

Aciklama

0 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX]

1 VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX]

VM_TORQUE_CURRENT[MIN] = -VM_TORQUE_CURRENT[MAX]

VM_TORQUE_CUR

RENT_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

VM_USER_CURRENT

Moment referansi ve bir ondalik haneli ylikleme 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]

VM_USER_CURR

ENT_HIGH_RES Moment referansi ve iki ondalik haneli yukleme parametresi yuzdesine uygulanan aralik

Birim %
Aralik [MIN] -1000,00 - 0,00
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,00

VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MAX] = Maksimum Kullanici Akim Olgeklendirmesi (04.024), ek bir ondalik
basamakla

Aciklama
VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MIN] = -VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MAX]
Tablo 11-4  Gerilim giiciine bagimh degerler
Gerilim seviyesi (V)
Min/maks degisken
200 V’ta 400 V 575V 690 V

VM_DC_VOLTAGE_SET(MAX] 400 800 955 1150
VM_DC_VOLTAGE(MAX] 415 830 990 1190
VM_AC_VOLTAGE_SET(MAX] 240 480 575 690

VM_AC_VOLTAGE[MAX] 325 650 780 930

VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] 175 330 435 435

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL{MIN] 205 410 540 540

VM_HIGH_DC_VOLTAGE 1500 1500 1500 1500

_\l

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik
Bilgileri

Uriin
bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

leri Teknik
[EICINEIEE  bilgiler

Ariza
teshis

UL listesi
bilgileri

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2



Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
o S Baslarken Optimizasyon S ) FEN
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.1  Menu 1: Frekans/hiz referansi
Sekil 1141 Menu 1 lojik semasi
YEREL/UZAK
v
Analog Referans
Analog Girig 1 Analog
Referans 1
>
Referans Segimi
Menco7 (. 01.041 Bayragi 1
'B2)
Analog Girig 2 Analog
Referans 2
Referans Segimi
Bayragi 2
On Ayar Referansi
OnAyarReferansi ————=.. | | (|| &  “p..... Referans Segimi
Segici* - " Bayragi 3
\
On Ayar Referans Segimi Bitleri 1 ~ 3
Referans Segimi
Bayragi 4
Referans
Segici *
N |
. Segilen Referans
Géstergesi
1 01.049,
01.021~01.028) h
On Ayarl
Referans 1 -8 l_n—'
—
Tarama
Lp| Za Icl
Segilen On \ Referans
! Ayarli Referans 01.050 > fgg;ggguiy;rr Yizde Trimi Segilen
, o Gostergesi degere ayarlanir 1 gl Rs’efefrans
eviyesi
On Ayar
Segici 01.004
Zamanlayici Referans
Ofseti
Pr 01.049 |Pr 01.050| Kullanilan Referans
. . 1 1 Analog Referans 1
Zar?a?éﬁ(gl S;,fﬁ:—f;ma 1 >1 Pr tarafindan tanimlanmig On Ayar Referansi 01.050
2 1 Analog Referans 2 Referans
Tus Takimi Referansi 2 >1 [Pr tarafindan tanimlanmis On Ayar Referansi 01.050 Ofset Modu
Giig Verme Tus 3 X Pr tarafindan tanimlanmis On Ayar Referansi 01.050 Segim
01.051 | Takimi Kontrol 4 X Tus Takimi Kontrol Modu Referansi (01.017)
Modu Referansi 5 X Ayrildi
6 X Tus Takimi Kontrol Modu Referansi (01.017)
=
|
\xoa)
Tus Takimi Kontrol
Modu Referansi
Anahtar
hd
X Okuma-yazma (RW)
y x Girig uma-yazma
@ terminalleri parametresi
PN
Salt okunur (RO)
L X Cikis
I terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir.
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Etkinlestirme

Ters Calisma

Segildi

Gostergesi

Hiz lleri
Besleme
Referansi

lleri Besleme
Segildi
Gdstergesi

01.01 01.040

Negatif

Segim

Minimum Hiz

08

U

Maksimum N
Frekans/Hiz '
“Kelepgesi” N

'

Referans
Etkin
Géstergesi

01.00:

Filtre Oncesi
Referans

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Yedek ILERI GALISTIRMA
v
27 24
v
| Menti 8 Yangin modu
etkinlestirme
f
| Siralayici (Meni 6) | i Yangin modu
referansi
Referans Frek. %
At!_a/H 1z Bandmda
iki Kutuplu Géstergesi
(Bipolar)
Referans

© —&

Rampa Oncesi
Referans

fol

el R T

L
-

+ —

N

' . o Yangin modu
' Y ' referansi
[01.006] ! ' PR
[01.007] - N
—— _.__‘;ﬂ T
[o1.007| 4= ------ YL e :
[01.006] . . .
[o1.029] | i[01.031| | i] 01.033|
[01.006] Frekansi Frekansi Frekansi
Atla/Hiz 1 Atla/Hiz 2 Atla/Hiz 3
—+
[01.006] [o01.030] | i[o01.032] | i[ 01.034]
Frekansi Frekansi Frekansi
Atla/Hiz Atla/Hiz Atla/Hiz
bandi 1 bandi 2 bandi 3
[01.006]
[01.007]
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Glvenlik | Orin | Mekanik | Elekink | oo =" Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S

01.001 |Secilen Referans +VM_SPEED_FREQ_REF Hz *VM—thd';'\',’/—diREQ—REF RO | Num |ND|NC | PT
01.002 | Atlama Oncesi Filtre Referansi +VM_SPEED_FREQ_REF Hz iVM*SPIZE?Z;REQ*REF RO [ Num |ND | NC | PT
01.003 |Rampa Oncesi Referans +VM_SPEED_FREQ_REF Hz *VM—SPEd'Z?B’;REQ—REF RO | Num |ND|NC | PT
01.004 |Referans Ofseti +VM_SPEED_FREQ_REF Hz | *VM-SPEFD_FREQREF 0.0 RW | Num us
AR I s
01.007 | Minimum Referans Kelepge iVM—NE(EAA&l}\)/E—REF— iVM—NE(E:E'\,/F—REF— 0,0 RW [ Num us
01.008 | Negatif Referans Kelepgesi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
01.009 |Referans Ofseti Segimi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
01.010 :s'ef’;‘r‘;“n‘;"gmzmme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
01.011 Referans Agik Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit [ND|NC|PT
01.012 | Segimi Geri Al Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit [ND|NC|PT
01.014 |Referans Segicisi A1T’t§ %;:;1' 8’)" ﬁf;sgs)i'y'gf ((5);‘ ?gg;‘ai)l'm?r;{’:{a(%ga' A1A2 (0) RW| Txt |ND us
01.015 | On Ayar Segici 0-9 0 RW | Num us
01.016 | On Ayar Segici Zamani 0,0 - 400,0 sn. 10,0 sn. RW | Num us
01.017 | Tus Takimi Kontrol Modu Referansi +VM_SPEED_FREQ_USER_REFS 0,0 RO | Num NC | PT | PS
01.021 Kayitl Referans 1 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.022 Kayitl Referans 2 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.023 Kayitl Referans 3 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.024 | Kayith Referans 4 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.025 Kayitl Referans 5 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.026 Kayitl Referans 6 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.027 Kayitl Referans 7 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.028 Kayitl Referans 8 +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.029 | Atlama Referansi 1 0,0 ila 550,0 Hz 0 ila 33, 000 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.030 |Atlama Referans Bandi 1 0,0ila 25,0 Hz 0 ila 250 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.031 Atlama Referansi 2 0,0 ila 550,0 Hz 0 ila 33, 000 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.032 |Atlama Referans Bandi 2 0,0ila 25,0 Hz 0 ila 250 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.033 | Atlama Referansi 3 0,0 ila 550,0 Hz 0 ila 33, 000 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.034 | Atlama Referans Bandi 3 0,0ila 25,0 Hz 0 ila 250 dev./dk. 0,0 0 RW | Num us
01.035 | Geri Cevirme Alani Referansi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |[ND|NC |PT
01.036 | Analog Referans 1 *VM—SPEEEEERHEZQ—USER— *VM—SF';EEEF'g—dFeFfﬁg(—_USER— 0,0 RO | Num NC
01.037 | Analog Referans 2 iVM—SPEEEFngZQ—USER— 1VM—SPRIEI;::%—59F\{5§(—_USER— 0,0 RO | Num NC
01.038 | Trim Yiizdesi +%100,00 %0,00 RW [ Num NC
01.039 Hiz ileri beslemeleri +VM_SPEED_FREQ_REF RO [ Num |ND | NC | PT
01.040 | Hiz ileri beslemeleri segimi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC |PT
01.041 Referans Secimi Bayragi 1 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.042 |Referans Segimi Bayragi 2 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.043 |Referans Segimi Bayragi 3 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.044 |Referans Secimi Bayragi 4 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.045 | On Ayar Segimi Isareti 1 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.046 | On Ayar Segimi Isareti 2 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.047 | On Ayar Segimi Isareti 3 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.048 | On Ayar Segici Zamanlayici Sifirlama Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit |ND|NC |PT
01.049 | Secili Referans Gostergesi 1-6 RO | Num |ND | NC | PT
01.050 | Segili On Ayar Géstergesi 1-8 RO | Num |ND | NC | PT
01.051 | SU¢ Verme Tus Takim: Konirol Modu Reset (0), Last (1), Preset (2) Reset (0) RW | Txt us
01.052 |Elle / Kapali / Otomatik galisma modu 0-3 1 RW | Num us
01.053 | Yangin modu referansi +VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 RW [ Num us
01.054 | Yangin modu etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RO | Bit NC

RW [ Okuma/ Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | kil parametre | FI | Filtre edm

ND Val:sayllan bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gi¢ kapatma DE | Hedef

deger yok korumali
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu s parametreler | ¢alistirma P Y Kullanma PLC [EIEINEIEE  bilgiler | teshis | bilgileri
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Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

Glvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma
11.2 Menu 2: Rampalar
Sekil 11-2 Menu 2 lojik semasi

Hizlanma Orani Segimi Bitleri

[ 02.034] | 02.033| [ 02.032]

A 4

- o o O o o o

-

Hizlanma o

ranlari 1 ~ 8

Hizlanma Orani 1
Hizlanma Orani 2
Hizlanma Orani 3
Hizlanma Orani 4
Hizlanma Orani 5
Hizlanma Orani 6
Hizlanma Orani 7

Hizlanma Orani 8

0 0 N
0 1 pi
1 o B
1 1
0 o B
0 1
1 o K
1 1 8

=y

Segili On Ayar
Gdstergesi

\ 4

Rampa Oncesi
Hiz Referansi

© N o g H~ 0w N

© o N O 0 A~ O N

1
2
3
4
5
6
7
8

Anahtar

v
N x X
el
¥ X X
s

Girig
terminalleri

\, Salt okunur (RO)
C'k'§. . parametre
terminalleri

Okuma-yazma (RW)
parametresi

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir

Segili Hizlanma
Orani

‘--------E

02.030

Segili Hizlanma
rani

Ge

ri Hizlanma lleri Hizlanma
Orani Orani

N

a3

Hizlanma

Rampa Kontroli
Rampa Tutma

02.004 Rampa Modu

01.003,

02.008 Standart Rampa Gerilimi*

02.009 Yavaslama Arizasi Tespitini

HEEEE | [

Devre Digi Birakma

Rampa Hizi Birimi
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Yavaglama Hizi Segimi Bitleri
[ 02.037] [o02.036] | 02.035]
1 0 0 0
2 0 1
3 1 0
4 ) 1 <
5 1 0 0
6 1 0 1
Yavaslama Hiz
Segicisi 7 1 1 0
- BN
E ) Yavaglama Hizlari 1 ~ 8
H 1 Yavaglama Orani 1
Segili v
Yavaslama Hizi @ 2 Yavaglama Orani 2
3 02.023 | Yavaglama Orani 3
4 Yavaglama Orani 4
5 Yavaslama Orani 5
6 Yavaglama Orani 6
7 02.027 | Yavaslama Orani 7
8 02.028 | Yavaslama Orani 8
9
Segili On
Ayar
Gostergesi
1 1
2 2
3 3
4 4 |,
] 5 |
6 6
lleri Yavaglama ~ Geri Yavaglama 7 7
hizi hizi 8 8
N N
P B
Yavaglama
Rampa Kontrolii Rampa Sonras
Referans
02.006 S-Rampasi Etkinlestirme**
02.007 | Maksimum Degisim Hizi a
02.040 | S-Rampasi Yiizdesi
S-Rampasi Ayarlama Modu
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Glvenlik | Orin | Mekanik | Elekink | oo =" Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL \ RFC-A \ RFC-S
02.001 | Rampa Sonrasi Referans iVM—SQEEE'—ZFREQ— tVM—RT;’;tdteL‘jngEQ— RO | Num | ND | NC | PT
02.003 | Rampa Tutma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
02.004 | Rampa Modu S't";!;?t)ﬁg’;ﬂfnt\(f()é) Hizli (0), Standart (1) Standart (1) RW | Txt us
02.006 | S Rampa Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
02.007 |Hizlanma Degisiminin Maksimum Hizi 0.0 - 300,0 sn.2/100 Hz 0’001006(1)%%8.(/)3;”'2/ 3,1 1,500 RW | Num us
200 V siiriicl: 375 V
400 V siiriicli 50 Hz: 750 V
02.008 | Standart Rampa Gerilimi +VM_DC_VOLTAGE_SET V 400 V siiriici 60 Hz: 775 V RW | Num RA us
575 V siriicl: 895 V
690 V: 1075 V'ta
02.009 ;?éifg”a Anzasi Tespitini Devre Dig! Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) veya Ak (1) Kapali (0) RW | Bit us
02.010 | Hizlanma Orani Segicisi 0-9 0-9 0 RW | Num us
02.011 | Hizlanma Orani 1 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.012 | Hizlanma Orani 2 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.013 | Hizlanma Orani 3 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.014 | Hizlanma Orani 4 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.015 | Hizlanma Orani 5 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.016 | Hizlanma Orani 6 +*VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.017 |Hizlanma Orani 7 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.018 | Hizlanma Orani 8 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.020 | Yavaslama Hizi Segicisi 0 0 RW | Num us
02.021 | Yavaglama Orani 1 +*VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.022 | Yavaslama Orani 2 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.023 | Yavaglama Orani 3 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.024 | Yavaslama Orani 4 +*VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.025 | Yavaslama Orani 5 +*VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.026 | Yavaslama Orani 6 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.027 | Yavaglama Orani 7 +VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.028 | Yavaslama Orani 8 +*VM_ACCEL_RATE s +VM_ACCEL_RATE s 20,0 sn. 20,000 sn. RW | Num us
02.030 | Segili Hizlanma Orani 0-8 RO | Num | ND | NC | PT
02.031 | Segili Yavasglama Hizi 0-8 RO | Num | ND | NC | PT
02.032 | Hizlanma Orani Bit Segimi 0 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.033 | Hizlanma Orani Bit Segimi 1 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.034 | Hizlanma Orani Bit Segimi 2 Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.035 | Yavaslama Hizi Bit Segimi O Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.036 | Yavaslama Hizi Bit Segimi 1 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.037 | Yavaslama Hizi Bit Segimi 2 Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
02.039 |Rampa Hizi Birimi Kap:;k =1 ?VIOaEszir(r?Jr:leya Ka‘i%'éo rl(r)r(n)/g:.e(z)';d\:(éyv; Y8 | Kapaii = 100 Hz | Kapali = 1000 dev./dk. RW | Bit us
frekans (1) Acik = Maksimum hiz (1) © veya 1000 mm/sn. (0)
02.040 | S Rampa Yiizdesi 0,0 - %50,0 %0,0 RW | Num us
02.041 | S Rampasi Kurulum Modu Tek (0), Ylzde (1), Bagimsiz (2) Tek (0) RW [ Txt us
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | Fl | Filtre edilmis
ND )j/ar_sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gti¢ kapatma DE | Hedef
egder yok korumali
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
11.3  Menu 3: Frekans izleme, hiz geribeslemesi ve hiz kontrolu
Sekil 11-3 Menii 3 Acik cevrim lojik semasi
Kayma
kompanzasyonu
Meni 5
Rampa Sonrasi Motor
Referans . Frekansi '_‘
/\ + /\ —
Menii 2 = 02.001 > > 05.001 > —
Y
iki Kutuplu (Bipolar)
Referans
Sifir Hiz Esigi Sifir Hiz Etkinlestirme
N 1
> | Minimum Hizda
Minimum Referans ! veya Altinda
Kelepge !
01.007 [+0,5 Hz|—1 v
Maksimum *
Asiri Hiz Tripi
Referans Kelepge 01.006 m ‘\$ |_ $ P
Asir Hiz Esigi | 03.008 !
[ 03.008 | !
|
.
Ayarlanan
Hiz Alt Limitte Hizin Altinda
Onesst [o3.006 }—
Oncesi 03.006
Referans N Ayarlanan
i Hizda
>
Anahtar
Hiz Mutlak 03.007 s
Deger Segimi - - Ayarlanan Hizin X B
Hiz Ust Limitte A X Giri Okuma-yazma (RW)
Uzerinde >- S p !
@ @ terminalleri parametresi
rs
P Cikis N, Salt okunur (RO)
‘ terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 11-4 Menu 3 RFC-A, RFC-S lojik semasi
Rampa Sonrasi VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] Son Hiz
Referans Referansi
02.001 03.001
VM_SPEED_FREQ_REF[MIN]
Sensorsiiz Mod
Etkin
03.078
—>
\/
a
03.079 |
Sensorstiz Mod
Filtresi
NOT

* lIgili Konum Geribeslemesi Baglatildi (03.076) “bit'i 0 ise otomatik devir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Hiz
Hiz Hiz Gevrimi Kazanglari Kontroloru
Hatasi v ¢ Cikisi
‘ X 2059 el e
03.011 [(Ki1)
A
Hiz Kontrolérii
0 2 | Diferansiyel
Geribesleme
Kazanglari
A A
> iki Kutuplu
(Bipolar)
Referans
Sifir Hiz N .
A 4 Sifir Hiz Esigi Etkinlestirme
» i Minimum Hizda
veya Altinda
Calisiyor
Minimum Referans Kelepge
Hiz , N
Geribeslemesi Maksimum Referans Kelepge 7] Asirt Hiz Tripi
— (63.00>—» 01.006 0
Asin Hiz Esigi 1T
03.008 i
:"3.008 >0|
Ayarlanan
Hizin Altinda
s 03006 F—»
03.006
Rampa Oncesi Sinirinda -
Referans N
>
>
Hiz Segiminde 03.007
Mutlak Deger - R
Hiz Ust Ayarlanan Hizin Uzerinde Anahtar
Sinirinda
hd
' Giri Okuma-yazma (RW)
X iris
} terminallen parametresi
Salt okunur (RO)
X
L X Cikis arametre
terminalleri P

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralk Varsayilan
Parametre Tip
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A | RFC-S
03.001 Acik gevrim > Frekans izleme Talebi +1000,0 Hz RO | Num | ND | NC | PT | FI
RFC> Son Hiz Referansi +VM_SPEED RO | Num | ND | NC | PT | FI
03.002 | Hz Geribeslemesi +VM_SPEED RO | Num [ ND | NC | PT| FI
03.003 | Hiz Hatas! +VM_SPEED RO | Num | ND | NC | PT| FI
03.004 | Hiz Kontrolérii Gikisi +VM_TORQUE_CURRENT % RO [Num | ND | NC | PT | FI
03.005 | Sifir Hiz Esigi 2%%1—1 0ila 200 dev./dk. 1,0 Hz 5 dev./dk. RW | Num uUs
03.006 | Hiz Alt Sinirinda 0,0 ila 0 ila 33000 dev./dk. 1,0Hz 5 dev./dk. RW | Num us
550,0 Hz
03.007 | Hiz Ust Sinirinda 0,0 ila 0 ila 33000 dev./dk. 1,0 Hz 5 dev./dk. RW | Num us
550,0 Hz
03.008 | Asiri Hiz Esigi 0,0ila 0 ila 40000 dev./dk. 0,0 Hz 0 dev./dk. RW | Num us
550,0 Hz
03.009 | Hiz Segiminde Mutlak Deger Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
03.010 | Hiz Kontrolérii Oransal Kazanci Kp1 0,0000 ila 200,0000 s/rad 0,0300 sn./rad RW | Num us
03.011 | Hiz Kontroldrii Integral Kazanci Ki1 0,00 ila 655,35 s2/rad 0,10 sn./rad RW | Num us
03.012 | RFC > Hiz Kontrolort Diferansiyel 0.00000 - 0.65535 1/rad 0,00000 1/rad | RW | Num us
Geribesleme Kazanci Kd1
03.078 | Sensérsiiz Mod Etkin Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND |[NC|PT
03.079 | Sensbrsiiz Modu Filtresi 4(0).8(1). 16 (2), 32 (3). 4.(0)ms RW | Txt us
64 (4) ms
RW | Okuma / Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | kil parametre | FI | Filtre edilmis
ND Va[sayllan bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gi¢ kapatma DE | Hedef
deger yok korumali
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Anahtar
>
X Neitt Okuma-yazma (RW)
X Irg Vs
} terminalleri parametresi
PN
X Ny Salt okunur (RO)
k| X Cikis
terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

10.008

Nominal Yiike
Ulagildi

10 009 ‘ 04.019

Fren Direnci Motor Koruma
L|m|t| Aktlf Termal Akumiilatori
Akumulator

Motor Asirt
Yk Alarmi

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
1.4 Menu 4: Moment ve akim kontrolu
Sekil 11-5 Menu 4 Acik gevrim lojik semasi
. . Menii 2 rampa
Rampa Oncesi kontrol6ri
Referans
+ Rampa Sonrasi Cikis
01.003 > > Referans Frekansi _
+
L |
|mm T 10.009 — — — — — — —»
! Ak ‘
: Limiti Aktif Akim sovrimi i
| 04.013 | P Kazanci i
! :
| -0 14 | | Kazanci i
e A 4 . Moment
1 A Ureten Akim Akim
| Buyuklugu
|
| -
| < < <
| : ;
| + .
| 04.002 - Aktif
I A Akim (Amp)
|
! o . Miknatislama
: 04.020 - Yk Yuzdesi Akimi
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I Son Ak
U e Akim limitleri it Disik Hiz
aksimum
Agir Yuk 04.005 | Motor déndiirme Motor Termal Termal Termal Koruma
I C%I@ma @* Zaman Sabiti 1 Koruma Modu Modu
| Degeri ; i
| 9 04.006 | Fereneratt 04.018 [04.015] [04.016] [04.025]
1 Nominal 05.007
: Akim . 04.007 | Simetrik V V '
! >
| R Asiri yik algilama
| »
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
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Hiz Kontrol6rii

Son Hiz
Talebi

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 11-6 Meni 4 RFC-A lojik semasi
Hiz Tahmini Algoritmasi
A
. Hiz
Geribeslemesi Nominal Akam Referans
Nominal Gig Filtre 1 Zaman

Akim Faktori

—/

Son Akim
Maksimum Akim limitleri Limiti
/gnlr Yik @) Jotor déndrme
alisma
Degeri ejeneratif 04.01

Nominal P
05.007 >,
Akim |: 04.007 | Simetrik

Sabiti

04.012

Akim kontroléri ( )—
Akim Gevrimi P
+
Kazanci
Akim Cevrimi |

Katsayisi

Son Akim Filtre
Referansi

Moment Ureten
Akim Akim

(Amp) Buyuklaga

Miknatislama

Kullanici Akim kimi

_ Maksimum
Olgeklendirmesi

Motor Termal Motor Koruma Dustik Hiz
Zaman Sabiti Modu Koruma Modu
[04.015] [ 04.016 [ 04.025
1 1 1
¥ ¥ ¥ 3

Asiri yik algilama

Anahtar
iri Okuma- RW)
torminaler parametest
4 Cikis Salt okunur (RO)

. . arametre
terminalleri P

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

58353

10.008

%100 Yuk Akim Limiti Frenleme Motor Asiri Yik Motor Akimi
Gostergesinde Aktif Enerjisi Agiri Aktmdlatéra Asiri Yik Alarm
Gostergesi Yik Gostergesi Gostergesi

|
N
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Srtct
Nominal
Surekli Akimi

Motor
Nominal | 05.007 »
el [05.007

Akim limitleri

Agir Basan
@ Akim Limiti
Motor déndirme
D
Rejeneratif $<04.018

Filtre

Yk

Yizdesi
04.020;

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 11-7 Meni 4 RFC-S lojik semasi
Hiz Tahmini Algoritmasi
Hiz
Geribeslemesi Akim Ref
Nominal N al v\m eferans
AT.'m OJ:‘Z" Flltres’laéaman
04.012
Hiz Cevrim
Cikist
Son Hiz Son Ak .
on m
Talebi A’g?;i?' Referansi Y H (
+ -m Akim Cevrimi P §
04.003) —— 4.00. |: Kazanci H
Vaw N Akim Gevrimi | 1

Kullanici Akim
_ Maksimum v
Olgeklendirmesi

.00

caligma

04.007 | Simetrik

Motor
Motor Termal Koruma Dustik Hiz
Zaman Sabiti Modu Koruma Modu
[04.015] [04.016 ] [04.025 |
v v v

Moment

Ureten Akim

Anahtar

¢ X @]
L X [@

X Girig
terminalleri

Okuma-yazma (RW)
parametresi

g P

Salt okunur (RO)

X
Gikis parametre

terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésteriimektedir

Asiri yuk algilama

55666

%100 Yik Aklm Llrmn Frenleme Motor Asirt Yik Motor Akimi
Gostergesinde Enerjisi Asir Aktmdlatér Asir Yk Alarm
Gostergesl Yk Gostergesi Gostergesi
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Govenik Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL RFC-A ‘ RFC-S

04.001 | Akim BlyUklagu +VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR RO | Num | ND | NC | PT | FI
04.002 | Moment Ureten Akim +VM_DRIVE_CURRENT 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 +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT %165,0 %175,0 RW | Num RA us
04.006 | Rejeneratif Akim Limiti +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT %165,0 %175,0 RW | Num RA us
04.007 | Simetrik Akim Limiti +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT %165,0 %175,0 RW | Num RA us
04.012 | Akim Referans Filtre 1 Zaman Sabiti 0,0-25,0ms 1,0 ms RW | Num us
04.013 | Akim Kontrolorii Kp Kazanci 0 - 30000 20 150 RW | Num us
04.014 | Akim Kontrolori Ki Kazanci 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
04.015 | Motor Termal Zaman Sabiti 1 1,0 -3000,0 sn. 89,0 sn. RW | Num us
04.016 | Termal Koruma Modu 00-11 00 RW | Bin us
04.017 | Miknatislama Akimi +VM_DRIVE_CURRENT RO | Num | ND | NC | PT | FI
04.018 | Son Akim Limiti +*VM_TORQUE_CURRENT RO | Num | ND | NC | PT
04.019 | Motor Koruma Akiumdlatori 0,0 - %100,0 RO | Num | ND | NC | PT | PS
04.020 | Yik Ylzdesi +VM_USER_CURRENT RO | Num | ND | NC | PT | FI
04.021 | Akim geribesleme filtresini devre digi birakma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
04.024 | Kullanici Akim Maksimum Olgeklendirmesi +VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR %165,0 %175,0 RW | Num RA us
04.025 | Dusik Hiz Termal Koruma Modu 0-1 0 RW | Num us
04.026 | Moment Yiizdesi é‘(,"gﬁgﬁﬁz RO | Num | ND |[NC | PT | FI
04.027 | Dustk yuk karar seviyesi 0,0 ila %100 %0,0 RW | Num us
04.028 | Disik yiik algilama hiz / frekans esigi +VM_SPEED_FREQ_REF Tek kutuplu 0,0 RW | Num us
04.029 | Dustk yukte trip etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
04.036 | Motor Koruma Akiimdlatéri Giig Agma Degeri Kapatma (0), Sifir (1), Gergek zamanl (2) Kapatma (0) RW | Txt us
04.037 | Motor Termal Zaman Sabiti 2 1,0 - 3000,0 sn. 89,0 sn. RW | Num us
04.038 | Motor Termal Zaman Sabiti 2 Olgeklendirmesi 0- %100 %0 RW | Num us
04.039 | Kayip Yiizdesi Olarak Nominal Demir Kayiplari 0 - %100 %0 RW | Num us
RW [ Okuma/ Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI | Filtre edm
ND Z:é?,y;fﬁ bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumal parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Sourarﬁaaﬁ)latma DE | Hedef
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Kayma
kompanzasyonu

Akim

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
11.5 Menu 5: Motor kontrolii
Sekil 11-8 Menu 5 Acik gevrim lojik semasi
[ Ack Gevim | L2 L3
tomatik :
Otomate [o5.014 ] e o | ] ]
EOS.% v v DC Bara
Gerilimi
Dinamik V / F
: - 05.013 Segimi -
Motor haritasi
Dusuk Frekans
Nominal Gerilim Yukseltme
Frekans JR .
-05.017 Statér Direnci
Nominal - Cikis —~l
Akim - . Gerilimi
Gegici Endiiktans
Nominal ¢
Hiz > ]
Nominal
Rampa Sonrasi Gerilim o
Referans Nominal Gug
Faktori . /\
+ Motor Kutup Cikis >Q5.004
Sayisi
Frekansi )
+ | Maksimum
Anahtarlama
Kayma Frekansi
Kompanzasyonu Yuksek Kararhlikli
Etkinlestirme E Kis Giic W azzyll\/ektbr
05.027 [~ — — ¥ (Qk'v\;;; e v 3xVvxl Motor Devri odulasyonu
< Yari Kare Etkin

Otomatik
Anahtarlama
Frekansi Degisimi
Etkinlestirme

Gerilim Kontrolor
Kazanci

buyuklugu

N

D D D

Anahtar

Yik yluzdesi

hd
)l Giri
} lelr”rr%inalleri

Okuma-yazma (RW)
parametresi

Salt okunur (RO)
parametre

Miknatislama
akimi

rs
Cik
4 telrr1|1$inalleri ‘

TUm parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

Sekil 11-9 Menu 5 RFC-A, RFC-S lojik semasi

Cikis Frekansi

Aki Hesaplayici
05.007 | jominal
Motor Kutup
05.011 Sayisi
Stator
05.017 Direng
Enduktans
RFC-A
Konum Nominal
Geribeslemesi 05.006 Frekans Aki agisi Referans
> donustimu >
J. | 05.008 | Nominal Hiz ®
05.009 | Nominal 5
erilim
Nominal Giig
Faktori
[05.025 | g
Enduktansi

A

v

Hiz
Geribeslemesi €03.002 >

Akim Akt
Referanslari Buyuklaga

v

Akim kontrolii
Menu 4

A

Hiz
kontrolorii ¢03.00. »| Akim limitleri <

cikisl Asin yik algilama

Akim gevrim kazanglari
Akim talebi filtresi

Akim geri
besleme

Otomatik ayarlama

Dusuk Frekans Gerilim YUkseltme

Gerilim Kontrolér Kazanci

Anahtar
Okuma-yazma (RW)

-
X .
X Girig S T
} terminalleri parametresi
rs
X Salt okunur (RO)
Ll X Cikis q
I terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésteriimektedir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
DC Bara
Gerilimi
Gerilim referansi
v
Modiilatér U,
Maksimum
05.018 Anahtarlama Frekansi >
Otomatik Anahtarlama w
Frekansi Degisimi >
Etkinlestirme
Aki Kontrolorii
Nominal
05.009 | Gerifim
Cikis
RFC-A @ Gerilimi
< Aki Optimizasyonu Cikis Gucu
N Segimi
RFC-S | Gug Hesaplamasi (V x 1)
Yiksek Hiz Modu b
Etkin
~ Moment Akim
Ureten Akim Blyuklugu
A D O O
+— 04.002 04.001>« /( /( /(

Miknatislama
Akimi
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A | RFC-S
+VM_SPEED_
05.001 | Cikis Frekansi FREQ_REF Hz +2000,0 Hz RO | Num | ND |NC | PT | FI
05.002 | Cikis Gerilimi +VM_AC_VOLTAGE V RO | Num | ND |NC | PT | FI
05.003 | Cikis Guciu +VM_POWER W RO | Num | ND |[NC | PT | FI
05.004 | Motor Devri +180000 dev./dk. RO | Num | ND |[NC | PT | FI
05.005 | D.C. Bara Gerilimi +VM_DC_VOLTAGE V RO | Num | ND |[NC | PT | FI
. . 50 Hz: 50,0
05.006 | Nominal Frekans 0,0 ila 50,0 Hz 60 Hz: 60.0 RW | Num us
05.007 | Nominal Akim +VM_RATED_CURRENT Maksimum Nominal Akim 11.060 RW | Num RA us
Avr -
Avr - 1500 1450,00
dev/dk. | geysdk. | 3000,00
05.008 | Nominal Hiz 0 ila 33000 dev./dk. | 0,00 ila 33000,00 dev./dk. ABD - i ’ RW | Num us
ABD - dev./dk.
1800 dev./
dk 1750,00
’ dev./dk.
200 V strlct: 230 V
Avr. - 400 V surtct: 400 V
05.009 | Nominal Gerilim +VM_AC_VOLTAGE_SET V ABD - 400 V siiriict: 460 V RW | Num RA us
575V sirlcl: 575V
690 V siirilict: 690 V
05.010 | Nominal Gui¢ Faktori 0,000 - 1,000 | 0,850 RW | Num RA us
05.011 | Motor Kutup Sayisi Otomatik (0) ile 480 Kutup (240) arasi Otomatik (0) 6 Kutup (3) fRW | Txt us
05.012 | Otomatik Ayar 0-2 \ 0-3 0-4 0 RW [ Num NC
Dinamik V / F Segimi / .
05.013 Aki Optimizasyonu Segimi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Ur S (0), Ur (1), Devre Disi (0),
Acik Cevrim Kontrol Modu / Sabit (2), Kisa (1), Bir Kez
05.014 | Etkinlestirme Durumundaki Ur Otomatik (3), Kisa (2), Url (4) Disabled (0) | RW | Txt us
Islem Ur | (4), Kare (5), Uzun (3),
Akim 1P (6) Bir Kez Uzun (4)
Duslk Frekans Gerilim
05.015 Yiikseltme 0,0 - %25,0 %3,0 RW | Num us
05.017 | Stator Direnci 0,000000 - 1000,000000 Q 0,000000 Q RW RA us
Maksimum Anahtarlama 2 kHz (0), 3 kHz (1), 4 kHz (2), 6 kHz (3),
05.018 | ¢ oans 8 kHz (4), 12 kHz (5), 16 kHz (6) 3kHz (1) RW/ Txt RA us
Yuksek Kararhhkh Uzay .
05.019 | \/yicr Modiilasyonu Kap':ll I((O()1\;eya Kapali (0) RW | Bit us
I
05.020 | Yarim Kare Etkin ¢ RW | Bit us
Sinir (-1), Devre
05.022 | Yiiksek Hiz Modu Etkin Disi Birak (0), Sinir (-1) JRW | Bit us
Etkin (1)
05.024 | Gegici Endliktans / Ld 0,000 - 500.000 mH 0,000 mH RW | Num RA us
05.025 | Stator Endiiktansi 0,00 - 5000.00 mH | 0,00 mH | RW | Num RA us
Kayma Kompanzasyonu Kapali (0) veya On (Agik) .
05027 | Eqiinlestirme Actk (1) 1) RW| Bit RA us
05.031 | Gerilim Kontrolér Kazanci 1-30 1 RW | Num us
05.033 | 1000 dev./dk. basina volt 0ila 10000 V | 98V RW | Num us
05.034 | Aki Ylzdesi ‘ 0,0 - %150,0 RO | Num | ND | NC | PT
Otomatik Anahtarlama .
05.035 | Frekansi Degigimini Devre D;‘k;’l‘afrz;a');" 'ﬁa?r'ﬁ;‘(j )('2) Etkin (0), RW | Txt us
Disi Birakma 9 9
Otomatik Anahtarlama
05.036 | £ oansi Adim Boyutu 1-2 2 RW Num us
2 kHz (0), 3 kHz (1), 4 kHz (2), 6 kHz (3),
05.037 | Anahtarlama Frekansi 8 kHz (4), 12 kHz (5), 16 kHz (6) RO | Txt | ND |NC|PT
05.038 ',‘:"r'gl'("a’:sr? Anahtarlama 0 ila VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY kHz 2 kHz (0) RW | Txt us
05.039 Maksimum Evirici Sicaklik 20-60°C 60 °C
Dalgalanmasi
05.040 | Dondirme Baslatma 0,0-10,0 1,0 RW | Num us
Yukseltme
05.041 | Gerilim Pay Asimi 0 - %20 | %0 | %10 RW | Num us
05.042 | Ters Cikis Faz Siralamasi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
05.064 | RFC Diigiik Hiz Modu Enjeksiyon (0), Belirgin 1 ow | Txt us
Belirgin olmayan (1) olmayan (1)
Devre disi (0),
05.065 | Belirginlik Moment Kontrolu disuk (1), Kapali (0) | RW | Bit us
ylksek (2)
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A RFC-S
10 (0), 20 (1),
. o 30 (2), 40 (3),
05.067 @fl'zrc'jeA;'m Trip Seviyesi 50 (4), 60 (5), %100 (9) JRW | Txt us
70 (6), 80 (7),
90 (8), %100 (9)
05.070 | Evrilmis Doyma Ozeliigi Kapigl(ko()1‘;eya Kapal (0) |RW | Bit us
Dusiik Hiz Sensorsiiz Modu o o
05.071 AKkim Sinin 0,0 - %1000,0 %20,0 RW | Num RA us
05.072 | Yikslz Lq 0,000 - 0,000 mH J RW | Num RA us
. 500,000 mH ’
Endiktans Olgiimii Igin Ig
05.075 Test Akim! 0 - %200 %100 RW | Num us
05.077 | Iq Test Akimindaki Faz Ofseti +90,0° 0,0° RW | Num RA us
Tanimlanan Iqg Test Akiminda 0,000 -
05.078 Lq 500,000 mH 0,000 mH JRW | Num RA us
05.082 | Enduktans Oletimd lgin Id -100 - %0 %50 | RW | Num us
Test Akimi
Tanimlanan Id Test Akiminda 0,000 -
05.084 Lq 500,000 mH 0,000 mH J RW | Num RA us
05.088 | Tahmini Lq 0,000 - RO | Num | ND |NC | PT | FI
. 500,000 mH
05.089 | Nominal Moment Agisi 0-90° RO | Num | ND | NC | PT
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | Fl [ Filtre edilmis
ND Va[sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gti¢ kapatma DE | Hedef
deger yok korumali
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.6 Menu 6: Siralayici ve saat

Sekil 1110  Menii 6 lojik semasi

Kontrol kelimesi
Etkinlestirme

Siralayici

Kontrol Kelimesi Durdurma Modu

| 06.042 I—ﬂ1 %
123 diital 0 2 X Besleme Kaybi Modu
Stirticti Etkinlestirme 0 |-
[o6.015 ———H~_ i

Sifir Hiz Tutma/Motor

ileri galigtir 1= ——& 06.008 | On Isitmasi

1 Etkinlestirme
1 06.030 K
Calistirma 1+

Menii 8 ["06.032

Yakalama
1 Siralayici Mandalini
lleri / Geri 0 i 06.040 Etkinlegtirme

]

Il 06.033 | K_m Referans Agik
H- i
]

Dénen Motoru

Calistirma 0

[06.032 ]
1 06.034

Durdurma 0

|I 06.039 l - il D Secimi Geri Al
oHH

o <06.029

Dona
Etkinlestirme

ELLE
- —

kapaLll [ SIFIRLA
|Pr01.052=1 @ SIFIRLA

i

—

= sadece RFC
. Otomatik Meni 2
Lojik 1 o Rampa etkin
Sadece agik gevrim Menii 3
Sert frekans
01.049 Enjeksiyon referansi etkin
Frenleme Seviyesi
Segilen Enjeksiyon
Referans Frenleme Suresi
Gostergesi
Tus takimi
DURDUR

Saat kontrolii

Tarih/Saat Segici s Aleor il
Enerji Olgeri Filtre Son
- 06.024 Sioma. Degisiminden
0 Ayarlama Onceki Sure
1 Gug verilmis Filtre Degisimleri
2 Galigiyor 06.021 Arasindaki Sure
3 Akimiilatérle gug verilmis
- 4 Yerel tug takimi - Filtre Degisti
> > Gistirme Calistirma
5 Uzak Tus Takimi GereiilYapildi 06.028 > ¥ iveti
06.018) Haftanin S Yot
unlen Enerji Maliyeti /
8 Yuva3 kWh
) 9 Yuva4d
Tarih Format
Cikis Enerji Olger
Gug

DC Bara Gerilimi g@,

= Siriict gli¢ besleme monitéri 06.044) Aktif Besleme
Dustuk gerilim besleme

Anahtar

X Girig Okuma-yazma (RW)
} terminalleri parametresi

Salt okunur (RO)
k)l X Cikis P
terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

SB[ SE«
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Goveni Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL RFC-A ‘ RFC-S
Serbest Durus (0), Rampa (1), Serbest Durus (0),
06.001 | Durdurma Modu Rampadc | (2), dc | (3), Rampa (1), Rampa (1) RW | Txt us
Zamanli dc | (4), Devre Disi (5) Rampa Yok (2)
Devre Disi (0), R Devre Disi (0),
06.003 | Besleme Kaybi Modu Rampa Durl('il{rma 1), a;}zz:;;ﬁz?zg)(u Devre Digi Birak (0) RW | Txt us
Arada Siirig (2) Sinir Durdurma (é)
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 Hizda Tut Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.009 | Dénen Motoru Yakalama Devre Digt Birak (gglrﬁtzkc';'%@é'r'l ((13)) Yalnizea lleri (2), Devre Dist Birak (0) RW | Txt Us
06.010 | Durumlari Etkinlestirme 000000000000 - 111111111111 RO | Bin | ND | NC | PT
06.011 | Siralayici Durum Makine Girigleri 0000000 - 1111111 RO | Bin | ND | NC | PT
06.015 | Suriicu Etkin Kapali (0) veya Agik (1) On (Agik) (1) RW | Bit NC us
06.016 | Tarih 00-00-00 ila 31-12-99 RW | Tarih | ND | NC | PT
06.017 | Saat 00:00:00 ila 23:59:59 RW | Saat | ND | NC | PT
06.018 | Haftanin Giinleri Pazﬂe(ggnﬁg:?jisém'asg;y%{;ﬁ:&iﬂ%ﬁ @) RO | Txt | ND | NC | PT
Ayarla (0), Gug verilmis (1), Calistyor (2),
06.019 | Tarih/Saat Segici UZakA':fllilg [:'ZIS;? X;‘?"\'(ija(‘:’)(e\;eﬁ\;”g (T;")k';”u'v(:g @® ;(:k’ﬁLIT(“f) Giig Verilmis (1) RW | Txt us
Yuva 4 (9)
06.020 | Tarih Formati Std (0), ABD (1) Std (0) RW | Txt Us
06.021 | Filtre Degisimleri Arasindaki Sire 0 - 30000 Saat 0 Saat RW | Num us
06.022 | Gerekli Filtre Degisimi / Degisimi Yapilan Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit | ND | NC
06.023 | Filtre Son Degisiminden Onceki Siire 0 - 30000 Saat RO | Num | ND | NC | PT | PS
06.024 | Enerii Olgeri Sifilama Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit
06.025 | Enerji Olger: MWsa. -999,9 - 999,0 MWsa. RO | Num | ND | NC | PT | PS
06.026 | Eneriji Olger: kWsa. +99,99 kWsa. 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 Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
06.030 | lleri Calistirma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.032 | Geri Calistirma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.033 | lleri/Geri Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.034 | Calistirma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.039 | Durdurma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.040 | Siralayici Mandalini Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.041 | Siriicii Olay isaretleri 00-11 00 RW | Bin NC
06.042 | Kontrol Kelimesi 000000000000000 - 111111111111111 000000000000000 RW | Bin NC
06.043 | Kontrol Kelimesi Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.044 | Aktif Besleme Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
06.045 | Sogutma Fani kontrolu 0-11 10 RW | Num us
06.046 | Besleme Kaybini Durdurmayi Devre DisI Birakma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.047 | Giris Faz1 Kayip Algilama Modu Tam (0), Yalnizca Dalgalanma (1), Devre Disi (2) Tam (0) RW | Txt us
200 V siiriict: 205 V
06.048 | Besleme Kaybini Algilama Seviyesi +VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL ‘5‘32 g z‘dﬁﬁ ‘5‘18 x RW | Num RA us
690 V sirici: 540 V
06.051 | Besleme Kaybini Etkin Tut Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
06.052 | Isinma Oncesi Motor Akim Biiy(ikIigi 0- %100 %0 RW | Num us
06.053 | Uyku / Uyandirma Esigi +VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR 0,0
06.054 | Uyku Zamani 0,0 - 250,0 sn. 10,0 sn.
06.055 | Uyanma Zamani 0,0 - 250,0 sn. 10,0 sn.
06.056 | Uyku Gerekiyor Kapali (0) veya Agik (1)
06.057 | Uyku Etkin Kapali (0) veya Agik (1)
06.058 | Cikis Fazi Kayip Algilamay: Etkinlestirme 0,5 sn. (0), 1,0 sn. (1), 2,0 sn (2), 4,0 sn. (3) 0,5 sn. (0)
06.059 | Cikis Fazi Kayip Algilamay: Etkinlestirme Devre Disi (0), Etkin (1) Devre Disi (0) RW | Bit us
06.060 | Bekleme Modunu Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S OL RFC-A ‘ RFC-S
06.061 | Bekleme Modu Maskesi 0000000 - 1111111 0000000 RW | Bin us
200 V sirici: 175V
. - . 400 V stiriicti: 330 V
06.065 | Standart Yetersiz Gerilim Esigi +VM_STD_UNDER_VOLTS 575V siiriiod: 435 V RW | Num RA us
690 V siirlict: 435 V
200 V surici: 175V
- . o 400 V siiriicti: 330 V
06.066 | Dusuk Gerilim Esigi +VM_LOW_UNDER_VOLTS 575 V siiriicl: 435 V RW | Num RA us
690 V siirlicti: 435 V
06.067 | Disuk Gerilim Esigi Segimi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.068 | Yedek Besleme Modu Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.069 | Yetersiz Gerilim Sistemi Kontaktoriinii Kapatma Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
06.070 | Yetersiz Gerilim Sistemi Kontaktori Kapali Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.071 | Yavas Dogrultucu Sarj Degerini Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.072 | Kullanici Besleme Segimi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
06.084 | Tarih ve Saat Ofseti +24,00 Saat 0,00 Saat RW | Num us
RW | Okuma/Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
ND g:gs;y;fkn bir NC [ Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS | Gli¢ kapatma korumali | DE | Hedef
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP | Yuva, meni, parametre | Chr | Karakter parametresi Ver | Striim numarasi
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Analog Girig 2
Olgeklendirme

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu s parametreler | calistirma P 4 Kullanma PLC EIEIEIENE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.7 Menu 7: Analog /O (Girig/Cikig)
Sekil 1111 Menii 7 lojik semasi
Analog Giris 1
Akim Cevrim Arja'\log
Kaybi Giris 1
Analog Giris 1 Analog Giri§ 1 Analog Girig 1
Maksimumu Ofseti Hedefi Herhangi bir
07.010 korunmayan
Analog Girig 1 T degisken
H parametre
yES] / =
T Analog Girig Analog Giris 1 1 ------
Analog Giri 1 HE Modu Olgeklendirme H : 22.222
Minimumu | 07.040 |-+ : H
i 07.009 | Analog Giris 1
07.025 f------ ' Evirme
Analog Girig 1 -
Tam Olgeginin AAnkalog Girig 2
Kalibrasyonunu '?agg\lmm Analog
Yapma y Giris 2
. Analog Girig 2
Analog Girig 2 A”a'ggsg'ir@ 2 Hedefi
Maksimumu Herhangi bir
07.014 korunmayan
Analog Girig 2 degisken
parametre

??7.2?7?

07.013 | Analog Giris 2
Evirme

Analog Cikis 1

' Analog Giris 2
} Modu
07.041
Analog Girig 2
Minimumu
Herhangi bir Anﬂggrgg@ !
degisken
Cikis parametre | 07.019 |
Frekansi
OL>| 05.001 £
e
m E_ Analog Gikis 1
1z Olgeklendirme
Frekansi
Analog Cikis 2
Kaynagi
Herhangi bir 07.022
degisken T
Moment parametre !
Ureten Akim !
1

Anahtar
hd
X iri Okuma-yazma (RW
X Girig -yazma (RW)
} terminallen parametresi
Analog Cikis 2 =
X Salt okunur (RO)
Pl X Cikis 4
terminalleri parametre

Analog Cikis 2
Olgeklendirme

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

Arahk($) Varsayilan(=>)
Parametre Tip
oL \ RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
[~ 07.001 Analog Giris 1 +%100,00 RO [ Num | ND | NC | PT | FI

07.002 | Analog Girig 2 +%100,00 RO [ Num | ND | NC | PT | FI
07.004 | izlenen Sicaklik 1 +250 °C RO | Num | ND | NC | PT
07.005 | Izlenen Sicaklik 2 +250 °C RO | Num | ND | NC | PT
07.006 | izlenen Sicaklik 3 +250 °C RO [ Num | ND | NC | PT

4-20 mA Dusiik (-4), 20-4 mA Dustk (-3), 4-20 mA Tutma (-2),
07.007 | Analog Giris 1 Modu 420m ig}?bmg)gg_”fr;l)’Tﬂfi?Sr;ﬁ_(g&' i%((’ 4';1’%3' mA (5), 4-20 mA (4) RW | Txt us

Volt (6), Term. Kisa Dev. (7), Termistor (8), Term. Trip Yok (9)
07.008 | Analog Giris 1 Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
07.009 | Analog Girig 1 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
07.010 | Analog Giris 1 Hedefi 0,000 - 59,999 1,036 RW | Num | DE PT | US

4-20 mA Disiik (-4), 20-4 mA Disik (-3), 4-20 mA Tutma (-2),
07.011 | Analog Giris 2 Modu ~20mA g}?bmg):r;zﬂa rgll)fgézi?arm-(g())' 31%(()4TA2(()L){ mA (5), Vot 6) RW | Tt us

Volt (6), Term. Kisa Dev. (7), Termistor (8), Term. Trip Yok (9)
07.012 | Analog Giris 2 Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
07.013 | Analog Giris 2 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
07.014 | Analog Girig 2 Hedefi 0,000 - 59,999 1,037 RW | Num | DE PT | US
07.019 | Analog Cikis 1 Kaynagi 0,000 - 59,999 5,001 | 3,002 RW | Num PT | US
07.020 | Analog Gikis 1 Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
07.022 | Analog Cikis 2 Kaynagi 0,000 - 59,999 4,002 RW | Num us
07.023 | Analog Gikis 2 Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
07.025 Q;ﬁéﬁgggﬁulﬁg‘pﬂgeg'”'” Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RwW | Bit NC
07.026 | Analog Girig 1 Hizli Guncelleme Etkin Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
07.027 | Analog Girig 1 Hizli Glincelleme Etkin Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
07.028 | Analog Giris 1 Akim Cevrim Kaybi RO | Bit | ND | NC | PT

— - Kapali (0) veya Agik (1) "
07.029 | Analog Giris 2 Akim Cevrim Kaybi RO | Bit | ND | NC | PT
07.030 | Analog Giris 1 Ofseti +%100,00 %0,00 RW | Num us
07.031 | Analog Girig 2 Ofseti +%100,00 %0,00 RW | Num us
07.033 | Gig Cikisi +%100,0 RO [ Num | ND | NC | PT
07.034 | Evirici Sicakhgi +250 °C RO [ Num | ND | NC | PT
07.035 | DC Bara Termal Trip Seviyesi Yizdesi 0 - %100 RO | Num | ND | NC | PT
07.036 | Siriicti Termal Trip Seviyesi Ylizdesi 0 - %100 RO | Num | ND | NC | PT
07.037 | Trip Seviyesine En Yakin Sicaklik 0 - 29999 RO [ Num | ND | NC | PT
07.038 | Sicaklik izleme Segimi 1 0-29999 1001 RW | Num us
07.039 | Sicaklik izleme Secimi 2 0-29999 1002 RW | Num us
07.040 | Analog Girig 1 Minimumu +%100,00 %-100,00 RW | Num us
07.041 Analog Giris 2 Minimumu +%100,00 %-100,00 RW | Num us
07.043 | Analog Giris 1 Maksimumu +%100,00 %100,00 RW | Num us
07.044 | Analog Girig 2 Maksimumu +%100,00 %100,00 RW | Num us
07.051 | Analog Girig 1 Tam Olgegi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
07.052 | Sicaklik izleme Secimi 3 0-29999 1 RW | Num us
RW | Okuma / Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | kil parametre | FI | Filtre edm
ND Z:ése?y;fkn bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre | RA | Deder bagimli | US | Kullanici kaydi | PS E;E:;‘ﬂatma DE | Hedef
184 Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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Guvenlik
Bilgileri

Uriin
bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

leri Teknik
[EICINEIEE  bilgiler

Ariza
teshis

UL listesi
bilgileri
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

11.8 Menu 8: Dijital I/O (Girig/Cikig)

Sekil 1112  Menii 8 lojik semasi

T22 Dijital I/0 1

Durumu T22 Cikis
Secimi

08.00 sl

1
1
1 '
1
H Herhangi bir

T22 Dijital I/0 1 bit parametre
Kaynak/Hedef

T22 Dijital 1/0 1

ft_

1O Giris Lojik 0s.01] gind ™!
Polaritesi Korunmayan
herhangi bir

bit parametre

Herhangi bir

T23 Dijital /0 2 bit parametre

Durumu T23 Cikig
Segimi

08.002 i -

1 s

|
1

1 1

H T23 Dijital 1/0 2
1

! 08.022 Kaynak/Hedef
|

1

£\

T23 Dijital I/0 2

it

L/’OI Gitri§ Lojik Korunmayan
olaritesi
herhangi bir

bit parametre

Strtct
Sifirlama

Herhangi bir

T24 Dijital /0 3 bit parametre

Durumu T24 Cikis
Segimi

08.003 s -

. ?22.22?

T24 Dijital I/0 3
08.023 Kaynak/Hedef

£\

T24 Dijital /0 3

(=3
%
o
2
w
m
TR
o
5
=
(o)
w

1
1
1/0 G_iri§ _Lojik i K
Polaritesi 1 H hg:ﬁgrrmg?{?rn
1
--------- i i bit parametre
1 1
- i ! lleri Galistirma
. j === 06.030
:
Anahtar
hd

X Eely Okuma-yazma (RW)
@ terminalleri m parametresi

= Salt okunur (RO)

x I alt okunur
Kl X Cikis
@ terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir.
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
24V Besleme
Girigi Durumu 24V Besleme 24V Besleme
Girig Evirme Girig Hedefi
08.043 08.053
! Korunmayan
—— 1 herhangi bir
--------- 7 bit pararmere
q2 S
T25 Analog T25 Analog
T25 Dijital Girig 4 Girig 4 Hedefi ~ Calistir/Durdur Giris 4
Durumu Evirme Lojik Segimi Hedefi
08.004 [08.014] [ 06.004 —{ 08.024
1 ' Korunmayan
— : 1 herhangi bir
--------- : [ Dipaamere
1
1 )
[ Geri Caligtirma
Y25 S > I' 08.029 I' > : '
1/0 Girig Lojik 1 i
Polaritesi O
T26 Dijital T26 Dijital
126 Dijital Girig 5 Giris 5 Heae
Durumu Evirme
Korunmayan
— 98.00 08.015 herhangi bir
T26 Dijital Girig 5 ' bit parametre
! Analog Girig 1/
Giris 2 Segimi
N 26§ > [0s.029] > o blubidd
1/0 Girig Lojik 1
Polaritesi ©
T2? p!jital TZZ pijital
T27 Dijital Girig 6 Girisi 6 Girig 6
Durumu Evirme Hedefi
08.006, 08.016 08.026
d | Korunmayan
H | herhangi bir
! H bit parametre
1 1
1 1
1
l' 08.029 II > C o .
1/0 Giris Lojik 1 i
Polaritesi o z
T324V Cikis T3 24 V Cikis Kaynagi
T324V Kaynagi Evirme
Cikis <08.008 Korunmayan
Durumu herhangi bir
bit parametre
Y 3 [S } -
DI/O 09 Durumu
0] /\
08.009,
EHo——a N
o 08.010
?uve_nllk . Harici Trip Ureteci -
onksiyonlarina sahip 1/0 girigiyle birlesik (Menui 6) 06.029,
bir Opsiyon Modill Harici Trio Mod
bu anahtarlari agabilir arict Trip viodu
Donanimi
Etkinlestirme
LIS
DI/O 10 Durumu
Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 187

Yayin No: 2




Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

Sekil 1113  Menii 8 lojik semasi (devami)

Réle Kaynagi Roéle
Evirme Kaynagi
[L08.017] [[08.027]
Ortak H i Herhangi bir bit
Réle : : parametre
4 4 Burumu ! Vo Siriicii SAGLIKLI
! : ————— 10.001
08.007 : H
o <Cp Sz
ov
NO
@
Role 2 Kaynak Role 2
Evirme Kaynagi
| 08.055 | | 08.065 |
Ortak ) 1 Herhangi bir bit
Réle 2 : : parametre
1y 71 @ Durumu 1 Vs
) b
H m————— 00.000
NC 22.222
ov
NO

Sekil 1114  Menii 8 lojik semasi (devami)

Tus Takimi Calistirma

Digmesi Durumu Tus Takimi Calistirma Tus Takimi

Dugmesi Evirme/ Calistirma
‘ Degistirme Digmesi Hedefi
08.04 [08.051] [08.061]  Korunmayan
T - herhangi bir
c H bit parametre
alistirma H
dugmesi H

Degistirme

Tus Takimi
Yedek Digme Tus Takimi
DI/O 12 Durumu Evirme/ Yedek Dugmesi
Degistirme Hedefi
‘08.04 2 -0 052 -o 062 Korunmayan
T herhangi bir

bit parametre

Yedek Dugme

Anahtar

Girig Okuma-yazma (RW)
terminalleri parametresi

X Salt okunur (RO)
C|k|§. . 7 parametre
@ terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

Degistirme

[ S B«
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Goveni Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S

08.001 Dijital I/0 01 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND|NC | PT
08.002 | Dijital I/O 02 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND|NC | PT
08.003 | Dijital I/O 03 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND|NC | PT
08.004 Dijital Girig 04 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.005 Dijital Girig 05 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.006 Dijital Girig 06 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.007 Role Cikis Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.008 24V Besleme Cikigi Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.009 STO Girigi 01 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.010 | Harici Trip Modu Devre D'%?gar\(/%fgé (21 2'3)ST° 202, Devre Dist Birak (0) RW | Txt us
08.011 Dijital I/0 01 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.012 Dijital I/0 02 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.013 | Dijital I/O 03 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.014 | Dijital Girig 04 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.015 | Dijital Girig 05 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.016 Dijital Girig 06 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.017 Role Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.018 24\ Besleme Cikisgi Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme (1) RW | Txt us
08.020 | Dijital I/O Kelime Okuma 0-511 RO | Num | ND | NC | PT
08.021 Dijital /0 01 Kaynak/Hedef 0,000 - 59,999 10,002 RW | Num | DE PT | US
08.022 | Dijital I/O 02 Kaynak/Hedef 0,000 - 59,999 10,033 RW | Num | DE PT | US
08.023 | Dijital I/O 03 Kaynak/Hedef 0,000 - 59,999 6,030 RW | Num | DE PT | US
08.024 | Analog Giris 04 Atamasi 0,000 - 59,999 1,054 RW | Num | DE PT | US
08.025 | Analog Giris 05 Atamasi 0,000 - 59,999 1,041 RW | Num | DE PT | US
08.026 | Analog Giris 06 Atamasi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
08.027 | Réle Cikis Kaynagi 0,000 - 59,999 10,001 RW | Num PT | US
08.028 | 24 V Besleme Cikisi Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
08.029 Giris Lojik Polarite Negatif Lojik (0) veya Pozitif Lojik (1) Pozitif Lojik (1) RW | Txt us
08.031 Dijital I/0 01 Cikis Segimi Kapali (0) veya Agik (1) On (Agik) (1) RW | Bit us
08.032 Dijital I/0 02 Cikis Segimi Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit us
08.033 Dijital I/0 03 Cikis Segimi Kapali (0) veya Acik (1) Kapal (0) RW | Bit us
08.040 STO Girigi 02 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.041 Tus Takimi Galistirma Digmesi Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.042 | Tus Takimi Yedek Digme Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.043 | 24 V Besleme Girisi Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.044 | Tus Takimi Durdurma Digmesi Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.045 Réle 2 Cikis Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
08.051 Ei% I';l:rl:: Calistirma Dugmesi Evirme/ Evirme Yok (0), Evirme (1), Degistirme (2) Evirme Yok (0) RW | Txt uUs
08.052 Efg; fl':r']:;' Yedek Digme Evirme/ Evirme Yok (0), Evirme (1), Degistirme (2) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.053 24V Besleme Girisi Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.055 Réle 2 Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
08.061 Tus Takimi Galistirma Digmesi Hedefi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
08.062 | Tus Takimi Yedek Diigmesi Hedefi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
08.063 | 24 V Besleme Girisi Kaynag 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
08.065 | Role 2 Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
08.071 DI/O Cikig Etkilestirme Kaydi 1 0000000000000000 - 1111111111111111 0000000000000000 RW | Bin PT | US
08.072 | DI/O Girig Kayd! 1 0000000000000000 - 1111111111111111 0000000000000000 RO | Bin PT
08.073 | DI/O Cikis Kaydi 1 0000000000000000 - 1111111111111111 0000000000000000 RW | Bin PT

RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI | Filtre edm

ND Z:gt;s;y;f; bir NC | Kopyalanmamis Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Sourﬁr‘:gﬁ)latma DE | Hedef
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.9 Menu 9: Programlanabilir lojik, motorize pot, ikili toplam ve zamanlayicilar
Sekil 11-15 Menii 9 lojik semasi: Programlanabilir lojik
Herhangi bir Fonksiyon-1
bit parametre giris-1 Evirme 09.005 Fonksiyon-1
cikisi Fonksivon-1
Gostergesi hgge? yon
) .
: Fonksiyqn-1 parametresi
i cikisl Evirme 09.001 09.010
1
i 09.008 ! Korunmayan
H ! ! herhangi bir bit
Fonksiyon-1 girig-1 [ 1 parametre
09.004 kaynak parametresi E i
1 ‘\‘
S II 09.009 II
Herhangi bir Fonksiyon-1 09.007 -
bit parametre giris-2 Evirme - Fon_kS|yor)-1 4 22.272
H gecikmesi
] i
) 1
“ 1
i
1
1
1
Fonksiyon-1 girig-2
09.006 kaynak parametresi
Herhangi bir Fonksiyon-2
bit parametre giris-1 Evirme Fonksiyon -2
Gikisl Fonksiyon-2
Gostergesi  npedef
) .
: Fonksiyo'n 2 parametresi
i cikigl Evirme 09.002 09.020
1
i 09.018 H Korunmayan
d H ! herhangi bir
09.014 Fonksiyon-2 giris-1 H : bit parametre
. kaynak parametresi ! y—@
Herhangi b Fonksiyon-2 I 1 09019
erhangi bir iyon- -
bit parametre giris-2 Evirme 09.017 Fonksiyon-2 4@
H gecikmesi
; i
H 1
HE 1
) 1
s |
i
i
1 Anahtar
- Fonksiyon-2 girig-2
09.018 kaynak parametresi Girig Okuma-yazma (RW)
g X @ terminalleri parametresi
- Salt ok (RO)
Nl Cikis N, Salt okunur
‘ terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Guvenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Uriin
bilgileri

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

Ariza
teshis

leri Teknik
[EICINEIEE  bilgiler

Sekil 1116  Menii 9 lojik semasi: Motorize pot ve ikili toplam

UL listesi
bilgileri

Motorize
Pot. Degeri

Motorize Pot.
Yukari

Motorize Pot.
Asagi

(Bipolar)
Se¢im

Motorize Pot.
Iki Kutuplu

Motorize Pot.

Cikis
Gostergesi

Motorize Pot.

Hedef Parametre

E Korunmayan
1 herhangi bir
- degisken
: parametre
{09.024]
Motorize Pot. < :
Gikis Olgegi

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi

Motorize Pot.

halinde islev devre disi kalir

Motorize Pot. Mod
Sifira Ayarlandi
Ikili-Toplam
_ Lojik Cikis Ikili-Toplam Lojik
ikili-Toplam Degeri Hedef
Ofseti Parametresi

09.034
o=

ikili Toplam
Lojik Birleri (LSB)

| 09.030 I >

Korunmayan

herhangi bir

ikili-Toplam
Mantik Ikileri

?2?2.2?2?

@g
"

Y

\ i
~agmmmmmmm———

z ?22.22?

bit parametre

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi
halinde islev devre disi kalir

ikili Toplam
Lojik Dértleri (LSB)

Anahtar

hd
[ x [@) X Fe Ok RW
1 X Girig uma-yazma (RW)

@ terminalleri parametresn

r S

X Salt okunur (RO)
Ll X Cikis
terminalleri parametre

Tam parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir.
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Zamanlayici 1
Etkinlestirme

09.036

09.037

09.038

09.039

Zamanlayici 1
Baslatma Saati

Zamanlayici 1
Durdurma Tarihi

Zamanlayici 1
Durdurma Saati

Zamanlayici 1
Tekrarlama Fonksiyonu

Zamanlayici 2
Etkinlestirme

09.045

09.046

09.047

09.048

09.049

Zamanlayici 2
Baslatma Tarihi

Zamanlayici 2
Basglatma Saati

Zamanlayici 2
Durdurma Tarihi

Zamanlayici 2
Durdurma Saati

Zamanlayici 2
Tekrarlama Fonksiyonu

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 1117  Menii 9 lojik semasi: Zamanlayicilar
Zamanlayici 1
Cikisi Zamanlayici 1
Zamanlayici 1 Hedef
Evirme 09.042 09.043
Zamanlayici 1 09.041 Korunmayan
Baslatma Tarihi herhangi bir

bit parametre

. ?22.22?

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi halinde
zamanlayici devre digi kalir

Zamanlayici 2

Cikis
Zamanlayici 2
Evirme

1 Zamanlayici 2
Hedef

1

H Korunmayan
1

1

1

1

1

1

1

herhangi bir
bit parametre

Anahtar

Giris
terminalleri

h 4
S x @ X
A
2
2]

Cikis
terminalleri

Okuma-yazma (RW)
parametresi

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

??.2?7?

Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi halinde
zamanlayici devre digi kalir
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 1118  Menii 9 lojik semasi: Osiloskop fonksiyonu
Osiloskop Veri Osiloskop Veri
Hazir Degil Kaydetme
09.065, 09.066,
Osiloskop iz 1
Kaynak
-m 09.063 | Osiloskop Modu
Osiloskop 1z 2 P
Kaynak 09.067 | Osiloskop Ornek Zaman
09.056
Osiloskop iz 3 Osiloskop Tetikleme
Kaynak 09.068 Gecikmesi
-09'057_ 09.069 | Zaman Araligi
Osiloskop 1z 4
Kaynak
09.058
Osiloskop Kol
09.064 —I_
Osiloskop
Tetikleme Evirme
09.062
Osiloskop !
Tetikleme !
[09.050 }—> Evh i
Osiloskop E b |
Tetikleme Kaynagi b’.
09.060
Osiloskop +
Tetikleme Esigi —
09.061
Anahtar
hd
b Giris Okuma-yazma (RW)
} terminalleri parametresi
" Salt okunur (RO)
b Cikis N, Salt okunur
4 terminalleri parametre
Tudm parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir
owerdrive ullanici Kllavuzu
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Govenik Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
09.001 Lojik Fonksiyonu 1 Cikis Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
09.002 | Lojik Fonksiyonu 2 Cikis Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
09.003 | Motorize Pot Cikigi +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT | PS
09.004 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.005 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 1 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.006 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.007 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 2 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.008 | Lojik Fonksiyonu 1 Cikig Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (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 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.014 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.015 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 1 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.016 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.017 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 2 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.018 | Lojik Fonksiyonu 2 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (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 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.021 | Motorize Pot Modu 0-4 0 RW | Num us
09.022 Motorize Pot iki Kutuplu Segimi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (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 Hedefi 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.026 | Motorize Pot Yukari Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.027 | Motorize Pot Asagi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.028 | Motorize Pot Sifilama Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.029 ikili Toplam Birler Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.030 | ikili Toplam ikiler Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.031 ikili Toplam Dértler Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.032 | ikili Toplam Gikis 0-255 RO | Num | ND | NC | PT
09.033 | ikili Toplam Hedef 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.034 | ikili Toplam Ofset 0-248 0 RW | Num us
09.035 | Zamanlayici 1 Baglatma Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.036 | Zamanlayici 1 Baglatma Saati 00:00:00 ila 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.037 | Zamanlayici 1 Durdurma Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.038 | Zamanlayici 1 Durdurma Saati 00:00:00 ila 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
o - s
09.040 | Zamanlayici 1 Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.041 | Zamanlayici 1 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.042 | Zamanlayici 1 Cikisi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
09.043 | Zamanlayici 1 Hedef 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.045 | Zamanlayici 2 Baglatma Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.046 | Zamanlayici 2 Baglatma Saati 00:00:00 ila 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.047 | Zamanlayici 2 Durdurma Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 00-00-00 RW | Tarih us
09.048 | Zamanlayici 2 Durdurma Saati 00:00:00 ila 23:59:59 00:00:00 RW | Saat us
09.049 ﬁznmé?ﬂ,fl 2 Tekrarlama Yok (0), SaatB(:r)i(aGpU;L((zfs)il-lnglt(?kfz})Ay (4), Y1l (5), Yok (0) RW | Txt Us
09.050 | Zamanlayici 2 Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.051 Zamanlayici 2 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.052 | Zamanlayici 2 Cikigl Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit [ ND | NC | PT
09.053 | Zamanlayici 2 Hedef 0,000 - 59,999 0,000 RW | DE PT | US
09.055 | Osiloskop iz 1 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.056 | Osiloskop Iz 2 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.057 | Osiloskop Iz 3 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.058 | Osiloskop Iz 4 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.059 | Osiloskop Tetikleme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit
09.060 Osiloskop Tetikleme Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
09.061 | Osiloskop Tetikleme Esigi -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num us
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Goveni Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
09.062 Osiloskop Tetikleme Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
09.063 | Osiloskop Modu Single (0), Normal (1), Auto (2) Single (0) RW | Txt us
09.064 | Osiloskop Kol Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
09.065 | Osiloskop Veri Hazir Degil Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
09.066 | Osiloskop Veri Kaydetme Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
09.067 | Osiloskop Ornek Siire 1-200 1 RW | Num us
09.068 | Osiloskop Tetikleme Gecikmesi 0- %100 %0 RW | Num us
09.069 | Osiloskop Zamani Siresi 0,00 - 200000,00 ms RO | Num | ND | NC | PT
09.070 32‘('1%5"0" Otomatik Kaydetme Disabled (0), Overwrite (1), Keep (2) Disabled (0) RW | Txt Us
09.071 82!§Zk§5n?;?arg?ﬁk Kaydetme 0-99 0 RO | Num PS
09.072 g;:'r?:r';gp Otomatik Kaydetme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit
09.073 Sjir'l‘j:fp Otomatik Kaydetme Devre Dist (0), Etkin (1), Durduruldu (2), Arizali (3) Disabled (0) RO | Txt PS
RW | Okuma/Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
ND g:és:;y;f; bir NC | Kopyalanmamig [ PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS | Gli¢ kapatma korumali | DE | Hedef
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP | Yuva, men, parametre | Chr | Karakter parametresi Ver | Striim numarasi
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Govenik Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.10 Menu 10: Durum ve tripler
Aralhk($) Varsayilan(=>)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL RFC-A RFC-S
10.001 | Siriicii SAGLIKLI Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND|NC | PT
10.002 | Sirlcl Aktif Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.003 |Sifir Hiz Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.004 '\(;A;Tg;g: Hizda veya Altinda Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
10.005 |Ayarlanan Hizin Altinda Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.006 |Hizda Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.007 |Ayarlanan Hizin Uzerinde Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.008 | Nominal Yiike Ulasildi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.009 | Akim Limiti Aktif Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC | PT
10.010 |Rejeneratif calisma Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.011  |Frenleme IGBT'si Etkin Kapali (0) veya Aclk (1) RO | Bit |ND|NC | PT
10.012 | Fren Direnci Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.013 | Ters Yon Komutu Verildi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.014 |Ters YOn Galisiyor Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.015 | Glg Kaybi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.016 |Dusik Gerilim Aktif Kapali (0) veya Aglk (1) RO | Bit |ND|NC | PT
10.017 | Motor Asiri Yik Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.018 | Sdricl Asirt Sicakhik Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.019 | Sdricl Uyarisi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.020 |Hata 0 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 |Hata 5 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 Glicu 0,000 - 99999,999 kW Bkz. Tablo 11-5 RW | Num us
10.031 |Fren Direnci Termal Zaman Sabiti 0,000 - 1500,000 sn. Bkz. Tablo 11-5 RW | Num us
10.032 | Harici Trip Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
10.033 | Sdricl Sifilama Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
10.034 | Otomatik Sifirlama Girigimi Sayisi Yok (0), 1, 2, 3, 4, 5, Sonsuz (6) Yok (0) RW | Txt us
10.035 |Otomatik Sifirlama Gecikmesi 0,0 - 600,0 sn. 1,0 sn. RW | Num us
10.036 gﬂ[ﬁ;&fag“k" Tutma Otomatik Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit Us
10.037 |Hata Algilama Durumundaki islem 00000 - 11111 00000 RW | Bin us
10.038 | Kullanici Tribi 0-255 RW | Num | ND | NC
10.039 | Fren Direnci Termal Akimilator 0,0 - %100,0 RO | Num | ND | NC | PT
10.040 |Durum Kelimesi 000000000000000 - 111111111111111 RO | Bin |[ND|NC | PT
10.041 | Trip O Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.042 | Trip 0 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.043 | Trip 1 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.044 | Trip 1 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.045 | Trip 2 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.046 | Trip 2 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.047 | Trip 3 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.048 | Trip 3 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.049 | Trip 4 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.050 |Trip 4 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.051 | Trip 5 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.052 | Trip 5 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.053 | Trip 6 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
196 Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2



Goveni Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Arahk($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S
10.054 | Trip 6 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat |ND | NC | PT | PS
10.055 | Trip 7 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.056 | Trip 7 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.057 | Trip 8 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.058 | Trip 8 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.059 | Trip 9 Tarihi 00-00-00 ila 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
10.060 |Trip 9 Zamani 00:00:00 ila 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
10.061 | Fren Direnci Dayanimi 0,00 - 10000,00 Q Bkz. Tablo 11-5 RW | Num us
10.062 |Duslk YUk Algilandi Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.063 | Harici Tus Takimi Pili Zayif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.064 | Harici Tus Takimi Pili Zayif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.065 |Otomatik Ayar Aktif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.067 |Yangin Modu Etkin Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.068 E‘;tgaiiz Gerilimde Stirtici Tutma Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit Us
10.069 |Ek Durum Bitleri 0000000000 - 1111111111 RO | Bin | ND | NC | PT
10.070 | Trip O Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.071 | Trip 1 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.072 | Trip 2 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.073 | Trip 3 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.074 | Trip 4 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.075 | Trip 5 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.076 | Trip 6 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.077 | Trip 7 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.078 | Trip 8 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.079 | Trip 9 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.080 | Motoru Durdurma Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
10.081 |Faz Kaybi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
Engelle (0), Hazir (1), Durdur (2), Tara (3),
Calistir (4), Besleme Kaybi (5),
10.101 |Siiriicii Durumu Konﬁ’?gf?jp%YdlzctkEi;‘jakg)i‘y&g‘;g)i1 0. RO | Txt |ND|NC | PT
Elle (12), Otomatik (13), Isi (14),
Yetersiz Gerilim (15), Faz Olusturma (16)
10.102 | Trip Sifilama Kaynagi 0-1023 RO | Num | ND | NC | PT | PS
10.103 | Trip Stresi Belirleyicisi -2147483648 - 2147483647 ms RO | Num | ND | NC | PT
Yok (0), Fren Direnci (1),
Motor Agiri Yiku (2), Ind. Asirt YUka (3),
Sirlcu Asirt YUkl (4), Otomatik Ayar (5),
10.104 | Aktif Alarm Bgﬁlf‘\’;ﬁt‘fg;(g)pgsggﬁ;‘ux?;ﬁ ((79)) RO | Txt |ND|NC | PT
Opsiyon Yuvasi 2 (10),
Opsiyon Yuvasi 3 (11),
Opsiyon Yuvasi 4 (12)
10.106 |Olasi Suriici Hasar Durumlari 0000 - 1111 RO | Bin | ND |NC | PT | PS
RW | Okuma/Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
ND g:és;y;j; bir NC | Kopyalanmamig [ PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS | Gli¢ kapatma korumali | DE | Hedef
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP | Yuva, men, parametre | Chr | Karakter parametresi Ver | Striim numarasi
Tablo 11-5 Pr 10.030, Pr 10.031 ve Pr 10.061 icin varsayilanlar
Siiriicii boyu Pr10.030 Pr10.031 Pr 10.061
3 50 W 3,3 sn. 75 Q
4ve5 100 W 2,0 sn. 38Q
Tum diger glic degerleri ve kasa boylari 0,000 0,00
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Govenik Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.11 Menu 11: Genel siirtici kurulumu
Aralhk($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
11.018 | Durum Modu Parametresi 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
11.019 | Durum Modu Parametresi 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
11.020 | Seri lletisimi Sifilama Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit |ND|NC
11.021 | Parametre 00.030 Olgeklendirme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
11.022 | Agma Sirasinda Goriintlilenen Parametre 0,000 - 0,080 0,010 RW | Num us
11.023 | Seri lletisim Adresi 1-247 1 RW | Num us
82NP (0),81NP(1),81EP(2),810P (3),
82NP M (4),81NP M (5),81EPM(6),
11.024 | Seri Mod 810PM(7),72NP (8),71NP(9),7 1EP (10), 82 NP (0) RW | Txt us
710P (11),72NP M (12), 7 1 NP M (13),
71EP M (14), 71 OP M (15)
11025 |Ser Vet ltisim Hi 30010) 600 1) 1200 2), 2400 5. 4800 ), 5600 (5), 19200 @ rw | T us
11.026 | Minimum lletisim lletim Gecikmesi 0-250 ms 2ms RW | Num us
11.027 | Sessiz Dénem 0-250 ms 0ms RW | Num us
11.028 | Siriicti Tirevi 0-255 RO | Num [ND |NC | PT
11.029 | Yazilim Strimi 00.00.00.00 - 99.99.99.99 RO | Num [ND |NC | PT
11.030 | Kullanici Glvenlik Kodu 0 - 2147483647 RW | Num |ND [NC | PT | US
11.031 | Kullanici Strriicti Modu Acik Cevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) Acik Cevrim (1) | RFC-A (2) | RFC-S (3)JRW | Txt |ND [NC | PT
11.033 | Surlcii Nominal Gerilimi 200V (0), 400 V (1), 575V (2), 690 V (3) RO | Txt [ND|NC|PT
11.034 | Yazilim Alt Strimu 0-99 RO | Num [ND |NC | PT
11.035 | Gu¢ Modiili Sayisi Testi -1-20 -1 RW | Num us
11.036 | Son Olarak Yuklenen 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 Tirii Reggk(ﬁ))?’ﬁ;zrﬁg"gr";;? ()S;RFO%:ygzrzUR;I;Slasn'fasil ) RO | Txt |ND|NC|PT
11.039 | NV Medya Karti Dosya Siriimi 0-9999 RO | Num |ND | NC | PT
11.040 | NV Medya Karti Dosya Saglama Toplami -2147483648 - 2147483647 RO | Num [ND |NC | PT
11.042 | Parametre Kionlama Higbiri (0), o“%;%g"é’;glﬁ)j Otomatik (3), o RW | Txt NC Us
Higbiri (0)
11.043 | Yiikleme Varsayilanlar Yok (0), Standart (1), ABD (2) RW | Txt NC
11.044 | Kullanici Giivenlik Durumu Mend 8&821;”('3“)'V\'(Z’I‘r‘]‘lfc'éBufjr';?:)“%”n;':":%g ((g)) Menii 0 (0) RW/| Txt |ND PT
11.046 | Onceden Yiiklenmis Varsayilanlar 0 - 2000 RO | Num |ND |NC | PT | US
11.047 | Timlesik Kullanici Programi: Etkin Durdur (0) veya Galistir (1) Calistir (1) RW | Txt us
11.048 | Timlesik Kullanici Programi: Durum -2147483648 - 2147483647 RO | Num [ND |NC | PT
11.049 | Tumlesik Kullanici Programi: Eylemleri Programlama 0 - 65535 RO | Num |ND |NC | PT
11.050 '(I;i:;l:glggﬂl::m Programi: Her Saniyedeki Serbest 0- 65535 RO | Num | ND [NC | PT
11.051 | Timlesik Kullanici Programi: Kullanilan Saat Gorev Suresi 0,0 - %100,0 RO | Num |ND | NC | PT
11.052 |LS Seri Numarasi 000000000 - 999999999 RO | Num [ND |NC | PT
11.053 | MS Seri Numarasi 0 - 999999999 RO | Num [ND |NC | PT
11.054 | Sirici Tarih Kodu 0 - 65535 RO | Num [ND |NC | PT
11.055 | Timlesik Kullanici Programi: Planlanmis Saat Gorev Araligi 0-262140 ms RO | Num [ND | NC | PT
1234 (0), 1243 (1), 1324 (2), 1342 (3), 1423 (4),
1432 (5), 4123 (6), 3124 (7), 4132 (8), 2134 (9),
11.056 | Opsiyon Yuvasi Tanimlayicilari 2411;1% 82; i;;‘; E};; 221‘2‘ ((13 ?53142& 2113; 1234 (0) RW | Txt PT
2341 (18), 2431 (19), 3241 (20), 3421 (21),
4231 (22), 4321 (23)
11.060 | Maksimum Nominal Akim 0,000 - 99999,999 RO | Num [ND |NC | PT
11.061 | Tam Olgek Akim Kc'si 0,000 - 99999,999 RO | Num [ND |NC | PT
11.063 | Uriin Tipi 0-255 RO | Num [ND |NC | PT
11.064 | Uriin Tanimlayici Karakterler F300 F300 RO | chr [ND|NC|PT
(1295396912) - (2147483647)
11.065 | Suriicti Gug Degeri ve Konfigiirasyonu 00000000 - 999999999 RO | Num [ND | NC | PT
11.066 | Gl¢ Kati Tanimlayici 0-255 RO | Num [ND | NC | PT
11.067 | Kontrol Paneli Tanimlayici 0,000 - 65,535 RO | Num | ND [ NC | PT
11.068 | Dahili I/O Tanimlayici 0-255 RO | Num [ND | NC | PT
11.069 | Konum Geribesleme Arayliz Tanimlayicisi 0-255 RO | Num [ND | NC | PT

198

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Goveni Orin | Mekanik | Elekirik | oo T Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | ¢alistirma Kullanma PLC [EIEINEIEE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralhk(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
11.070 | Kablo Damari Parametre Veritabani Strima 0,00 - 99,99 RO | Num | ND |NC | PT
11.071 | Gu¢ Modiili Sayisi Algilandi 0-20 RO | Num |ND |[NC | PT | US
11.072 | NV Medya Karti Ozel Dosya Olusturma 0-1 0 RW | Num NC
11.073 | NV Medya Karti Boyutu Yok (0), Ayrildi (1), SD Kart (2) RO | Num |ND |NC | PT
11.075 | NV Medya Karti Salt Okunur Isareti Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
11.076 | NV Medya Karti Uyari Bastirma Isareti Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
11.077 | NV Medya Karti Dosyasi Gerekli Strimui 0-9999 RW | Num | ND | NC | PT
11.079 | Sirlci Adi Karakterleri 1-4 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) - (0) RW | Chr PT |US
11.080 | Surlicti Adi Karakterleri 5-8 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) - (0) RW | Chr PT |US
11.081 | Surlicti Adi Karakterleri 9-12 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) - (0) RW | Chr PT |US
11.082 | Surilicii Adi Karakterleri 13-16 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) - (0) RW | Chr PT |US
11.084 | Sirlicii Modu Acik Cevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) RO | Txt |ND|NC|PT |US
11.085 | Giivenlik Durumu Yok (0), Salt °kg’r‘i;irré1\)(b:j'3”)'zca durum (2), RO | Txt |ND|NC|PT|PS
11.086 | Meni Erigsim Durumu Menii 0 (0) veya Tim Mendiler (1) RO | Txt [ND|NC|PT|PS
11.090 | Tus Takimi Portu Seri Adresi 1-16 1 RW | Num us
11.091 | Uriin Tanimlayici Karakterler 1 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) RO | Chr |[ND|NC | PT
11.092 | Uriin Tanimlayici Karakterler 2 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) RO | Chr |[ND|NC | PT
11.093 | Uriin Tanimlayici Karakterler 3 ---- (-2147483648) ila ---- (2147483647) RO | Chr |[ND|NC | PT
RW [ Okuma/Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit BTt parametre Txt | Metin dizisi Bin | Ikili parametre FI | Filtre edilmis
ND g:és;y;f; bir NC | Kopyalanmamis | PT | Korumali parametre RA | Deger bagimli US | Kullanici kaydi PS | Gli¢ kapatma korumali | DE | Hedef
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi | SMP | Yuva, menii, parametre | Chr | Karakter parametresi Ver | Suriim numarasi
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Glvenlik
Bilgileri

Uriin
bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Ariza
teshis

Tumlesik
PLC

ileri Teknik
[EIEIEIEIENY  bilgiler

UL listesi
bilgileri

11.12 Menu 12: Esik algilayicilar ve degisken segiciler

Sekil 1119  Menii 12 lojik semasi

Esik
Dedektorii 1

Esik

Dedektort 1

Esik Dedektori 1 Cikig Esik Dedektéri 1
Seviye Hedef
Herhangi bir 12.00 Parametresi Korunmayan
degigken Esik 12.007 | herhangi bir
parametre Dedektérii 1 T bit parametre
22.222 1 — 22222
i) 314 > B /
PO 1
500 1 o
22.22?2— 1 L (1R ' {22277
i :
Esik Dedektori 1 Esik Dedektord 1 Esik Dedektori 1
Kaynak Gecikme Cikis Evirme
Esik Esik

Dedektorii 2

Dedektori 2

Esik Dedektori 2

Seviye

Herhangi bir
degisken
parametre

Esik
Dedektori 2

Cikis Esik

Dedektori 2

Hedef

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

»
- H

= [22.272

Tum parametreler varsayilan
ayarlarinda gosterilmektedir

¢ .=

Esik Dedektorti 2

Esik Dedektori 2 Esik Dedektori 2

Kaynak Gecikme Cikis Evirme
! 1
! 1
Anahtar , !
- — — f —— —\ -~ ———
h 4 4 :
! 1
Wl Giri Okuma-yazma (RW) ) \ .
}_ Girig - uma-yazI Gecikme
@ @ terminalleri m parametresi Esik H !
- seviyesi | [(/——+————— \———
X Ny Salt okunur (RO) . ! > t
4- Cikis | |
@ @ terminalleri parametre ! :
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir. Esik cikis
> t
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Sekil 11-20 Menii 12 lojik semasi (devami)
Degisken Segici 1
Herhangi
bir degisken
parametre Dediisken Secici 1 Giris 1
egigken Seccl 1 Oirg Degisken — Degisken
72777 Olgeklendirmesi Segici 1 Cikis Segg?ci 1 Korunmayan
i Hedef herhangi bir
S degisken
1 1
: ! Degisken Secici 1§ i
Degisken Segici 1 H Modu H
Herhang| Kaynaict ; Degisken Segici 1}
bir degisken H Degisken Seg i
parametre Dedisken Secici 1 —> '
egisken Segici1 | =~ heessesssessscsesceecscesseseeeees
??2.27? ~\ Kaynak 2 Olgekleme
P
sl
i
12.009 Deg|§ken Segici 1
Kaynak 2
Degisken Segici 2
Herhangi bir
degisken
parametre Dedisken Secici 2
egisken Secicl Degisken Dedi
?22.27? =9 egisken
KA Kaynak 1 Segici 2 Cikis seggﬁ:i 2 Korunmayan
. -12_033 Hedef herhangi bir
““. i m degisken
H —> Degisken Secici2 |} i
Degisken Segici 2 H Modu H F
Herhangi Kaynak 1 E h *
. o H Degisken Segici2  }
bir degisken H -12 35 H
parametre Dedisken Secici 2 —> Kontrol '
I edisken Segici2 | = mmmmsssssssssssssssssssssssseses
?2.222 +\ Kaynak 2 Olgekleme
i
“ Anahtar
H A4
! - . X Neld Okuma-yazma (RW)
Degisken Segici 2 ] X Girig -
Kaynak 2 @ terminalleri m parametresi
'S
X Salt okunur (RO)
L] X Cikis
@ terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir.
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%qvgnn}( Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC [EIEIWEIEIEY  bilgiler | teshis | bilgileri
11.13 Menu 12: Esik algilayicilar ve degisken segiciler
Aralhk($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL | RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
12.001 | Esik Dedektori 1 Cikis Kapali (0) veya Agik (1) RO Bit | ND | NC | PT
12.002 | Esik Dedektori 2 Cikis Kapali (0) veya Agik (1) RO Bit | ND | NC | PT
12.003 | Esik Dedektorii 1 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
12.004 | Esik Dedektorii 1 Seviye 0,00 - %100,00 . RW | Num us
12.005 |Esik Dedektorii 1 Gecikme 0,00 - %25,00 70,00 RW | Num us
12.006 | Esik Dedektoru 1 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW Bit us
12.007 | Esik Dedektorii 1 Hedef RW | Num | DE PT | US
12.008 | Degisken Segici 1 Kaynak 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
12.009 | Degisken Segici 1 Kaynak 2 RW | Num PT | US
Giris 1 (0), Giris 2 (1), Topla (2), Cikar (3), Carp (4),
12.010 | Degisken Segici 1 Modu Bol (5), Zaman Sabiti (6), Rampa (7), Modill (8), Girig 1 (0) RW | Txt us
Gug (9), Kesitsel (10)
12.011 | Degisken Segici 1 Hedef 0,000 - 59,999 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 Kapali (0) veya Acik (1) On (Agik) (1) RW Bit us
12.023 | Esik Dedektorii 2 Kaynak 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
12.024 | Esik Dedektorii 2 Seviye 0,00 - %100,00 . RW | Num us
12.025 | Esik Dedektorii 2 Gecikme 0,00 - %25,00 70,00 RW | Num us
12.026 | Esik Dedektori 2 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW Bit us
12.027 | Esik Dedektorii 2 Hedef 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
12.028 | Degisken Segici 2 Kaynak 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
12.029 | Degisken Segici 2 Kaynak 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
Giris 1 (0), Giris 2 (1), Topla (2), Cikar (3), Carp (4),
12.030 |Degisken Segici 2 Modu Bal (5), Zaman Sabiti (6), Rampa (7), Modiil (8), Giris 1 (0) RW | Txt us
Gg (9), Kesitsel (10)
12.031 | Degisken Segici 2 Hedef 0,000 - 59,999 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 Kapal (0) veya Agik (1) On (Agik) (1) RW Bit us
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI | Filtre edm
ND Z:ésea;y;lc?kn bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Eoi]rﬁrl:zl)latma DE | Hedef
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu s parametreler | ¢alistirma P Y Kullanma PLC [EIEINEIEE  bilgiler | teshis | bilgileri
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Ariza | UL listesi

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | calistirma P Y Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
11.14 Menu 14: Kullanici PID kontroloru
Sekil 11-21  Menii 14 Lojik semasi
PID ileri Besleme
Referans Kaynagi
Herhangi —
bir degisken H _
parametre H PID lleri
H Beslemeleri
v /\
=. N4 >
PID Referans
Kaynagi
14.003
Herhangi T
bir degisken H
parametre H
\¥ PID Referansi
H ! PID Evirme
! '-‘ Referansi
. PID Hatasi

PID Referans Olgekleme

| 14.025 I

PID Dijital
Referans

Herhangi
bir degisken
parametre

??2.2?7?

Geri Besleme

PID Etkin
14.008

PID

Geribesleme

Kaynagi

‘..........

pmm—

.

PID Dijital

PID Geribesleme
Olgekleme

PID
Geribeslemesi

AN

PID Referans
Devir Orani

PID
Geribeslemesi
Evirme

& -

B

Herhangi bir bit
parametre

??.277?

??.2?7?

S

.

PID

A_FEJ

A\

1

v

Lojik1 ,_‘—/

Herhangi bir
bit parametre

CEEEEEELTEEEE 2

...... o]

kullaniimadi

Etkinlestirme

Kaynagi 1

22.22? .

E

Lojik1

=,

4d

.------*

| 14.027 I- ------ »| Kaynak

kullaniimadi

PID
Etkinlestirme
Kaynagi 2
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Ootimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
PID Cikis Ust
. Limiti
PID Integral
Tutma e —————— _- PID Cikig Alt ;
[ 14.014 | Limit PID Hedefi
. S Korunmayan
PID Orantil 14.018 | PID Simetrik Limiti 14016 | {erhangi bir
Katsayisi Etkinlestirme H degisken
: parametre
PID Cikis! PID Cikis H
PID integral v /\ Olgekleme ; Y
> Kazanci — \4? .: :
1 PID Turev H
E Kazanci H

Anahtar
hd
X iri Okuma-yazma (RW)
X Girig y
} l terminallen parametresi
a
X Salt okunur (RO)
k| X Cikis
l terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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%qvgnn}( Orin | Mekanik | Elekiik | oo 5 Temel Moloru | o on | WV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | calistirma Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik({) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevirim | RFC-A/S | Agik-Gevirim | RFC-A | RFC-S

14.001 [PID1 Cikis +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.002 |PID1 ileri-Besleme Referans Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW Num PT | US
14.003 |PID1 Referans Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW Num PT | US
14.004 (PID1 Geri Besleme Kaynagi 0,000 - 59,999 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 Kaynagi 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
14.010 (PID1 Oransal Kazang 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.011 |PID1 Integral Kazang 0,000 - 4,000 0,500 RW | Num us
14.012 |PID1 Diferansiyel Kazang 0,000 - 4,000 0,000 RW Num us
14.013 [PID1 Cikis 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 Gikis Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.016 |PID1 Hedef 0,000 - 59,999 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 Hata +%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 1+%100,00 %0,00 RW | Num us
14.026 |PID1 Dijital Geri Besleme +%100,00 %0,00 RW | Num us
14.027 |PID1 Etkinlestirme Kaynagi 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
14.028 |PID1 Uyku-Oncesi Yiikseltme Seviyesi 0,00 - %100,00 %0,00 RW | Num us
14.029 |PID1 Maksimum Ylikseltme Siresi 0,0 - 250,0 sn. 0,0 sn. RW Num us
14.030 |PID1 Uyku-Oncesi Yiikseltme Seviyesi Etkin Off (0) veya On (1) RO Bit ND | NC | PT
14.031 (PID2 Cikisi +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.032 |PID2 ileri-Besleme Referans Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW Num PT | US
14.033 |[PID2 Referans Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW Num PT | US
14.034 |PID2 Geribesleme Kaynagi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
14.035 |PID2 Referans Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.036 |PID2 Geribesleme Evirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.037 |PID2 Referans Degisim Hizi Siniri 0,0 - 3200,0 sn. 0,0 sn. RW | Num us
14.038 |PID2 Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.039 |PID2 Etkinlestirme Kaynagi 1 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
14.040 (PID2 Orantili Kazanci 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.041 |PID2 integral Kazanci 0,000 - 4,000 0,500 RW | Num us
14.042 |PID2 Diferansiyel Kazanci 0,000 - 4,000 0,000 RW | Num us
14.043 |PID2 Cikis Ust Limiti 0,00 - %100,00 %100,00 RW | Num us
14.044 (PID2 Cikis Alt Limiti +%100,00 %-100,00 RW | Num us
14.045 |PID2 Cikis Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.046 |PID2 Hedefi 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num | DE PT | US
14.047 |PID2 integral Tutma Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit
14.048 |PID2 Simetrik Limit Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.049 |PID2 ileri-Besleme Referansi +%100,00 RO Num [ ND | NC | PT
14.050 |PID2 Referansi +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.051 |PID2 Geribeslemesi +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.052 |PID2 Hatasi +%100,00 RO | Num | ND | NC | PT
14.053 |PID2 Referans Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW | Num us
14.054 |PID2 Geribesleme Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW Num us
14.055 |PID2 Dijital Referans 1+%100,00 %0,00 RW | Num us
14.056 |PID2 Dijital Geribesleme +%100,00 %0,00 RW | Num us
14.057 |PID2 Etkinlestirme Kaynagi 2 0,000 - 59,999 0,000 RW | Num PT | US
14.058 |PID1 Geribesleme Cikis Olgekleme 0,000 - 4,000 1,000 RW Num us
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik({) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agcik-Gevirim | RFC-A/S | Agik-Cevirim | RFC-A | RFC-S
Fbk1 (0), Fbk2 (1),
. Fbk1 + Fbk2 (2), Min Fbk (3),
14.059 |PID1 Mod Segicisi Maks. Fbk (4), Ort. Fbk (5), Fbk1 (0) RW Txt us
Min. Hata (6), Maks. Hata (7)
14.060 |PID1 Geribesleme Karekdk Etkinlestirme 1 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.061 |PID2 Geribesleme Karekok Etkinlestirme Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
14.062 |PID1 Geribesleme Karekok Etkinlestirme 2 Off (0) veya On (1) Off (0) RW Bit us
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI | Filtre edilmis
ND Va[sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gii¢ kapatma DE | Hedef
deger yok korumali
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Glvenlik
Bilgileri

Uriin Mekanik
bilgileri kurulum

Elektrik

Kurdlumu Baslarken

Temel Motoru
parametreler | calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

ileri Teknik | Ariza | UL listesi
PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

11.15 Meni 15, 16 ve 17: Opsiyon modiili kurulumu

Sekil 11-22  Opsiyon modiilii yuvalarinin konumu ve ilgili menii numaralari

1. Co6zim Moddld Yuva 1 - Meni 15
2. Go6zim Modduli Yuva 2 - Menl 16
3. CozUm Modili Yuva 3 - Meni 17

11.15.1 Tum kategoriler i¢in gecerli parametreler

mm.005

MS Seri Numarasi

Parametre Aralk({) Varsayilan(=) Tip
mm.001 | Module ID 0 - 65535 RO | Num [ND|[NC |PT
mm.002 | Yazilim SGrimi 00.00.00 ila 99.99.99 RO | Num [ND|NC |PT
mm.003 | Donanim Sirimi 0,00 - 99,99 RO [ Num |[ND|[NC | PT
mm.004 (LS Seri Numarasi 0 - 99999999 RO | Num [ND|NC | PT

RO | Num |[ND|[NC |PT

Opsiyon modulu ID’si, ilgili yuvaya yerlestirilen modulin tipini gésterir. Modiil ile ilgili daha fazla bilgi igin uygun opsiyon moduli kullanici kilavuzuna

bakin.

Opsiyon modiilii ID

Modiil

Kategori

0 Kurulu modul yok
209 SI-1/0 Otomasyon (I/0O Geniglemesi)
443 SI-PROFIBUS
447 SlI-DeviceNet
448 SI-CANopen Veriyolu
433 SlI-Ethernet
432 SI-PROFINET RT
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
11.16 Menu 18: Uygulama mentsi 1
P Aralik($) Varsayilan(=) T
arametre ip
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
18.001 Eygulama Menusl 1 Glg¢ Kapatma Tamsay! .30768 - 32767 0 RW | Num PS
aydetme
1§|g%ﬁ ga Uygulama Menisi 1 Salt Okunur Tamsayi 2 -32768 - 32767 RO | Num | ND | NC us
11:.3;13:)|a Uygulama Menisi 1 Okuma-Yazma Tamsayisi -32768 - 32767 0 RW | Num us
"}g%})ﬂa Uygulama Meniisii 1 Okuma-Yazma biti Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit Us
18.051ila | Uygulama Meniisi 1 Gli¢ Kapatma Uzun R R
18.054 | Tamsayi Kaydetme 2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI [ Filtre edilmis
ND Val:sayllan bir NC | Kopyalanmamis PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Gii¢ kapatma DE | Hedef
deger yok korumali
11.17 Menu 19: Uygulama mentlisu 2
P Aralik(g) Varsayilan(=) T
arametre ip
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
19.001 Eygulama Meniisii 2 Glig¢ Kapatma Tamsay!i 30768 - 32767 0 RW | Num PS
aydetme
1913%?1 (i’la Uygulama Menisi 2 Salt Okunur Tamsayi 2 -32768 - 32767 RO | Num | ND | NC us
1?1'3:)133&‘ Uygulama Menisi 2 Okuma-Yazma Tamsayisi -32768 - 32767 0 RW | Num us
13'3%;23 Uygulama Meniisii 2 Okuma-Yazma biti Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
19.051ila | Uygulama Menisi 2 Gli¢ Kapatma Uzun
19.054 | Tamsay: Kaydetme -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
RW [ Okuma / Yazma | RO [ Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | IKil parametre | FI | Filtre edilmis
9 opyalanmamig orumall parametre eger bagimli ullanici kaydi ede
ND | Yarsayllan bir e | ooual PT |K [ tre | RA | Deger bagimhi | US | Kullanici kaydi | ps | GUS kapatma | pe | oo
deger yok korumali
11.18 Menu 20: Uygulama mentisu 3
P Aralik(g) Varsaylilan(=) T
arametre ip
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
2%’3%12321 Uygulama Menlisi 3 Okuma-Yazma Tamsayisi -32768 - 32767 0 RW | Num
20.021 ila | Uygulama Menisi 3 Okuma-Yazma Uzun 2147483648 - 2147483647 0 RW | Num
20.040 | Tamsayisi
RW [ Okuma / Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | kil parametre | FI | Filtre edilmis
9 opyalanmamis orumall parametre eger bagimli ullanici kaydi ede
ND | Varsayllanbir | e | kopyal PT |Korumal tre | RA | Deger bagimhi | US | Kullanici kaydi | ps | GU¢ kapatma | e | oo
deger yok korumali
Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 209



Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Temel Motoru - NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik | Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu Baglarken parametreler | calistirma Optimizasyon Kullanma PLC PEIEINEETE  bilgiler | teshis | bilgileri

11.19 Menii 22: Ek Menii 0 kurulumu

Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
OL | RFC-A | RFCS oL RFC-A RFC-S
22.001 Parametre 00.001 Kurulumu 1,007 RW | Num PT | US
22.002 Parametre 00.002 Kurulumu 1,006 RW | Num PT | US
22.003 Parametre 00.003 Kurulumu 2,011 RW | Num PT | US
22.004 Parametre 00.004 Kurulumu 2,021 RW | Num PT | US
22.005 Parametre 00.005 Kurulumu 1,014 RW | Num PT | US
22.006 Parametre 00.006 Kurulumu 4,007 RW | Num PT | US
22.007 Parametre 00.007 Kurulumu 5,014 3,010 RW | Num PT | US
22.008 Parametre 00.008 Kurulumu 5,015 3,011 RW | Num PT | US
22.009 Parametre 00.009 Kurulumu 5,013 3,012 RW | Num PT | US
22.010 Parametre 00.010 Kurulumu 5,004 3,002 RW | Num PT | US
22.011 Parametre 00.011 Kurulumu 5,001 3,029 RW | Num PT | US
22.012 Parametre 00.012 Kurulumu 4,001 RW | Num PT | US
22.013 Parametre 00.013 Kurulumu 4,002 RW | Num PT | US
22.014 Parametre 00.014 Kurulumu 4,011 RW | Num PT | US
22.015 Parametre 00.015 Kurulumu 2,004 RW | Num PT | US
22.016 Parametre 00.016 Kurulumu 0,000 2,002 RW | Num PT | US
22.017 Parametre 00.017 Kurulumu 8,026 4,012 RW | Num PT | US
22.018 Parametre 00.018 Kurulumu 0,000 RW | Num PT | US
22.019 Parametre 00.019 Kurulumu 7,007 RW | Num PT | US
22.020 Parametre 00.020 Kurulumu 7,010 RW | Num PT | US
22.021 Parametre 00.021 Kurulumu 7,011 RW | Num PT | US
22.022 Parametre 00.022 Kurulumu 1,010 RW | Num PT | US
22.023 Parametre 00.023 Kurulumu 1,005 RW | Num PT | US
22.024 Parametre 00.024 Kurulumu 1,021 RW | Num PT | US
22.025 Parametre 00.025 Kurulumu 1,022 RW | Num PT | US
22.026 Parametre 00.026 Kurulumu 1,023 3,008 RW | Num PT | US
22.027 Parametre 00.027 Kurulumu 1,024 3,034 RW | Num PT | US
22.028 Parametre 00.028 Kurulumu 6,013 RW | Num PT | US
22.029 Parametre 00.029 Kurulumu 0,000 - 59,999 11,036 RW | Num PT | US
22.030 Parametre 00.030 Kurulumu 11,042 RW | Num PT | US
22.031 Parametre 00.031 Kurulumu 11,033 RW | Num PT | US
22.032 Parametre 00.032 Kurulumu 11,032 RW | Num PT | US
22.033 Parametre 00.033 Kurulumu 6,009 5,016 0,000 RW | Num PT | US
22.034 | Parametre 00.034 Kurulumu 11,030 RW | Num PT | US
22.035 Parametre 00.035 Kurulumu 11,024 RW | Num PT | US
22.036 Parametre 00.036 Kurulumu 11,025 RW | Num PT | US
22.037 Parametre 00.037 Kurulumu 11,023 RW | Num PT | US
22.038 Parametre 00.038 Kurulumu 4,013 RW | Num PT | US
22.039 Parametre 00.039 Kurulumu 4,014 RW | Num PT | US
22.040 Parametre 00.040 Kurulumu 5,012 RW | Num PT | US
22.041 Parametre 00.041 Kurulumu 5,018 RW | Num PT | US
22.042 Parametre 00.042 Kurulumu 5,011 RW | Num PT | US
22.043 Parametre 00.043 Kurulumu 5,010 0,000 RW | Num PT | US
22.044 Parametre 00.044 Kurulumu 5,009 RW | Num PT | US
22.045 Parametre 00.045 Kurulumu 5,008 RW | Num PT | US
22.046 Parametre 00.046 Kurulumu 5,007 RW | Num PT | US
22.047 | Parametre 00.047 Kurulumu 5,006 5,033 RW | Num PT | US
22.048 Parametre 00.048 Kurulumu 11,031 RW | Num PT | US
22.049 Parametre 00.049 Kurulumu 11,044 RW | Num PT | US
22.050 Parametre 00.050 Kurulumu 11,029 RW | Num PT | US
22.051 Parametre 00.051 Kurulumu 10,037 RW | Num PT | US
22.052 Parametre 00.052 Kurulumu 11,020 RW | Num PT | US
22.053 Parametre 00.053 Kurulumu 4,015 RW | Num PT | US
22.054 Parametre 00.054 Kurulumu 0,000 5,064 RW | Num PT | US
22.055 Parametre 00.055 Kurulumu 0,000 5,071 RW | Num PT | US
22.056 Parametre 00.056 Kurulumu 0,000 5,072 RW | Num PT | US
22.057 Parametre 00.057 Kurulumu 0,000 5,075 RW | Num PT | US
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Givenlik | Orin | Mekanik | Elekink | oo o Temel Moloru | o on | NV Medya Kartini | Tumlesik Teknik | Anza | UL listesi

Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC [EIETWEEENY  bilgiler | teshis | bilgileri
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A RFC-S

22.058 Parametre 00.058 Kurulumu 0,000 5,077 RW | Num PT | US
22.059 Parametre 00.059 Kurulumu 0,000 5,078 RW | Num PT | US
22.060 Parametre 00.060 Kurulumu 0,000 5,082 RW | Num PT | US
22.061 Parametre 00.061 Kurulumu 0,000 5,084 RW | Num PT | US
22.062 Parametre 00.062 Kurulumu RW | Num PT | US
22.063 Parametre 00.063 Kurulumu RW | Num PT | US
22.064 Parametre 00.064 Kurulumu RW | Num PT | US
22.065 Parametre 00.065 Kurulumu RW | Num PT | US
22.066 Parametre 00.066 Kurulumu RW | Num PT | US
22.067 Parametre 00.067 Kurulumu RW | Num PT | US
22.068 Parametre 00.068 Kurulumu RW | Num PT | US
22.069 Parametre 00.069 Kurulumu 0,000 - 59,999 RW | Num PT | US
22.070 Parametre 00.070 Kurulumu RW | Num PT | US
22.071 Parametre 00.071 Kurulumu 0,000 RW | Num PT | US
22.072 Parametre 00.072 Kurulumu RW | Num PT | US
22.073 Parametre 00.073 Kurulumu RW | Num PT | US
22.074 Parametre 00.074 Kurulumu RW | Num PT | US
22.075 Parametre 00.075 Kurulumu RW | Num PT | US
22.076 Parametre 00.076 Kurulumu RW | Num PT | US
22.077 Parametre 00.077 Kurulumu RW | Num PT | US
22.078 Parametre 00.078 Kurulumu RW | Num PT | US
22.079 Parametre 00.079 Kurulumu RW | Num PT | US
22.080 Parametre 00.080 Kurulumu RW | Num PT | US

RW | Okuma / Yazma | RO | Salt okunur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre | Txt | Metin dizisi Bin | kil parametre | FI Fm

ND ggéﬁyysﬁ bir NC | Kopyalanmamig PT | Korumali parametre | RA | Deger bagimli | US | Kullanici kaydi | PS Sour(l;”l](g;l)latma DE | Hedef
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Glivenlik Uriin
Bilgileri bilgileri

Mekanik Elektrik
kurulum | kurulumu

Baslarken

Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri ACLGILE Ariza | UL listesi
parametreler | ¢alistirma P Y Kullanma PLC parametreler [JIGITEM teshis | bilgileri

12 Teknik bilgiler

12.1 Sdricu teknik bilgiler

12.1.1 Gig ve akim degerleri (Anahtarlama frekansi ve sicaklik i¢in azalma)
“Normal Yik Calisma” hakkinda kapsamli bilgi almak igin, bkz. Bélim 2.3 Gii¢ Degerleri, sayfa 11.

Tablo 12-1 40 °C ortam sicakhginda maksimum izin verilen siirekli ¢ikis akimi

Normal Yiik Calisma

Model Nominal deger Asagidaki anahtarlama frekanslari icin maksimum izin verilen siirekli gikis akimi (A)
kW hp 2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
200 V
03200066 1,1 1,5 6,6
03200080 1,5 2,0 8,0
03200110 2,2 3,0 1 10,2
03200127 3,0 3,0 12,7 12,1 10,2
04200180 4,0 5,0 18
04200250 55 75 25 24 22
05200300 7,5 10 30 27,6 23,7
06200500 1 15 50 42,3 24,5
06200580 15 20 58 53 42,3 32,5
07200750 18,5 25 75 74,3 59,7
07200940 22 30 94 74,3 59,7
07201170 30 40 117 | 114 96 74,3 59,7
08201490 37 50 149 146 125,2 93
08201800 45 60 180 | 160,2 148,8 126 93
09202160 55 75 216 184 128 93
09202660 75 100 266 258 218 184 128 93
10203250 90 125 325 313 266 194 144
10203600 110 150 360 313 266 194 144
400 V

03400034 1,1 1,5 3.4
03400045 1,5 2,0 4,5
03400062 2,2 3,0 6,2 5,0
03400077 3,0 5,0 7,7 6,2 5,0
03400104 4,0 5,0 10,4 7,6 57
03400123 55 75 12,3 10,5 7,6 5,8
04400185 7,5 10 18,5 14,6 11,1
04400240 1 15 24 21,8 19,2 14,6 11,2
05400300 15 20 30 25,8 22,2 17,1 13,5
06400380 18,5 25 38 31 24,3
06400480 22 30 48 41 31 245
06400630 30 40 63 57 | 48 41 31 24,5
07400790 37 50 79 63 53,6
07400940 45 60 94 80,6 63 53,6
07401120 55 75 112 | 952 80,6 63 53,8
08401550 75 100 155 132 98 77
08401840 90 125 184 | 169 142 106,7 77
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Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri ACLGILE Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler JJIGITEM teshis | bilgileri

Normal Yiik Calisma
Model Nominal deger Asagidaki anahtarlama frekanslari i¢in maksimum izin verilen siirekli ¢ikis akimi (A)
kW hp 2 kHz ‘ 3 kHz ‘ 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
09402210 110 150 221 192 159 108 77
09402660 132 200 266 | 255 | 231 192 160 109 77
10403200 160 250 320 285 238 173 124
10403610 200 300 361 | 339 285 238 173 126
575V
05500039 2,2 3,0 3,9
05500061 4,0 5,0 6,1
05500100 55 75 10
06500120 75 10,0 12
06500170 11,0 15,0 17 14,8
06500220 15,0 20,0 22 20,5 15
06500270 18,5 25,0 27 26,2 20 16
06500340 22,0 30,0 34 31 26,2 20 16,8
06500430 30,0 40,0 43 | 39,6 31 26,2 20 16,8
07500530 45 50 53 51,8 40,2 27,7 21,2
07500730 55 60 73 | 71,5 51,8 40,2 27,7 21,2
08500860 75 75 86 73,1 49,7 37,8
08501080 90 100 108 91,8 73,1 49,7 37,8
09501250 110 125 125 101 71 54
09501500 110 150 150 126 100 70 54
10502000 130 200 200 168 126 100 70 54
690 V
07600230 18,5 25 23 21,2
07600300 22 30 30 27,9 21,2
07600360 30 40 36 28,1 21,2
07600460 37 50 46 40,5 28,1 21,2
07600520 45 60 52 51,5 40,6 28,1 21,2
07600730 55 75 73 71,5 51,8 40,6 28,1 21,2
08600860 75 100 86 72,2 49,7 37,8
08601080 90 125 108 91,8 72,4 49,7 37,8
09601250 110 150 125 100 71 54
09601500 132 175 155 126 100 71 54
10601720 160 200 172 169 126 100 71 55
10601970 185 250 197 154 114 75 55
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Tablo 12-2 40 °C ortam sicakhginda, yliksek IP ek parca takili halde maksimum izin verilen siirekli ¢ikis akimi
Normal Yiik GCaligma
Model Asagidaki anahtarlama frekanslari igin maksimum izin verilen siirekli gikis akimi (A)
2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
200V
03200066 6,6
03200080 8,0
03200110 11,0 9,7
03200127 12,3 | 11,9 | 11,1 10,0 9,0 6,4 47
04200180 14,5 13,5 12,2 10,5 9,6
04200250 14,5 13,5 12,2 10,5 9,6
05200300 25,5 | 25,2 | 24,9 24,3 23,7 22,5 21,6
400 V
03400034 34 3,3
03400045 4,5 44 4,1 3,6 3,3
03400062 5,1 5,0 47 44 4,1 3,6 3,3
03400077 7,7 7.4 6,7 6,2 57 5,0
03400104 8,3 7,6 6,9 6,0 5,2
03400123 8,3 7,6 6,9 6,0 5,2
04400185 8,6 8,4 6,9
04400240 8,6 8,4 6,9
05400300 171 15,6 14,4 12,6 11,4 9,6 8,7
575V
05500039 3,9
05500061 6,1
05500100 10,0
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Tablo 12-3 50 °C ortam sicakhginda maksimum izin verilen siirekli ¢ikis akimi
Normal Yiik Calisma
Model Asagidaki anahtarlama frekanslari icin maksimum izin verilen siirekli ¢gikis akimi (A)
2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
200V
03200066 6,6
03200080 8,0
03200110 11 10,5 9,1
03200127 12,7 12,6 12,2 11,7 10,5 9,1
04200180 18
04200250 22,2 20,2
05200300 30 29,7 25,2 21,6
06200500 50 49 38 30
06200580 58 56 49 38 30,2
07200750 75 59,7 48,8
07200940 94 92,1 80 59,7 48,9
07201170 117 | 112 92,4 80 59,7 49,1
08201490 149 147 133 113 84
08201800 180 | 167 148 133 13 84
09202160 216 197 168 117 84
09202660 253 237 221 197 168 117 85
10203250 325 320 302 266 241 176 130
10203600 346 320 302 266 241 176 130
400 V
03400034 34
03400045 45
03400062 6,2 5,9 54 44
03400077 7,6 7,2 6,9 6,4 59 54 4.4
03400104 10,4 9,3 8,5 6,9 51
03400123 11,9 11,2 10,5 9,3 8,5 6,9 5,2
04400185 18 17,5 17 16,3 15,8 12,2 9,3
04400240 18 17,5 17 16,3 15,8 12,2 9,3
05400300 25,5 23,6 20,4 15,6 12,3
06400380 38 37 28 21,4
06400480 48 43 36,5 27,4 21,4
06400630 63 58 | 52 43 37 28 21,4
07400790 79 73,5 57,7 49
07400940 94 86,5 73,3 58,3 49
07401120 112 ‘ 109 87,4 72,8 58,3 49,3
08401550 155 146 123 93 69
08401840 184 180 146 123 93,8 69
09402210 221 213 175 144 97 69
09402660 253 | 237 213 176 144 98 69
10403200 320 300 259 217 154 112
10403610 343 | 321 300 260 217 155 12
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GBi?vgnIi.k Urin | Mekanik | Elektrik Baslarken Temel Motoru |y i izasyon | NV Medya Kartini [ Tumlesik ileri Ariza | UL listesi
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC parametreler [JIGITEM teshis | bilgileri
Normal Yiik Calisma
Model Asagidaki anahtarlama frekanslari igin maksimum izin verilen siirekli ¢gikis akimi (A)
2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz | 16 kHz
575V
05500039 39
05500061 6,1
05500100 10
06500120 12
06500170 17 13,4
06500220 22 17,8 13,4
06500270 27 23,5 17,8 15
06500340 34 28,2 23,5 18 15
06500430 43,0 417 | 36,1 28 23,7 18 15
07500530 53 46,7 35,8 24,8 19
07500730 73 | 65 46,7 35,8 24,8 19
08500860 86 76,7 64,5 44,3 31,3
08501080 104 | 97,2 | 90,7 76,7 64,8 443 313
09501250 125 114 90 62 48
09501500 150 114 90 62 48
10502000 200 | 184 154 114 90 62 48
200 196 134 102 66 48
690 V
07600230 23 19
07600300 30 24,8 19
07600360 36 35,8 24,8 19
07600460 46 35,8 24,8 19
07600520 52 46,7 35,8 25 19
07600730 73 ‘ 65 46,7 358 25 19
08600860 86 76,7 64,5 443 31,3
08601080 104 97,2 | 90,7 76,7 64,8 44,3 31,3
09601250 125 114 90 62 48
09601500 155 153 113 89 62 48
10601720 172 153 114 89 62 48
10601970 197 195 134 102 67 48
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12.1.2 Giig dagilimi
Tablo 12-4 40 °C ortam sicakhgindaki kayiplar
Normal Yiik Galigma
Model Nominal deger Belirtilen kosullar i¢in akim azalmalarini dikkate alan siiriicii kayiplar (W)
kW hp 2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
200V
03200066 1.1 1,5 93 95 99 104 113 122
03200080 1,5 2 100 102 107 113 122 133
03200110 2,2 3 123 126 133 139 151 146
03200127 3 3 136 141 149 158 168 157
04200180 4 5 180 187 201 216 244 273
04200250 55 7,5 239 248 266 284 308 314
05200300 7,5 10 291 302 324 344 356 342
06200500 1 15 394 413 452 490 480
06200580 15 20 463 484 528 522 481
07200750 18,5 25 570 597 650 703
07200940 22 30 718 751 815 881
07201170 30 40 911 951 1004 911
08201490 37 50 1433 1536 1765 1943
08201800 45 60 1753 1894 1914 1985
09202160 55 75
09202660 75 100
10203250 90 125
10203600 110 150
400V
03400034 1,1 1,5 80 84 94 103 123 141
03400045 1,5 2 88 92 104 115 137 160
03400062 2,2 3 104 112 125 139 167 157
03400077 3 5 114 122 137 153 149 147
03400104 4 5 145 158 186 212 201 197
03400123 5 7,5 163 179 209 208 201 200
04400185 7,5 10 225 244 283 322 325 310
04400240 1 15 283 307 325 329 325 315
05400300 15 20 324 353 356 355 359 362
06400380 18,5 25 417 456 532 613 652 645
06400480 22 30 515 561 657 651 646 650
06400630 30 40 656 659 650 646 643
07400790 37 50 830 907 1062 1218
07400940 45 60 999 1088 1264 1241
07401120 55 75 1152 1247 1218 1170
08401550 75 100 1652 1817 2154 2121
08401840 90 125 2004 2191 2333 2279
09402210 110 150
09402660 132 200
10403200 160 250
10406100 200 300
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Normal Yiik Galigma
Model Nominal deger Belirtilen kosullar igin akim azalmalarini dikkate alan siiriicii kayiplar (W)
kW hp 2 kHz 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
575V
05500039 2,2 3 92 102 121 142
05500061 4 5 135 150 180 209
05500100 55 7,5 194 215 260 302
06500120 7,5 10 215 239 287 334
06500170 1 15 284 315 376 438
06500220 15 20 362 399 484 569
06500270 18,5 25 448 505 596 682
06500340 22 30 623 712 810 822
06500430 30 40 798 836 813 823
07500530 45 50 1004 1139 1358 1262
07500730 55 60 1248 1375 1209 1122
08500860 75 75 1861 2180 2814 2982
08501080 90 100 2374 2753 2947 2963
09501250 110 125
09501500 110 150
10502000 130 200
690 V
07600230 18,5 25 428 491 617 743
07600300 22 30 551 631 791 952
07600360 30 40 660 754 941 1129
07600460 37 50 854 971 1206 1271
07600520 45 60 985 1117 1350 1275
07600730 55 75 1248 1375 1209 1122
08600860 75 100 1861 2180 2814 2945
08601080 90 125 2374 2753 2947 2935
09601250 110 150
09601500 132 175
10601720 160 200
10601970 185 250
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C%BQVgnli}( Urun ) Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Ar|zg UL. Ii§te§i
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC parametreler JJIGITEM teshis | bilgileri
Tablo 12-5 40 °C ortam sicakhginda, yuksek IP insort takili halde siriicii kayiplari
Normal Yiik Calisma
Model Belirtilen kosullar i¢cin akim azalmalarini dikkate alan siiriicii kayiplari (W)
2 kHz 3 kHz 4 kHz 6kHz | 8KkHz 12kHz | 16 kHz
200V
03200066 93 95 99 104 113 122
03200080 100 102 107 113 122 133
03200110 123 126 133 140 158 157
03200127 128 124 122 118 98 84
04200180 145 151 151 146 142 146
04200250 215 205 194 189 187 199
5200300 244 249 262 274 298 328
400V
03400034 80 84 94 103 123 137
03400045 88 92 102 105 110 134
03400062 84 85 89 92 109 134
03400077 114 17 122 135 172 203
03400104 118 134 155 173 221 267
03400123 118 134 155 173 221 267
04400185 105 114 132 153 197 207
04400240 101 1M 131 152 197 207
05400300 170 173 182 194 223 268
575V
05500039
05500061
05500100
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Glivenlik Uriin
Bilgileri bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Temel

Baslarken
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik ileri ACLGIL@ Ariza | UL listesi
PLC parametreler [JIGITEM teshis | bilgileri

Tablo 12-6 50 °C ortam sicakhgindaki kayiplar

Normal Yiik Galisma Agir Yiik Calisma
Model Belirtilen k0§ullar“igjnfk|m azalmalarini dikkate alan Belirtilen kosullar i¢in akim azalmalarini dikkate alan siiriicii
siiriicii kayiplari (W) kayiplan (W)
2kHz | 3kHz [ 4kHz | 6kHz | 8kHz [ 12kHz [ 16 kHz | 2kHz | 3KkHz | 4KkHz | 6kHz | 8kHz [ 12kHz [ 16 kHz
200V
03200066 93 95 99 104 113 122 78 80 84 87 94 101
03200080 100 102 107 113 122 133 89 91 94 99 108 116
03200110 123 126 133 139 144 139 97 99 105 109 118 113
03200127 136 140 143 147 151 150 115 118 126 121 117 116
04200180 180 187 201 216 253 297 145 151 163 174 198 228
04200250 214 223 244 265 312 334 185 192 207 217 230 247
05200300 292 306 331 357 357 357 247 258 279 278 283 288
06200500 394 413 452 481 434 277 290 316 342 346
06200580 463 484 509 483 437 366 382 389 369 342
07200750 570 597 650 703 466 488 532 575
07200940 718 751 799 750 570 597 650 654
07201170 898 898 805 751 634 663 705 653
08201490 1433 1536 1741 1770 1105 1193 1228 1277
08201800 1737 1740 1759 1771 1202 1206 1228 1278
09202160
09202660
010203250
010203600
400V
03400034 80 84 118 103 123 141 7 76 83 92 108 124
03400045 88 92 104 115 137 160 69 73 82 91 107 124
03400062 104 112 125 132 146 155 83 88 99 109 122 121
03400077 106 109 114 117 145 155 124 132 148 148 140 139
03400104 145 158 175 194 225 225 115 125 148 160 166 172
03400123 152 160 175 194 225 230 138 152 158 160 170 172
04400185 213 227 262 300 323 325 189 205 240 253 276 297
04400240 212 227 262 300 318 321 211 226 240 253 276 297
05400300 288 323 368 384 417 267 274 290 305 340 373
06400380 417 456 536 607 609 597 389 424 459 452 468 472
06400480 515 561 597 595 601 614 455 449 450 445 468 491
06400630 613 600 593 601 613 455 449 450 446 464
07400790 830 907 1062 1141 692 758 751 725
07400940 999 1087 1163 1138 808 804 779 773
07401120 1136 1200 1118 1074 922 878 838 828
08401550 1652 1815 2016 1970 1410 1392 1391 1432
08401840 1957 2114 1998 1979 1564 1539 1518 1531
09402210
09402660
10403200
10403610
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Givenlik Uriin Mekanik
Bilgileri bilgileri kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini | Tumlesik ileri

Teknik
Kullanma PLC parametreler [JILHEN

Ariza
teshis

UL listesi
bilgileri

Normal Yiik Calisma Agir Yiik Calisma
Model Belirtilen kosullarﬂig'i'n?klm azalmalarini dikkate alan Belirtilen kosullar icin akim azalmalarini dikkate alan siiriicii
surucu kayiplar (W) kayiplari (W)
2kHz | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12kHz |16 kHz | 2kHz | 3kHz | 4kHz | 6kHz | 8kHz | 12 kHz | 16 kHz
575V

0550039 92 102 121 142 82 91 108 126
05500061 135 150 180 209 94 104 124 145
05500100 194 215 260 302 153 170 204 236
06500120 215 239 287 334 187 208 249 291
06500170 284 315 376 443 265 294 351 410
06500220 362 399 482 575 317 350 421 504
06500270 445 490 592 614 382 422 477 504
06500340 623 712 739 751 533 574 580 555
06500430 774 758 734 757 572 572 572 607
07500530 988 1115 1225 1144 817 923 923 898
07500730 1225 1228 1098 1030 923 914 828 809
08500860 1850 2172 2540 2672 1345 1585 2292 2242
08501080 2090 2291 2540 2684 1845 2029 2039 2047
09501250

95015000

10502000

690 V

07600230 428 491 617 743 360 413 519 625
07600300 551 631 791 958 446 513 644 776
07600360 660 754 944 1144 533 610 765 809
07600460 854 965 1206 1144 697 796 926 885
07600520 969 1094 1225 1144 817 923 933 885
07600730 1225 1228 1098 1030 906 908 837 797
08600860 1850 2172 2540 2672 1345 1585 2292 2229
08601080 2090 2291 2540 2684 1845 2029 2039 2014
09601250

09601500

10601720

10601970

Tablo 12-7  Panel disina dogru montaj durumunda siiriiciiniin 6n
kismindan gii¢ kayiplari

Kasa boyu

Gii¢ kaybi

<50 W

<75W

<100 W

<100 W

<204 W

<347 W

O o N| O O &| W

<480 W

-
o

<480 W

12.1.3 Besleme gerilimi 6zellikleri
AC gug¢ kaynag gerilimi:

200 V sdrucu:
400 V slrtcu:
575 V sirlcu:
690 V sirucu:

Faz sayisi:

200V -240V £%10
380V -480V %10
500V -575V %10
500 V-690V £%10

3

Maksimum besleme dengesizligi: %2 negatif faz siralamasi
(fazlar arasinda %3 gerilim dengesizligine esittir).

Frekans araligi: 45 - 66 Hz

Sadece UL uyumlulugu igin, maksimum besleme simetrik hata akimi
100 kA ile sinirl olmalidir.
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Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri ACLGILE Ariza
P 4 Kullanma PLC parametreler [I[[{[IM teshis

UL listesi
bilgileri

12.1.4 Sebeke sok bobinleri
Giris sebekesi gui¢ bobinleri, zayif faz dengesi veya besleme agdindaki ciddi
arizalar sebebiyle surliciide meydana gelebilecek hasar riskini azaltir.

Sebeke sok bobinlerinin kullanilacagi yerlerde, reaktans degerlerinin
yaklasik %2 olmasi tavsiye edilir. Gerekli oldugu takdirde daha yulksek
degerler kullanilabilir ancak gerilim azalmasi nedeniyle surticu ¢ikisinda
kayiplar (yliksek hizda moment azalir) yasanabilir.

Tum sarlcl degerleri igin, %2 reaktans degeri olan sebeke sok
bobinleri, %3,5’e kadar negatif faz siralamasi olan (fazlar arasi %5
gerilim dengesizligine esit) dengesiz besleme ile kullanilacak suriculere
izin verir.
Asagidaki faktorler nedeniyle ciddi arizalar meydana gelebilir; rnegin:
» Surtcuye yakin glg faktort diizeltme ekipmaninin baglanmasi.
+  Glg kaynagina bagli sebeke sok bobini olmayan veya yetersiz olan
buyuk DC suruciler.
* Hat boyunca (DOL) galistirilan (yol verilen) motor/motorlar,
bu motorlardan herhangi biri galistiginda gerilim distsu %20'yi
asacak sekilde gug kaynagina baglanir.

Bu tir arizalar, surlicunln girig glicu devresinde asin yluksek tepe
akimlarin akigina sebep olabilir. Bu gereksiz tripe veya asiri durumlarda
suriict arizasina neden olabilir.

Duslk guc degerine sahip suruciller, yuksek gu¢ degderine sahip glc
kaynaklarina baglandiginda arizaya elverigli hale gelebilirler.

Asagidaki faktorlerden birisi mevcutsa veya gli¢ kaynagi kapasitesi

175 kVAy1 asiyorsa, sebeke sok bobinlerinin 6zellikle agagidaki strtict
modelleri ile kullanimi tavsiye edilir:

03200066, 03200080, 03200110, 03200127
03400034, 03400045, 03400062, 03400077

03400078 - 07600540 modeller dahili DC sok bobinine, 082001160 -
08600860 modeller ise AC sebeke sok bobinlerine sahiptir; bu nedenle
asiri faz dengesizligi olan durumlar veya asiri besleme durumlari igcin AC
sebeke sok bobinlerine ihtiyag duymazlar. Sirlicii boyu 9E ve 10’da
dahili giris sok bobinleri bulunmaz, bu nedenle harici giris sok bobini
kullaniimalidir. Daha fazla bilgi igin, bkz. kisim 4.2.3 Boy 9E ve 10 igin
sebeke giris sok bobini ézellikleri, sayfa 62.
intiyag duyuldugunda her siiriiciiniin kendi sebeke sok bobini/bobinleri
olmalidir. Ug sok bobini veya bir i fazli sok bobini kullaniimalidir.
Sok bobini akim degerleri
Sebeke sok bobinlerinin akim degeri asagdidaki gibi olmalidir:

Surekli akim degeri:
Suriclnin surekli giris akim dederinden az olmamalidir

Tekrarlanan tepe akim degeri:
Surucinin sirekli girig akim degderinin iki katindan az olmamalidir

12.1.5 Motor gereklilikleri
Faz sayisi: 3
Maksimum gerilim:

200 V siriicu: 240 V

400 V suriicu: 480 V

575V sirtci: 575V

690 V surici: 690 V

12.1.6 Sicaklik, nem ve sogutma yéntemi
Ortam sicakhg igletim aralig:
- 20 °C ila 50 °C arasinda.
Cikis akimi azalmasi 40 °C’den fazla ortam sicakliklarinda
uygulanmalidir.
Sogutma yéntemi: Cebri konveksiyon
Maksimum nem: 40 °C’de %95 yogusmasiz

12.1.7 Saklama
-40 °C ila +50 °C arasinda uzun sreli saklama veya +70 °C’de kisa
sureli saklama.

Saklama suresi 2 yildir.

Elektronik trlinlerdeki elektrolitik kondansatorlerin saklama siresi vardir;
bu sure sonunda dizeltiimeleri veya degistiriimeleri gerekir.

DC bara kondansatorlerinin 10 yil saklama suresi vardir.

Besleme kontroliindeki dusiik gerilim kondansatérlerinin 2 yil saklama
suresi vardir ve bu sinirlayici bir faktordir.

Dusuk gerilim kondansatorleri, devredeki konumu nedeniyle
dulzeltilemezler; bu nedenle surici glg veriimeden 2 yil veya daha fazla
sureyle saklanmigsa kondansatorlerin degistiriimesi gerekebilir.

Bu ylizden, suricilere her 2 yillik saklama siresinden sonra en az
1 saat sureyle gug verilmesi tavsiye edilir.

Bu islemin sonucunda siirtici 2 yil daha saklanabilir.

12.1.8 Yiukseklik
Yikseklik araligi: Asagidaki kosullara bagli olarak 0 - 3,000 m:

Deniz seviyesinden 1,000 m - 3,000 m yukseklikte: 1,000 m
Uzerindeki her 100 m’de, maksimum ¢ikis akimi belirtilen degerden
%1 duger.

Ornegin 3,000 m yiikseklikte, siiriiciiniin gikis akimi %20 diiser.
12.1.9 IP /UL Degeri

Suruci IP21 kirlilik derecesi 2 (sadece kuru, yalitkan, kirlenme)

(NEMA 1) olarak siniflandiriimistir. Ancak, panel disina dogru montaj
icin (akim azaltimi gerekir) sogutucunun arka kisminda IP65 (boy 3 - 8)
veya IP55 (boy 9 ve 10) (NEMA 12) koruma sinifina uygun hale
getirmek icin surlclyu yapilandirmak mimkundur.

Boy 3, 4 vd 5 siiriicude sogutucunun arka kismini yiiksek IP koruma
sinifina uygun hale getirmek igin yiksek IP insortu takilarak sogutucu
havalandirmasini kapatmak gerekir.

Bir GrGnln IP koruma sinifi, yabanci cisim ve sivi temasina ve girigine
karsi Griiniin korunma derecesini gosterir. IPXX olarak ifade edilir;
buradaki iki basamakli (XX) sayi, Tablo 12-8'de gdsterilen koruma
derecesini belirtir.

Tablo 12-8  IP Koruma Siniflari dereceleri

ilk basamak ikinci basamak

Temasa ve yabanci cisim girisine
karsi koruma

Sivi girisine karsi koruma

0 Korumasiz 0 Korumasiz

50 mm’den buyuk yabanci
cisimlere karsi koruma (el ile
genis alanlara erisime karsi
koruma)

Dusey su damlalarina karsi
koruma

12 mm’den buyuk yabanci
2 cisimlere karsl koruma (parmak
ile erisime karsi koruma)

Su puskurtmesine karsi koruma
(15° aclya kadar dusey
puskurtilen suya karsi koruma)

N

2,5 mm’den buyilk yabanci

cisimlere kars! koruma (alet, Su pulskurtmesine karsi koruma

3 kablo gibi cisimlerin erigsimine 3 (60 ?QI.Ya kadar dusey
puskirtilen suya karsi koruma)
karg! koruma)
1 mm’den buyuk taneli yabanci
4 cisimlere karsi koruma (alet, Su sigramasina kargl koruma
kablo gibi cisimlerin erigsimine (tim yonlerden sigrayan)
karg! koruma)
Toz toplanmasina, kazara Guglu su §|(;rarnasma Karg!
5 5 koruma (tim yonlerden,
temasa karsi koruma. -
yuksek basingla sigrayan)
s Gegici biriken sulara karsi
Toz girisine, kazara temasa . .
6 6 koruma (6rn., dalgali denizlerde
karsl koruma. - 2
guvertede biriken sular)
Gegici olarak suya batmanin
7 - 7 -
etkilerine kars1 koruma
8 - 8 Su altinda kalmaya karsi

koruma
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12.1.10 Korozif gazlar

Korozif gazlarin konsantrasyonu asagidaki standartlarda verilen
seviyeleri asmamalidir:

+  EN50178:1998 Tablo A2

+ IEC 60721-3-3 Sinif 3C2

Bu, endustriyel faaliyetlerin ve/veya yogun trafik bulunan tipik kentsel
alanlarin seviyelerine karsilik gelir ancak kimyasal emisyon bulunan
civardaki endustriyel kaynaklarin seviyelerine karsilik gelmez.

12.1.11 RoHS uyumlulugu
Surtict, RoHS uygunlugu igin 2002-95-EC sayili AB direktifi
gerekliliklerini kargilar.

12.1.12 Titresim

Onerilen maksimum devamli titresim seviyesi 0,14 g r.m.s., genig bant
5-200 Hz.

NOT
Bu genis bant (rastgele) titresim siniridir. Yapisal bir rezonansa
rastlayan bu seviyedeki dar bant titresim erken arizaya neden olabilir.

Carpma Testi
Karsilkli Gg dikey ekseninin sirasiyla test edilmesi.
Basvurulan standart:  IEC 60068-2-29: Eb Testi:
Siddet: 18 g, 6 msn., yarim sinlis
Carpma sayisi: 600 (her eksenin her yénunde 100).
Rasgele Titresim Testi

Karsilkli G¢ dikey ekseninin sirasiyla test edilmesi.
Basvurulan standart:  IEC 60068-2-64: Fh Testi:

Siddet: 5-20 Hz'e kadar 1,0 m?/sn.? (0,01 g*Hz) ASD
20 - 200 Hz'e kadar -3 dB/oktav
Sire: Karsilikli 3 dikey eksenin her biri icin

30 dakika.

Siniisoidal Titresim Testi
Karsilkli Gg dikey ekseninin sirasiyla test edilmesi.
Referans standart: IEC 60068-2-6: Fc Testi:
Frekans araligi: 5-500 Hz

Siddet: 5 -9 Hz'e kadar 3,5 mm tepe deplasmani
9 - 200 Hz'ye kadar 10 m/s? tepe ivmesi
200 - 500 Hz'ye kadar 15 m/s? tepe ivmesi
Tarama hizi: 1 oktav/dakika
Sire: Karsilikli 3 dikey eksenin her biri igin
15 dakika.
EN 61800-5-1:2007, Bolim 5.2.6.4. IEC 60068-2-6'ya iligkin olarak
Frekans aralhigi: 10 - 150 Hz

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri ACLGILE Ariza | UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken parametreler | galistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler QIIIM teshis | bilgileri
Tablo 12-9 UL mahfaza degerleri 12.1.15 Cikis frekansi / hiz araligi
UL degeri Aciklama Tum galisma modlarinda (Acik gevrim, RFC-A, RFC-S), maksimum ¢ikis
frekansi 550 Hz ile sinirlandiriimistir.
Mahfazalar, 6zellikle sinirli miktarda kire kargl koruma . . S o
Tip 1 saglamak icin sadece kapali ortamlarda kullanima 12.1.16 Dogruluk ve ¢ozunurluk
yonelik tasarlanmistir. Hiz:
Mahfazalar, 6zellikle toz, Kir ve damlayan korozif Mutlak frekans ve hiz dogrulugu, striict mikroislemcisi ile kullanilan
Tip 12 olmayan sn’/llara Karsi kéruma saglamak icin sadece kristal dogruluguna baglidir. Kristal dogrulugu 100 ppm’dir ve bu nedenle
kapali ortamlarda kullanima yénelik tasarlanmistir on ayarh bir frekans kullanildiginda mutlak frekans/hiz dogrulugu
. referansin 100 ppm’sidir (%0,01). Bir analog giris kullanildigi takdirde

mutlak dogruluk, analog girisin mutlak dogrulugu ile sinirli olacaktir.

Asagidaki veriler sadece surucu i¢in gegerlidir; kontrol sinyallerinin
kaynaginin performansini igermez.
Agik gevrim ¢ézunurligu:
On ayar frekans referansi: 0,1 Hz
Hassas frekans referansi: 0,001 Hz
Kapali cevrim ¢ozundrlGgi
On ayarli hiz referansi: 0,1 dev./dk.
Hassas hiz referansi: 0,001 dev./dk.
Analog giris 1: 11 bit plus sign
Analog giris 2: 11 bit plus sign
Akim:
Akim geri besleme ¢ézunarligu 10 bit plus sign’dir.

Dogruluk: Tipik %2
en koétu durumda %5
12.1.17 Akustik giirilti
Sogutucu fani, surici tarafindan 1 m’de Uretilen ses basinci seviyesinin
cogunlugunu uretir. Boy 3'teki sogutucu fani, degisken hizli bir fandir.

Siricu, sogutucunun sicakhgina ve surictinin termal model sistemine
bagli galisan fanin hizini kontrol eder.

Tablo 12-10, maksimum ve minimum hizlarda galisan sogutucu fani igin
suricu tarafindan 1 m’de uretilen ses basinci seviyesini gostermektedir.

Tablo 12-10 Akustik giirultii verileri

Boy Maks. hiz Min. hiz
dBA dBA
3 35 30
4 40 35
5
6 48 40
7
8

12.1.18 Genel boyutlar

Yiizeye montajli braketleri iceren yiikseklik

Genislik

Yuzeye montajli oldugunda panelin ileri projeksiyonu
Panel disina dogru montajli oldugunda panelin ileri
projeksiyonu

Panel disina dogru montajli oldugunda panelin geri
projeksiyonu

mToszT

Py

Genlik: 0,075 mm pk'de 10 - 57 Hz Tablo 1211  Genel siiriicii boyutlar
1gp'de 57 -150 Hz
Tarama hizi: 1 oktav/dakika Boy Boyut
Sire: Kargsilikli Gi¢ dikey eksen her biri igin H w D F R
10 tarama gevrimi 3 382 mm 83 mm 200 124 67 mm
.. . mm mm
12.1.13 Gii¢ uygulama sikhgi 4 391 mm | 124 mm 66 mm
Elektronik kontrol kullanilarak: sinirsiz 5 391 mm 143 mm 202 mm 135 mm 67 mm
AC gug kaynagini keserek: 20 (esit araliklr) 6 39Tmm | 210mm | 227 mm | 131Tmm | 96 mm
. . 7 557 mm | 270 mm 279 mm 187 mm 92 mm
12.1.14 Baslatma siiresi
S > s PR 8 803 mm 310 mm 290 mm 190 mm 100 mm
Bu, surtcuye gug verildigi andan sirtcinun motoru g¢alistirmaya hazir
oldugu zamana kadar gegen siireyi belirtir. SEve 10 | 1069 mm | 310mm | 289mm | 190mm | 99 mm
Boy 3:
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12.1.19 Agirhiklar

Tablo 12-12 Genel siirticii agirhklari

Boy Model kg b
3 03400104, 03400123 4,5 9,9
Tdm diger cesitler 4,0 8,8
4 Tam cesitler 6,5 14,30
5 Tam cesitler 7,4 16,30
6 Tam gesitler 14 30,90
7 Tam cesitler 28 61,70
8 Tam gesitler 52 114,64
9E Tam cesitler
— - 46 101,40
10 Tam cesitler

12.1.20 GUVENLIi MOMENT KAPAMA verileri

TUV Rheinland tarafindan dogrulanan veriler:
EN ISO 13849-1 standardina gore:

PL=e

Kategori = 4

MTTFp = Yiksek

DC,, = Yuksek

Gorev Siresi ve Dogrulama Testi Araligi = 20 yil
Tim STO fonksiyonu igin hesaplanan MTTFp:
STO1 2574 yr

EN 61800-5-2 standardina gore:
SIL=3
PFH = 4,21 x 107" h""

24 V'ta olgllen tip 1 dijital girigler icin lojik seviyeleri IEC 61131-2:2007 standardi gerekliliklerini karsilamaktadir. SIL3 ve PL e elde etmek igin diisiik
lojik maksimum seviyesi 5 V ve 0,5 mAdir.

12.1.21 Giris akimi, sigorta ve kablo kesiti degerleri

Girig akimi, besleme gerilimi ve empedansindan etkilenir.

Tipik giris akimi

Tipik giris akimi deg@erleri, giic akisi ve glg kaybi igin yapilan hesaplamalara yardimci olmak igin verilmistir.

Tipik giris akimi deg@erleri, dengeli bir besleme igin belirtiimistir.

Maksimum siirekli giris akimi

Maksimum surekli giris akiminin degerleri, kablo ve sigorta segimine yardimci olmak amaciyla verilmektedir. Bu degerler, dengesiz beslemeye neden
olabilecek, en kotu kosullar igin belirtilmistir. Maksimum strekli giris akimi igin belirtilen deger, giris fazlarinin sadece birinde gorilir. Dider iki fazdaki
akim, gok daha dusik olacaktir.

Maksimum sirekli giris akiminin degerleri, %2 negatif faz siralama dengesizligine sahip bir besleme igin belirtilmis ve Tablo 12-13’de verilen
maksimum besleme hatali akiminda derecelendirilmistir.

Tablo 12-13 Maksimum girig akimlarini hesaplamak igin kullanilan besleme kagak akimi

Model Simetrik kagak akim seviyesi (kA)
Tumu 100
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C-}Bi?vgnlik Urun ) Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Optimizasyon NV Medya Kartini | Tumlesik ileri Ar|zg UL. Ii§te§i
ilgileri bilgileri kurulum | kurulumu parametreler | galistirma Kullanma PLC parametreler JJIGITEM teshis | bilgileri
Sigortalar
& Sdrlcuye giris sebeke beslemesi, asiri yuk ve kisa devreye kargi uygun korumayla kurulmalidir. Tablo 12-14 énerilen sigorta degerlerini
gostermektedir. Bu gereklilige uymamak, yangin tehlikesine yol agacaktir.
Tablo 12-14 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (200 V)
Tipik girig | Maksimum | Maksimum Sigorta deger
Model akimi siirekli giris a.a§.|r| yuk IEC UL / USA
akimi girlg akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
03200066 8,2 10,4 15,8 16 20
03200080 9,9 12,6 20,9 20 25 4G 25 CC, J*l/eya
03200110 14 17 25 25 T
03200127 16 20 34 25
04200180 17 20 30 25 25 G 25 25 CC, J veya
04200250 23 28 41 32 32 9 30 30 T
05200300 24 31 52 40 40 9G 40 40 CC’T"*Y eya
06200500 42 48 64 60 CC, J veya
06200580 49 56 85 &3 63 9G 60 60 T ’
07200750 58 67 109 80 80 80 80
07200940 73 84 135 100 100 9G 100 100 CC’T"*X eya
07201170 91 105 149 125 125 125 125
08201490 123 137 213 200 200
08201800 149 166 243 200 200 9R 225 225 HSJ
09202160 172 205 270 250 250 250 250
09202660 228 260 319 315 315 9R 300 300 HSJ
10203250 277 305 421 400 400 R 400 400 HSJ
10203600 333 361 494 450 450 450 450
Tablo 12-15 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (400 V)
Tipik girig | Maksimum | Maksimum Slgorta deger
Model akimi siirekli girig asir yuk IEC UL/ USA
akim girig akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
03400034 5 5 7
03400045 6 7 9 10 10 10 10
03400062 8 9 13 G CC, J veya
03400077 11 I 21 g T
03400104 12 20 20 20 20 20
03400123 14 16 25
04400185 17 19 30 25 25 25 25 CC, J veya
04400240 22 24 35 32 32 96 30 30 ™
05400300 26 29 52 40 40 gG 35 35 CC'TJ*Yeya
06400380 32 36 67 40
06400480 1 16 80 63 63 gR 50 60 Hssll’fya
06400630 54 60 90 60
07400790 67 74 124 100 100 80 80 CC. Jveya
07400940 80 88 145 gG 100 100 ‘T**
07401120 96 105 188 125 125 125 125
08401550 137 155 267
250 250 gR 225 225 HSJ
08401840 164 177 303
09402210 211 232 306 300 300
315 315 gR HSJ
09402660 245 267 359 350 350
10403200 306 332 445 400 400 R 400 400 HSJ
10403610 370 397 523 450 450 450 450
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Tablo 12-16 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (575 V)
Tipik giri Maksimum Maksimum asiri Stgorta degert
PICAIS | siirekli axsimum ag IEC UL/USA
Model akimi iris ak yiik giris akimi
girtg akimi Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A
05500039 4 4 7
10 10 10
05500061 6 7 ) 20 9G CC’TJ*,‘{eVa
05500100 9 11 15 20 20 20
06500120 12 13 22 20 20
06500170 17 19 33 32 40 25 30
06500220 22 24 41 40 G 30 CC, J veya
06500270 26 29 50 5 9 35 T
06500340 33 37 63 63 40 50
06500430 41 47 76 63 50
07500530 41 45 75 50 50 G 50 50 CC, J veya
07500730 57 62 94 80 80 9 80 80 ™
08500860 74 83 121 125 125 R 100 100 HSJ
08501080 92 104 165 160 160 9 150 150
09501250 145 166 190 150 150 R 150 150 HSJ
09501500 145 166 221 200 200 9 175 175
10502000 177 197 266 250 250 gR 250 250 HSJ
Tablo 12-17 AC Girig akimi ve sigorta degerleri (690 V)
Tivik qiri Maksimum | Maksimum Sigorta degeri
PIKAINS | Siirekli asin yiik IEC UL/ USA
Model akimi iris akimi | giris akimi
giris girls Nominal Maksimum Nominal Maksimum
Sinif Sinif
A A A A A A A
07600230 18 20 32 25 25
07600300 23 26 41 32 30
50 50 CC,J
07600360 28 31 49 40 35 ’
aG veya
07600460 36 39 65 o
50 50 T
07600520 40 44 75
80 80
07600730 57 62 92 80 80
08600860 74 83 121 125 125 R 100 100 HSJ
08601080 92 104 165 160 160 9 150 150
09601250 124 149 194 150 150 R 150 150 HSJ
09601500 145 171 226 200 200 9 200 200
10601720 180 202 268 225 225 gR 250 250 HSJ
10601970 202 225 313 250 250 aR* 250 250

* aR sinifi sigortalar dal devresi korumasi saglamaz. Girig kablolarinin HRC sigortalar veya devre kesici kullanilarak uygun bicimde korundugundan

emin olun.

** Bu sigortalar hizli devreye girer.

NOT

Kullanilan kablolarin yerel kablolama mevzuatina uygun oldugundan emin olun.

Asagida belirtilen kablo kesitleri sadece bir rehber niteligi tagir. Kablolarin montaji ve gruplamasi, akim tasima kapasitelerini etkiler;
bazi hallerde kiiguk kablolar kabul edilebilir ancak diger durumlarda asiri sicaklik veya gerilim distsinu engellemek igin daha blyuk
kablolara ihtiyag duyulabilir. Kablolarin dogru ebatlar konusunda, yerel kablo dizenlemelerine basvurun.
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Tablo 12-18 Kablo gui¢ degerleri (200 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum K.L.lrulurr] Nominal | Maksimum K.L.lrulurr'l Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
2
| 15 15 14 14
03200770 4 B2 4 B2 10 10
4 4 12 12
03200127
04200180 6 6 10 10
8 B2 8 B2 8 8
04200250 8 8 8 8
05200300 10 10 B2 10 10 B2 8 8 8 8
2 1 1 4 4
06200500 6 25 B2 6 25 B2 3 3
06200580 25 25 3 3
07200750 2 2
35 35
07200940 70 B2 70 B2 1 1/0 1 1/0
07201170 70 70 1/0 1/0
2014
08201490 % 2x70 B2 % 2x70 B2 310 2x1 310 2x1
08201800 2x70 2x70 2x1 2x1
09202160 2x70 B1 2x95 B2 2x2/0 2x2/0
09202660 2x95 2x120 2 x4/0 2 x4/0
10203250 2x120 B1 2x120 c 2 x 250 2 x 250
10203600 2x150 C 2x120 2 x 300 2 x 250
Tablo 12-19 Kablo degerleri (400 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum K}."u'un:' Nominal | Maksimum K}."u'un:' Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
03400034 18 18
03400045 1,5 1,5 16 16
03400062
03400077 4 B2 4 B2 14 10 14 10
03400104 2,5 2,5
03400123 12 12
04400185 4 4 10 10
B2 B2
04400240 6 6 6 6 8 8 8 8
05400300 6 6 B2 6 6 B2 8 8 8 8
06400380 10 10 6 6
06400480 16 25 B2 16 25 B2 4 3 4 3
06400630 25 25 3 3
07400790 35 35 1 1
07400940 50 70 B2 50 70 B2 2 1/0 2 1/0
07401120 70 70 1/0 1/0
08401550 | 2x 50 2x70 B2 2x 50 2x70 B2 2x1 2x1/0 2x1 2x1/0
08401840 2x70 2x70 2x1/0 2x1/0
09402210 2x70 B1 2x95 B2 2 x 3/0 2x2/0
09402660 2x95 2x120 2 x4/0 2 x4/0
10403200 2x120 c 2x120 B2 2 x 300 2 x 250
10403610 2x150 2x150 2 x 350 2 x 300
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Tablo 12-20 Kablo degerleri (575 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikis Girig Cikis
Nominal | Maksimum KHrUIun.‘ Nominal | Maksimum KHrqun? Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
05500039 0,75 0,75 16 16
05500061 1 1,5 B2 1 1,5 B2 14 16 14 16
05500100 1,5 1,5 14 14
06500120 2,5 2,5 14 14
06500170 4 4 10 10
22 1 1
06500220 6 25 B2 6 25 B2 0 3 0 3
06500270 10 8 8
06500340 10 6 6
06500430 16 6 6
07500530 16 16 4 4
25 B2 25 B2 3 3
07500730 25 25 3 3
08500860 35 35
50 B2 50 B2 1 1 1 1
08501080 50 50
09501250 2x35 2x3
2x70 B2 X B2 2x1 X
09501500 2 x50 2x1
10502000 2x70 B2 2x70 | B2 2x2/0 | 2 x2/0 |
Tablo 12-21 Kablo degerleri (690 V)
Kablo kesiti (IEC) Kablo kesiti (UL)
mm? AWG
Model Girig Cikig Girig Cikis
Nominal | Maksimum K.L.Jrulun.! Nominal | Maksimum KHrqun] Nominal | Maksimum | Nominal | Maksimum
yontemi yontemi
07600230 8 8
07600300 10 10 6 6
07600360 6 6
25 B2 25 B2 3 3
07600460 16 16 4 4
07600520 16 16 4 4
07600730 25 25 3 3
08600860 50 50 2 2
70 B2 70 B2 1/0 1/0
08601080 70 70 1/0 1/0
09601250 2 x50 B2 2x35 B2 2x1 2x3
09601500 2x70 2 x50 2x1/0 2x1
10601720 2x70 2 x2/0 2x1/0
B2 2x70 B2
10601970 2x95 2x3/0 2x2/0
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12.1.22 Koruyucu topraklama kablosu degerleri

Tablo 12-22 Koruyucu topraklama kablosu degerleri

Girig fazi

Kablo boyutu Minimum topraklama iletkeni kesiti

Girig fazi kablosu olarak 10 mm? veya ayni kesit alanina sahip iki kablo (bu amagcla boy 3, 4 ve 5'te ek bir topraklama

2
<
<10 mm baglantisi sunulmustur).

>10 mm? ve <16 mm?2 | Giris faz1 kablosu olarak ayni kesit alani

> 16 mm?2 ve <35 mm?2 | 16 mm?

> 35 mm? Girig fazi kablosu olarak ayni kesit alaninin yarisi

12.1.23 Boy 9E ve 10 icin sebeke giris sok bobini 6zellikleri

Boy 9E ve 10 ile en az Tablo 12-24 ve Tablo 12-23'de gdsterilen dedere sahip ayri bir sebeke giris sok bobini (INLXXX) kullaniimalidir.
Yeterli reaktans saglanamazsa suriicu hasar gorebilir veya surtcunin hizmet dmri azalabilir.

Tablo 12-23 Boy 9E ve 10 Model ve Sok bobini par¢a numarasi

Boy Siriicii modeli Indiiktor modeli Sok bobini par¢ga numarasi

INL 401 4401-0181

09202160, 09202660, 10203250, 10203600
9 INL 401W* 4401-0208
09501250, 09501500, 09601250, 09601500 INL 601 4401-0183
INL 402 4401-0182

10203250, 10203600, 10403200, 10403610
10 INL 402W* 4401-0209
10502000, 10601720, 10601970 INL 602 4401-0184

Sekil 12-23  Giris sebeke sok bobini boyutlari

Tablo 12-24 Giris sebeke sok bobini gii¢ degerleri

) Top.lar.n Topflar_n '.I.'oplam. 5 Maks. Min. Maksimum

Parga Model Akim | Endiiktans | geniglik | derinlik | yiikseklik | Agirhik ortamv hava kayiplar Gerekli

numarasi G) (D) Y) sicakhigr | akisi miktar
A MuH mm mm mm kg °C m/sn. w

4401-0181 INL 401 245 63 240 190 225 32 50 1 148 1
4401-0182 INL 402 339 44 276 200 225 36 50 1 205 1
4401-0208 | INL 401W* 245 63 255 235 200 27 40 3 1
4401-0209 | INL 402W* 339 44 255 235 200 27 40 3 1
4401-0183 INL 601 145 178 240 190 225 33 50 1 88 1
4401-0184 INL 602 192 133 276 200 225 36 50 1 116 1

* Calisma sicakhgina ve sogutma gerekliliklerine uyuldugu durumlarda daha ekonomik bir ¢6ziim sunabilir.

NOT
Simetrik ariza akimi 38 kA'i asarsa daha ylksek bir endiiktansa sahip bir sok bobini kullaniimalidir, striictiniin tedarikgisine bagvurun.
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12.1.24 Maksimum motor kablosu uzunluklari
Tablo 12-25 Maksimum motor kablosu uzunluklari (200 V siirticiiler)
200 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi
Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu
ode
2 kHz 3 kHz | 4 kHz | 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
03200066 65m
03200080 100 m
50 m 37m
03200110 130 m 75m
100 m
03200127 200 m 150 m
04200180
150 100 75 50 37
04200250 200 m m m m m m
05200300 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
2
06200500 300 m 200 m 150 m 100 m 75m 50 m
06200580
07200750
07200940 250 m 185 m 125 m 90 m
07201170
08201490 250 m 185 m 125 m 90 m
08201800
09202160
250 m
09202660
10203250
250 m
10203600
Tablo 12-26 Maksimum motor kablo uzunlugu (400 V siiriiciler)
400 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi
Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu
ode
2 kHz | 3 kHz | 4 kHz | 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
03400034 65m
03400045 100 m
03400062 130 m
50 m 37m
03400077 75m
100 m
03400104 200 m 150 m
03400123
04400185
150 100 75 50 37
04400240 200m m m m m m
05400300 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
06400380
06400480 300 m 200 m 150 m 100 m 75m 50 m
06400630
07400790
07400940 250 m 185 m 125 m 90 m
07401120
08401550
250 m 185 m 125 m 90 m
08401840
09402210
250 m
09402660
10403200
250 m
10403610
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Tablo 12-27 Maksimum motor kablo uzunluklari (575 V siirtctiler)

UL listesi
bilgileri

Ariza
teshis

575 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi

Model

Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu

2 kHz

3 kHz

4 kHz

6 kHz

8 kHz

12 kHz

16 kHz

05500039

05500061

05500100

200 m

06500120

06500170

06500220

06500270

06500340

06500430

300 m

200 m

150 m

100 m

75m

50 m

07500530

07500730

200 m

08500860

08501080

250 m

09501250

09501500

250 m

10502000

250 m

Tablo 12-28 Maksimum motor kablo uzunlugu (690 V siiriiciiler)

690 V Nominal AC gii¢ kaynag gerilimi

Model

Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu

2 kHz

3 kHz

4 kHz

6 kHz

8 kHz

12 kHz

16 kHz

07600230

07600300

07600360

07600460

07600520

07600730

250 m

185 m

125 m

90 m

08600860

08601080

250 m

185 m

125 m

90 m

09601250

09601500

250 m

10607200

10609700

250 m

+ Belirtilen degerleri agsan kablo uzunluklari, sadece 6zel teknikler uygulandiginda kullanilabilir; konu hakkinda siriiciiniin tedarikgisine bagvurun.
* Varsayilan anahtarlama frekansi agik gevrim igin 3 kHz, RFC-S modu i¢in ise 6 kHz'dir.
Yiksek kapasitans veya capi azaltilmis motor kablosu kullaniimissa, Tablo 12-27 ve Tablo 12-28'de gosterilen maksimum kablo uzunlugu azaltilir.
Ayrintili bilgi igin, bkz. kisim 4.8.2 Yiiksek kapasitansli / ¢api azaltilmis kablolar, sayfa 71.
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12.1.25 Moment ayarlari
Tablo 12-29 Siiriici kontrol ve réle terminali verileri
Model Baglanti tipi Moment ayarlan
. Takilabilen terminal 0,5Nm
Tam{ o
blogu
Tablo 12-30 Siiriicii gii¢ terminali verileri
Powerdrive Ac ve motor terminalleri DC terminalleri Topraklama terminalleri
F300 sasi ~ - N
boyutu Onerilen Maksimum Onerilen Maksimum Onerilen Maksimum
Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) T20 Torx (M4) / M4 Somun (7 mm AF)
3ve4d
0,7Nm ‘ 0,8Nm 2,0Nm ‘ 25N m 20Nm ‘ 25Nm
5 Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) / M4 Somun (7 mm AF) M5 Somun (8 mm AF)
15N m | 1,8Nm 1,5Nm | 25Nm 20Nm | 50Nm
5 M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF)
6,0 Nm | 8,0Nm 6,0 Nm | 8,0Nm 6,0 Nm | 8,0Nm
7 M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF)
12N m | 14Nm 12Nm 14Nm 12Nm 14 Nm
8-10 M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF)
15N m | 20Nm 15N m | 20Nm 15N m | 20Nm

Tablo 12-31 Takilabilen terminal blogu maksimum kablo kesitleri

Model boyu Terminal blogu agiklamasi Maks. kablo kesiti
o 11 yollu kontrol konnektérleri 1,5 mm?
Tdmu - —

2 yollu role konnektori 2,5 mm?
3
a1 6 yollu AC gii¢ konnektéri 6 mm?2

3 yollu AC gu¢ konnektori 5
5 3 yollu motor konnektori 8 mm
6

yollu diigiik gerilim guct 2

8 24V besleme konnektdri 1.5 mm
9E
10

Tablo 12-32 Harici EMC filtresi terminal verisi

Gii¢ baglantilan Topraklama baglantilar
CT parga numarasi
Maks. kablo kesiti Maks. moment Topraklama pimi boyu Maks. moment

4200-0122 23Nm
4200-0252
4200-0272 16 mm? M6 48Nm

1,8 N'm
4200-0312
4200-0402
4200-3230 4 mm? 0,8Nm M5

3,0Nm

4200-3480 4 mm? 0,8Nm M5
4200-2300
4200-4800 16 mm? 23Nm M6 48Nm
4200-3690
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12.1.26 Elektromanyetik uyumluluk (EMC) Tablo 12-35 Boy 3 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)
Bu, surtcunin EMC performansinin bir 6zetidir. Daha fazla bilgi almak Motor Anahtarlama Frekans! (kHz)
igin, surlcunin tedarikgisinden temin edebileceginiz EMC Veri kablosu
Dokiimanrna bakin. uzunlugu (m) 2 3 4 6 8 12 16
Tablo 12-33 Bagisiklik uyumlulugu Dahili filtre kullanan:
Standart Bagisiklik tipi Test 6zelligi Uygulama Seviye 0-5 | C3 | C4
IEC 61000-4-2 |Elektrostatik |6 kV temas desarji |Modl Seviye 3 Dahili mtre ve ferrit halka (2 ¢cevrim) kullanan:
EN 61000-4-2 |desarj 8 kV hava desarji | mahfazasi (endustriyel)
0-10 | C3 | C4
Modulasyon oncesi Harici filtre kullanan:
Radyo 10 V/im . . .
IEC 61000-4-3 Moddl Seviye 3
EN 61000-4-3 frekansi ?0 - 1000 MHz mahfazasi (endustriyel) 0-20 R(C1) |R(C1)|1(C2) | 1(C2) | 1(C2)|1(C2)|I(C2)
isimali alan %80 AM (1 kHz)
modiilasyon 20-100 1(C2) | 1(C2) | C3 C3 C3 C3 C3
Kavrama kelepgesi
Gzerinden 5 kHz Seviye 4
tekrarlama Kontrol hatlari | (endiistriyel Tablo 12-36 Boy 4 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
frekansinda 5/50 ns sert ortam)
IEC 61000-4-4 |Hizli gegici 2 kV gegici rejim Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
EN 61000-4-4 |rejim patlama [Dogrudan kablosu
enjeksiyonla 5 kHz Sevive 3 uzunlugu (m) 2 3 4 6 8 12 16
tekrarlama Gg hatlan ve o f—
frekansinda 5/50 ns (endustriyel) Dahili filtre kullanan:
2 kV gegici rejim 0-2 C3 C4
Ortak mod 4 kV AC glig Dahili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan:
1.2/50 us dal kaynagi hatlari: Sevive 4
, us dalga hat - eviye 0-4 | C3 | C4
sekli —
topraklama Harici filtre kullanan:
IEC 61000-4-5 | Gerilim Diferansiyel modu | zc ¢ 0-20 R(C1) [R(C1)]1(C2) [T(C2)[T(C2)[1(C2) [1(C2)
EN 61000-4-5 |darbeleri 2kV kavnad: hatlar: | Sevive 3
12/60 psdalga | pal"eT : y 20 — 100 I(C2) [I(C2)| €3 | €3 | c3 | C3 | C3
sekli
Sinyal portlari - .
hatlar - t kl S 2
ariar - Topraitama iopraklama 1 |°Y© Tablo 12-37 Boy 4 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)
o I1\/Ioo§j/ulasyon oncest ) ] Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
EOSMD S lemierae g%y go [t |somes || wablosu
%80 AM (1 kHz) Y uzunlugu (m)| 2 3 4 6 8 12 | 16
dal —
mosTasyon Danil filtre Kullanan:
Gerilim -%30 10 ms
IEC 61000-4-11 diismeleri ve +%60 100 ms AC gig portlar 0-4 | C3 | C4
EN 61000-4-11 | =t :’@)55351 582n Dahili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan:
IEC 61000-6-1 |Mesken, ticari ve kiigiik endustriyel 0 __1 0 | C3 | C4
EN 61000-6-1: |ortam igin jenerik bagisiklik Uyumlu Harici filtre kullanan:
|2E0<(:)761000 — standard 0-20 R(CT) [R(CN)[1(C2) [1(C2)[1(C2) [1(C2)]1(C2)
EN 61000-6-2: Enz_:lﬂstriyel ortam igin jenerik Uyumlu 20 -100 1 (C2) 1(C2) Cc3 C3 Cc3 Cc3 C3
2005 agisiklik standardi
IEC 61800-3 Ayarlanabilir hizli gli¢ striict Birinci ve ikinci ortamlar igin
EN 61800-3:  |sistemleri igin Uriin standardi bagisiklik gerekliliklerini Tablo 12-38 Boy 5 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
2004 (bagdisikhk gereklilikleri) karsilar
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
" Topraklama ve harici gerilim darbesi korumasina iligkin olasi kablosu
gereklilikler igin kontrol portlar hakkinda bilgi almak igin bkz., kisim uzunlugu (m) 2 3 4 6 8 12 16
Kontrol devrelerinin gerilim darbesi bagisikligi - bina digindaki uzun Dahili filtre kullanan-
kablolar ve baglantilar, sayfa 80. 0-> | c3 | Ca
Emisyon Dahili filtre ve ferrit halka kullanan (1 devir — 2 devre kadar avantaj yok):
Basit emisyon kontroll igin siirlicide monte edilmis bir filtre bulunur. 0_2 c3 ca
Opsiyonel ilave bir harici filtre daha fazla emisyon azaltimi saglar. 5_E 3 4
Motor kablosu uzunlugu ve anahtarlama frekansina bagh olarak - |
asagidaki standartlarin gereklilikleri karsilanmaktadir. 0-7 C3 | C4
Tablo 12-34 Boy 3 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler) 0-10 c3_| Cc4
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz) Harici fltre kullanan:
1 z
kablosu 0-20 R(C1)| R(C1) [ 1(C2) | I(C2)|1(C2)|I(C2)|I(C2)
uzunlugu (m) 2 3 4 6 8 12 16 20-100 1(C2) | 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
Dahili filtre kullanan:
0-2 | C3 | c4
Danhili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan:
0-10 C3 | C4
10-20 C3 | C4
Harici filire kullanan:
0-20 R(C1) | R(C1) [I1(C2)|1(C2)|I(C2)|I(C2)|I(C2)
20-100 1(C2) 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
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Tablo 12-39 Boy 5 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)

Tablo 12-43 Boy 6 emisyon uyumlulugu (575 V siiriiciiler)

Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)

kablosu

uzunlugu (m)| 2 3 4 6 8 12 16

Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu

uzunlugu (m)

2 3 4 6 8 12 16

Dahili filtre kullanan:

Danhill filtre kullanan:

Tablo 12-40 Boy 5 emisyon uyumlulugu (575 V siiriiciiler)

0-4 C3 C4 - [C4
0-10 C3 | C4 Dahili filtre ve ferrit halka (2 ¢evrim) kullanan:
Ferrit halka kullanildiginda avantaj yok 0-4 C3 | C4
Harici filtre kullanan: 0-2 C3 | c4
0-20 R(C1) | R(C1) | I(C2) | I(C2) | I(C2) | I(C2) | I(C2) Harici filire kullanan:
20-100 | 1(C2) J1(C2) | ©C3 | C3 | C3 | C3 | C3 0-20 |REH|REN|1(C2) |12 |12 |12 (0'2)
20-100 1(C2) | 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3

Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)

kablosu

uzunlugu (m) | 2 3 4 6 8 | 12 | 16

Dahili filtre kullanan:

- c4
Dahil filtre ve fl-.rrit halka (2 cevrim) kullanan:
0-4 C3 | c4
0 - 2 C3 | C4
Harici filtre kullanan:
0-20 R(C1)| R(C1) | 1(C2) | 1(C2)|1(C2)|1(C2)|I1(C2)
20-100 1(C2) | 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
Tablo 12-41 Boy 6 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu
uzunlugu (m) 2 3 4 6 8 12 16

Dahili filtre kullanan:

0-2 [C3 [C4

Dahili filtre ve ferrit halka kullanan (1 devir — 2 devre kadar avantaj yok):
0-2 C3 c4
0-5 C3 | C4
0-7 C3 | c4
0-10 c3 | c4

Harici filtre kullanan:
0-20 R(C1) |R(C1)| I(C2) [ I(C2) | 1(C2) | I(C2) | I(C2)

20 -100 1(C2) | I(C2) | C3 C3 C3 C3 C3

Tablo 12-42 Boy 6 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)

Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)

kablosu

uzunlugu (m) | 2 3 4 6 8 12 16

Dahili filtre kullanan:

Boy 3 emisyon uyumlulugu (400 V surtcdler)
Anabhtar (izin verilen emisyon seviyesi azalan diizende gosterilmistir):
E2R EN 61800-3:2004 ikinci ortam, sinirli dagitim

(Girisimi engellemek lzere ilave dnlemlerin alinmasi gerekebilir)
E2U  EN 61800-3:2004 ikinci ortam, sinirli olmayan dagitim

| EN 61000-6-4:2007 endistriyel jenerik standardi
EN 61800-3:2004 birinci ortam sinirli dagitim (EN 61800-3:2004
standardina goére asagdidaki ikazin verilmesi gerekmektedir)

Bu Urin, IEC 61800-3 standardina goére sinirli dagitim

sinifina sahip bir Griindir. Bu Griin, mesken olarak kullanilan

ortamlarda kullanicinin gerekli dnlemleri almasini
gerektirecek radyo girisimine neden olabilir.

R Konutlara yonelik EN 61000-6-3:2007 jenerik standardi
EN 61800-3:2004 birinci ortam, sinirli olmayan dagitim

EN 61800-3:2004 standardi agagidakileri tanimlar:

« Birinci ortam, mesken olarak kullanilan konutlari igerir. Ayrica, konut
amagl kullanilan binalara gu¢ saglayan dusuk voltajli gi¢ kaynagi
sebekesine trafolar olmaksizin dogrudan bagli olan binalari da igerir.

+ Ikinci ortam, konut amagli kullanilan binalara giic saglayan diisiik
voltajli gi¢ kaynadi sebekesine dogrudan bagli olan binalar
digindaki tim binalari igerir.

*  Sinirl dagitim, Ureticinin Grinin satis ve dagitiminin sadece
slrlicinin uygulanmasina yonelik EMC gereklilikleri hakkinda
teknik yeterlilie sahip tedarikgilere, muisterilere veya kullanicilara
yapilmasi anlamina gelir.

IEC 61800-3:2004 ve EN 61800-3:2004
ilgili standartin 2004 revizyonu, AB EMC Direktifi ile standartin
gerekliliklerinin daha iyi diizenlenmesi igin farkl terminoloji kullanir.

G sirlcu sistemleri C1 - C4 arasi kategorize edilmistir:

Yukarida
kullanilan karsihk
gelen kod

Kategori Aciklama

C1 Birinci ve ikinci ortamlarda kullaniimak R
Uzere tasarlanmistir

0-4 C3 C4

0-10 C3 | c4

Ferrit halka kullanildiginda avantaj yok

Harici filtre kullanan:

Takilabilir veya gikarilabilir bir cihaz
degildir; sadece bir profesyonel

C2 tarafindan kurulumu gerceklestirildigi
takdirde birinci ortamda veya ikinci
ortamda kullaniimak Uzere tasarlanmistir

0-20 R(C1) [R(C1)| I(C2) | 1(C2) [ I(C2) | 1(C2) |1(C2) Tkingi ortamda kullanim icin
20 —100 1(C2) | 1(C2) | C3 C3 Cc3 c3 C3 C3 tasarlanmistir, birinci ortamda E2U
kullanilamaz
1000 V veya 400 A Uzerinde
siniflandiriimigtir, ikinci ortamdaki
c4 karmasik sistemlerde kullaniimak E2R
Uzere tasarlanmistir
Tum PDS igin, PDS nominal akiminin 400 A Gizerinde olmasi veya
besleme geriliminin 1000 V'nin Gizerinde olmasi gerektiginden,
kategori 4'in E2R’den daha sinirlayici oldugunu unutmayin.
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12.2 Opsiyonel harici EMC filtreleri
Tablo 12-44 EMC filtresi ¢apraz referans
Model CT parga numarasi
200V
03200066 - 03200127 4200-3230
04200180 - 04200250 4200-0272
05200300 4200-0312
06200500 - 06200580 4200-2300
07200750 - 07201170 4200-1132
08201490 - 08201800 4200-1972
400 V
03400034 - 03400123 4200-3480
04400185 - 04400240 4200-0252
05400300 4200-0402
06400380 - 06400630 4200-4800
07400790 - 07401120 4200-1132
08401550 - 08401840 4200-1972
575V
05500039 - 05500100 4200-0122
06500120 - 06500430 4200-3690
0750530 - 07500730 4200-0672
08500860 - 08501080 4200-1662
690 V
07600230 - 07600730 4200-0672
08600860 - 08601080 4200-1662
12.2.1 EMC filtresi degerleri
Tablo 12-45 Opsiyonel harici EMC filtresi bilgileri
I\.I.Iaksi.mum Gerilim degeri Nominal ?klmda giic Topraklama kagagi
sirekli akim IP- dagihim Dengeli besleme i Desarj
CT parga 40 °C 50 °C koruma | 40°C 50 °C faz - faz ve En kti | girengleri
numarasi IEC UL durum
sicaklikta sicaklikta sinifi sicaklikta | sicaklikta | faz - topraklama
A A \' \'} w w mA mA MQ
4200-3230 20 18,5 250 300 20 17 24 60
4200-0272 27 24,8 250 300 33 28 6,8 137
4200-0312 31 28,5 250 300 20 17 2,0 80
4200-2300 55 51 250 300 41 35 4,2 69
4200-3480 16 15 528 600 20 13 1 10,7 151 168
4200-0252 25 23 528 600 28 24 111 182 '
4200-0402 40 36,8 528 600 47 40 18,7 197
4200-4800 63 58 528 600 54 46 11,2 183
4200-0122 12 1 760 600
4200-3690 42 39 760 600 45 39 12 234
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12.2.2 Genel EMC filtresi boyutlari
Tablo 12-46 Opsiyonel harici EMC filtresi boyutlari
Boyut (mm) Agiriik
omarae H w D
mm ing mm ing mm ing kg b
4200-3230 426 16,77 83 3,27 41 1,61 1,9 4.20
4200-0272 437 17,20 123 4,84 60 2,36 4,0 8,82
4200-0312 437 17,20 143 5,63 60 2,36 55 12,13
4200-2300 434 17,09 210 8,27 60 2,36 6,5 14,30
4200-3480 426 16,77 83 3,27 41 1,61 2,0 4,40
4200-0252 437 17,20 123 4,84 60 2,36 41 9,04
4200-0402 437 17,20 143 5,63 60 2,36 55 12,13
4200-4800 434 17,09 210 8,27 60 2,36 6,7 14,80
4200-0122 437 17,20 143 5,63 60 2,36 55 12,13
4200-3690 434 17,09 210 8,27 60 2,36 7,0 15,40
4200-1132 270 10,63 90 3,54 205 8,07 6,9 15,20
4200-0672 270 10,63 90 3,54 205 8,07
4200-1972 270 10,63 90 3,54 205 8,07 6,9 15,20
4200-1662 270 10,63 90 3,54 205 8,07

12.2.3 EMC filtresi moment ayarlari
Tablo 12-47 Opsiyonel harici EMC Filtresi terminal verileri

Gi¢ baglantilan Topraklama baglantilari
CT parga numarasi
Maks. kablo kesiti Maks. moment Topraklama pimi boyu Maks. moment
4200-1132 o 80Nm
4200-0672 50 mm ’
M10 18 Nm
4200-1972 o 20Nm
4200-1662 95 mm
4200-0122 23Nm
4200-0252
4200-0272 16 mm? M6 50Nm
1,8 Nm
4200-0312
4200-0402
4200-3230 4 mm? 0,8Nm M5
25Nm
4200-3480 4 mm?2 0,8Nm M5
4200-2300
4200-4800 16 mm? 23Nm M6 50Nm
4200-3690
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13 Arnza teshis

Sdricldeki tus takimi ekrani, strlictiniin durumu hakkinda cgesitli bilgiler
verir. Tug takimi ekrani, asagidaki kategorilerde bilgi saglar:

»  Trip gostergeleri

« Alarm gostergeleri

*  Durum gostergeleri

Kullanicilar surlci arizalandiginda onarmaya galismamal
veya bu bdlimde aciklanan ariza teshis 6zellikleri diginda
farkh ariza teghis yontemlerine bagvurmamalidir.

Sdrlcu arizali ise, onarilmak Uzere yetkili
Control Techniques dagitimcisina génderilmelidir.

13.1  Durum modilari (Tus Takimi ve LED
durumu)
Sekil 131 Tus takimi durum modlan

Trip

Over Volts.1

it

—Drive Overload :
/‘ ‘1500.0 rpm‘\E\

D
=~

1. Sdrict Saglikli durumu
2. Trip durumu
3. Alarm durumu

Sekil 13-2 Durum LED’inin yeri
- N
—
——2
—
p==res)
H H H == |H
0 s 1]
iy 0| (o 0|
L L] L —~L

1. Yanip sonmiyor: Normal durum
2. Yanip sonlyor: Trip durumu

13.2 Trip gostergeleri

Her tirlG trip durumunda suriict ¢ikisi devre disi birakilir bdylece surici
motoru kontrol etmeye son verir. Trip durumu meydana geldiginde motor
caligiyorsa, motor durmak Uzere serbest durusa gegecektir.

KI-Tus takimi kullanilirken bir trip durumu meydana geldiginde,

ekranin en Ust satirinda bir trip durumunun olustugu belirtilir ve tus
takimi ekraninin en alt satirinda trip dizisi géruntilenir. Bazi triplerde
meydana gelen trip hakkinda daha fazla bilgi vermek Uzere alt trip
numaralari bulunur. Bir tripte alt trip numarasi bulunuyorsa, trip dizisinin
ve alt trip bilgisinin birbirinden ondalik basamak ile ayrilarak
gOruntulendigi ikinci satirda trip dizisi ve alt trip numarasi igin yer
oluncaya kadar alt trip numarasi ve trip dizisi déntstimlu olarak ekranda
yanip soner.

Bir trip durumu sirasinda Kl-Keypad ekranin arka 15131 da yanip séner.
Bir ekran kullaniimiyorsa, surlcude bir trip durumu meydana gelirse,
suruct LED Durumu goéstergesi 0,5 sn. sureli gérev gevrimi ile yanip
sonceketir. Bkz. Sekil 13-2.

Sirlcl ekranindaki trip gdstergesine bagli olarak, tripler alfabetik sirayla
Tablo 13-3’te listelenmistir. Alternatif olarak, Pr 10.001 “Surtict Saghkh”
parametresinde iletisim protokolleri kullanilarak sirtici durumu
okunabilir. En son meydana gelen trip, bir trip numarasi veren Pr 10.020
parametresinde okunabilir. Donanimla ilgili triplerin (HFO1 - HF20)

trip numarasina sahip olmadigi unutulmamalidir. Belirli bir tripi
tanimlamak igin trip numarasi Tablo 13-4’ten kontrol edilmelidir.

Ornek
1. Trip kod 2, seri iletisim tGzerinden Pr 10.020 parametresinden
okunur.

2. Tablo 13-3’lin kontrol ediimesi sonrasinda Trip 2’nin bir
“Asiri Gerilim” hatasi oldugu gorulur.

lletigim No. Trip
kodu
= 2

3. Asin Gerilim durumu igin Tablo 13-3 incelenir.
4. Teghis béluminde anlatilan kontroller gergeklestirilir.

Tus takimi
ekrani
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13.3 Trip tanimlama / trip kaynagi

Bazi tripler sadece bir trip dizisi icerirken bazilarinda meydana gelen trip
durumu hakkinda kullaniciya daha fazla bilgi verilen alt trip numarasi
iceren trip dizisi bulunur.

Trip, bir kontrol sistemi veya bir gli¢ sistemi tarafindan olusturulabilir.
Tablo 13-1'de listelenen triplere iligkin alt trip numarasi “xxyzz” bigiminde
olup trip durumunun kaynagini belirtmek tzere kullanilir.

Tablo 13-1  xxyzz alt trip numarasi ile iligkili tripler

Asirt Gerilim OHt dc bara

Ol ac Faz Kaybi

PSU Ol Darbe Giderici
OHt Evirici OHt Dogrultucu

OHt Gug Sicaklik Geri Besleme
OHt Kontrol Gug Verileri

xx basamaklari, kontrol sistemi tarafindan olusturulan bir trip durumu igin
00 olarak gosterilir. Tek bir surtictiide (¢ok gii¢li modulli strtcinin
parcasi degil) meydana gelen trip durumu gug¢ sistemi tarafindan
olusturulmussa, xx basamaklarinda yer alan sifirlar yerini 01 degerine
birakir.

y basamagi bir gli¢ moduiliine bagh bir dogrultucu moduili tarafindan
Uretilen bir tribin konumunu tanimlamak igin kullanilir. Kontrol sistemi
tarafindan olusturulan bir trip durumu (xx basamag sifir), y basamagi
her trip igin ilgili durumun agiklandigi kisimdir. llgili bir durumu olmadig
takdirde, y basamaginin degeri sifir olacaktir.

zz basamaklari, trip durumunun sebebini agiklar ve her trip
aciklamasinda tanimlanir.

Sekil 13-3  Alt trip numarasi anahtan

00 - Kontrol modiilii tarafindan olusturulur

01 - Gii¢ modiilii tarafindan olusturulur

0 - Dogrultucu veya termal model

00
01

- Trip sebebi

07

Ornegin, siiriicii trip verirse ve ekranin alt satirinda “OHt Control.2”
ifadesi gosteriliyorsa, Tablo 13-2 yardimiyla trip; asiri sicaklik
algilandigi; tribin kontrol modiliindeki ariza tarafindan uretildigi,
kontrol panosu termistéri 2'de asiri sicaklik bulundugu seklinde
yorumlanabilir.

Tablo 13-2  Alt trip tanimlama
Kaynak | xx |y | zz Aciklama
Kpntro! 00 | 0 | 01 |Kontrol panosu termistort 1’de asiri sicaklk
sistemi
Kpntro! 00 | 0 | 02 |Kontrol panosu termistorii 2'de asiri sicaklik
sistemi
Kpntro! 00 | 0 | 03 |Kontrol panosu termistort 3'te asiri sicaklik
sistemi
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13.4  Tripler, Alt trip numaralari
Tablo 13-3  Trip go6stergeleri
Trip Teshis
Analog giris 1 akim kaybi
Bir Girig 1 Kaybi trip durumu, Analog giris 1’deki (Terminal 5) akim modunda bir akim kaybinin tespit edildigini belirtir.
Akim 3 mA'nin altina dustugu takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit edilir.
Onerilen iglemler:
28

Kontrol baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

Kontrol baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

* Analog Giris 1 Modu'nu (07.007) kontrol edin.

Akim sinyalinin mevcut ve 3 mA'dan biyik oldugundan emin olun.

Giris 2 Kaybi

Analog giris 2 akim kaybi

Bir Girig 2 Kaybi trip durumu, Analog giris 2'deki (Terminal 6) akim modunda bir akim kaybinin tespit edildigini belirtir.
Akim 3 mA'nin altina distugu takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit edilir.

Onerilen iglemler:

Kontrol baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

Kontrol baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

* Analog Giris 2 Modu'nu (07.011) kontrol edin.

Akim sinyalinin mevcut ve 3 mA'dan biyiik oldugundan emin olun.

An. Cikis Kalib.

Analog cikis kalibrasyonu yapilamadi

219

Uyg. Menlisu

Degistirildi

An. Cikis Kalib. tribi sifir ofset kalibrasyonu sirasinda Analog gikislarin birinin veya ikisinin birden hata verdigini gosterir.
Hatali ¢ikis, alt trip numarasi tarafindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Cikis 1 hatasi (Terminal 7)
2 Cikis 2 hatasi (Terminal 8)

Onerilen islemler:

Analog ¢ikislarla iligkili kablolari kontrol edin.
Analog gikiglara bagli tim kablolari ¢ikarin ve kalibrasyon yapin.
Trip devam ederse surticlyl degistirin.

Bir uygulama modiiliiniin 6zellestirme tablosu degistirildi

.

217

Uyg. Mentsti Degistirildi tribi bir uygulama menusinun 6zellestirme tablosunun degistirildigini gosterir. Degistirilen menda alt
trip numarasiyla taninabilir.

Alt trip Sebep
1 Meni 18
2 Meni 19
3 Meni 20

Onerilen iglemler:

Tribi sifirlayin ve yeni ayarlari kabul etmek igin parametre kaydetme islemi yapin.

Otomatik Ayar 1

Konum geribeslemesi degistirilmesi veya gerekli hiza ulagilamadi

Sdriict, otomatik ayar sirasinda trip verdi. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasiyla taninabilir.

Alt trip Sebep
1 Doénerek otomatik ayar sirasinda konum geribeslemesi kullanilirken konum geribeslemesi degistiriimemistir.
2 Doénerek otomatik ayar veya mekanik yuk 6lgimu sirasinda motor gereken hiza ulagsmamigtir.

Onerilen iglemler:
*  Motorun serbestge déndigunden emin olun.

Otomatik Ayar 3

Olgililen eylemsizilik parametre araligini asti veya komutasyon sinyalleri yanlis yonde degisti

Doénerek otomatik ayarlama veya mekanik yik ol¢iim testi sirasinda surucude trip durumu meydana geldi. Trip durumunun
sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Mekanik yUk 6lcimu sirasinda 6lgulen eylemsizlik parametre araliginin disinda
2 Doénerek otomatik ayar sirasinda komutasyon sinyalleri yanlis ydonde degismistir

Onerilen iglemler:

Motor kablo sisteminin dogrulugunu kontrol edin.
Geribildirim cihazi U, V ve W kablo baglantisinin dogrulugunu kontrol edin.

.
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Trip Teshis

[

Otomatik Ayar 7

Motor kutbu sayisi / konum geribesleme ¢oziiniirliigii yanhs ayarlandi

17

Otomatik Ayarlama
Durdu

Konum geribeslemesi kullanilan durumlarda motor kutuplari veya konum geribesleme ¢oézunurligu yanhs ayarlandiysa
donerek otomatik ayar sirasinda bir Otomatik Ayar 7 tribi baslatilir.

Onerilen iglemler:

» Geribesleme cihazi igin devir basina hat kontroll yapin.
*  Pr05.011°deki kutup sayisini kontrol edin.

Otomatik ayarlama tamamlanmadan 6nce durdu

18

Sirucl otomatik ayarlama isleminin tamamlanmasina izin vermedi; surlcu etkinlestirme veya sirtcl calistirma sinyali
devre disi.

Onerilen iglemler:

»  Surucu etkin sinyalinin (Terminal 29) otomatik ayarlama islemi esnasinda aktif oldugundan emin olun.
»  Otomatik ayar sirasinda Pr 08.005'te galistirma komutunun etkin oldugundan emin olun.

Kart Erigimi

NV Medya Karti Yazma hatasi

185

Kart Erigim trip durumu, NV Medya Karti’na suriiciiniin erisemedigini belirtir. Karta veri transferi gerceklestirilirken trip
durumu meydana gelirse, yazdirilmakta olan dosya bozulabilir. Strlclye veri transferi gergeklestirilirken trip durumu
meydana gelirse, veri transferi tamamlanamayabilir. Bir parametre dosyasi suricuye transfer edilir ve transfer sirasinda bu
trip durumu meydana gelirse, kalici bellege parametreler kaydedilmez bdylece orijinal parametreler surtctyl kapatip tekrar
agarak yeniden yiiklenebilir.

Onerilen iglemler:

* NV Medya Kartr’'nin takilmig/dogru sekilde yerlestiriimis oldugundan emin olun.
* NV Medya Kartr'ni degistirin.

Kart On Yiikleme

Menu 0 parametresi modikaasyonu NV Medya Karti’na yiuklenemiyor

Menu 0 degisiklikleri, dizenleme modundan ¢ikilirken otomatik olarak kaydedilir.

Kart On Yiikleme trip durumu, diizenleme modundan gikilirken tus takimi araciligiyla Menii O parametresine bir yazma
islemi baslatiimigsa ve Pr 11.042 parametresi otomatik veya 6n yikleme moduna ayarlanirsa, meydana gelir;

yeni parametre degerini almak igin gereken 6n yikleme dosyasi NV Medya KartI'nda olugturulmamistir.

Bu, Pr 11.042 parametresi Otomatik (3) veya On Yiikleme (4) moduna degistirildiginde meydana gelir ancak sonrasinda

177 R
surlcu sifiranmaz.
Onerilen iglemler:
*  Pr11.042 parametresinin dogru sekilde ayarlanmis oldugundan emin olun ve NV Medya Karti lizerinde gerekli dosyayi

olusturmak igin suruclyd sifirlayin.
* Parametreyi Menu 0 parametresine yeniden yazdirmaya galisin.
ir opsiyon modiilii tarafindan erigsim saglanmakta oldugundan NV Medya Karti’'na erisim saglanamiyor.

Kart Mesgul trip durumu, NV Medya Kart'nda bulunan bir dosyaya erisim saglanmak istendigini ancak NV Medya Kartr'na
hali hazirda Uygulama modullerinden biri gibi bir Opsiyon Modilu tarafindan erisim saglanmakta oldugunu belirtir.

178 Veri transferi gerceklestirilemez.

Onerilen islemler:
*  Opsiyon modilinin NV Medya Karti’'na erisimini tamamlamasini bekleyin ve sonra gerekli islevi yeniden deneyin.

Kart Verisi Mevcut

NV Medya Karti veri konumunda veriler mevcut

179

Kart Verisi Mevcut trip durumu, NV Medya Kart'nda iginde veri bulunan bir veri bloguna veri kaydi gergeklestirimeye
calisildigini belirtir.

Onerilen islemler:

»  Veri konumundaki verileri silin.
»  \Verileri, alternatif bir veri konumuna yazdirin.

Kart Kiyaslama

NV Medya Karti dosyasi/verileri siiriictidekilerden farkl

188

NV Medya Karti’ndaki bir dosya uizerinde kiyaslama islemi gergeklestiriimis; NV Medya Kartr'ndaki parametreler
surucudekilerden farkli ise Kart Kiyaslama trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Set Pr mm.000 parametresini 0’a ayarlayin ve trip durumunu sifirlayin.
* NV Medya Kartrndaki dogru veri blogunun kiyaslama iglemi igin kullanildigindan emin olun.

Kart Siiriicii Modu

NV Medya Karti parametre seti gegerli siiriicii modu ile uyumlu degil

187

Kart Stiriicii Modu trip durumu, kiyaslama esnasinda NV Medya Karti veri blogundaki surtici modu, gegerli stricu
modundan farkli oldugu tespit edilirse meydana gelir. Bu trip durumu, veri blogundaki igletim modu izin verilen igletim
modlari araliginin diginda ise NV Medya Karti’'ndan suriicliye parametre transferi yapilmaya c¢alisildiginda da meydana
gelir.

Onerilen iglemler:

* Hedef siriiclinlin, parametre dosyasindaki suricu isletim modunu desteklediginden emin olun.
*  Prmm.000 parametresindeki degeri silin ve suruclyu sifirlayin.
* Hedef suricd isletim modunun kaynak parametre dosyasi igletim moduyla ayni olmasini saglayin.

240
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NV Medya Karti veri yapisi hatasi

182

Kart Hatasi trip durumu, bir NV Medya Karti’'na erisime galigildigini ancak kartin veri yapisinda bir hata tespit edildigini
belirtir. Trip durumunun sifirlanmasi, yanlis veri yapisinin siriict tarafindan silinmesine ve dogrusunun olusturulmasina
neden olur. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Gerekli klasor ve dosya yapisi mevcut degil
2 HEADER.DAT dosyasi bozulmusg
3 GT8DATA\DRIVE klasérindeki iki veya daha fazla dosyada ayni tanimlama numarasi bulunuyor

Onerilen iglemler:

e Tum veri blogunu silin ve islemi yeniden tekrarlayin.
« Kartin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olun.
* NV Medya Kartr'ni degistirin.

Kart Dolu

NV Medya Karti dolu

184

Kart Dolu trip durumu, NV Medya Karti'nda bir veri blogu olusturulmaya cgaligildigini ancak kart Gzerinde yeterli alan
olmadigini belirtir.

Onerilen iglemler:

* Alan yaratmak icin bir veri blogu veya NV Medya Kartr’'nin timinu silin.
«  Farkl bir NV Medya Karti kullanin.

Kartta Veri Yok

NV Medya Karti’'nda veri yok

183

Kartta Veri Yok trip durumu, bir NV Medya Karti’'nda bulunmayan bir dosya veya bloga erisim saglanmaya ¢alisildigini
belirtir.

Onerilen iglemler:
*  Veri blogu sayisinin dogru olmasina dikkat edin.

Kart Opsiyonu

NV Medya Karti trip durumu; kurulu opsiyon modiilleri, kaynak siiriiciiyle hedef siriicli arasinda farklilik

180

Kart Opsiyonu trip durumu, parametre verilerinin veya varsayilan fark verilerinin bir NV Medya Karti’'ndan surticliye transfer
edilmekte oldugunu ancak opsiyon modiili kategorilerinin kaynak sirliciyle hedef surticller arasinda farkllik gosterdigini
belirtir. Bu trip durumu, veri transferini durdurmaz ancak farkli opsiyon modiillerindeki verilerin varsayilan degerlere
ayarlanacagini, karttaki degerlere ayarlanmayacagi konusunda uyari yapar. Bu trip durumu, veri blogu ile suriicu arasinda
bir kiyaslama yapildigi takdirde de meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Dogru opsiyon modiillerinin kurulu oldugundan emin olun.

*  Opsiyon modiillerinin parametre grubunun saklandigi opsiyon modiillyle ayni opsiyon modilinde oldugundan emin
olun.

*  Kurulu opsiyon moduillerinden birine veya daha fazlasina ait parametrelerin varsayilan degerlerde olacagini kabul
etmek igin kirmizi sifirlama diigmesine basin.

*  Bu trip durumu, Pr mm.000 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve siriicliyl sifirlayarak giderilebilir.

NV Medya Karti veri bloklari suriicii tirevi ile uyumlu degil

175

Kart Verimi trip durumu, Siiriicii Tiirevi (11.028) kaynak ve hedef suriciler arasinda farkli ise, gi¢ verildiginde veya karta
erisim saglandiginda meydana gelir. Bu trip durumu sifirlanabilir ve siirlici ve kart arasinda her iki ydnde de veriler transfer
edilebilir.

Onerilen iglemler:

»  Farkli bir NV Medya Karti kullanin
*  Bu trip durumu, Pr mm.000 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve suriclyu sifirlayarak giderilebilir

Kart Degeri

NV Medya Karti trip durumu; kaynak ve hedef siiriiciilerin gerilim ve/veya akim degeri birbirinden farkh

186

Kart Degeri trip durumu, parametre verilerinin bir NV Medya Kart'ndan sirlcuye transfer edilmekte oldugunu ancak
kaynak ve hedef suriciler arasinda akim ve/veya gerilim degerlerinin farkli oldugunu belirtir. Bu trip durumu, NV Medya
Karti ve siurructideki veri blogu arasinda bir kiyaslama (8yyy olarak ayarlanan Pr mm.000 parametresi kullanilarak)
yapildiginda da meydana gelir. Kart Degeri trip durumu, veri transferini durdurmaz ancak RA'ya atfedilen degere 6zgu
parametrelerin hedef siriclye transfer edilemeyecegdine dair bir uyaridir.

Onerilen islemler:

e Trip durumunu ortadan kaldirmak igin surtcuyu sifirlayin.
»  Sirtcl degerine bagimli parametrelerin dogru bir sekilde transfer edildiginden emin olun.

Salt Okunur Kart

NV Medya Karti, Salt Okunur bit setine sahip

181

Salt Okunur Kart trip durumu, salt okunur NV Medya Karti’'ni degistirmeye yonelik bir tesebbliiste bulunuldugunu veya salt
okunur bir veri blogu oldugunu belirtir. Salt okunur bayragi ayarlanmigsa, NV Medya Karti salt okunurdur.

Onerilen iglemler:

»  Salt okunur bayragi, Pr mm.000 parametresini 9777olarak ayarlayarak ve sirliclyu sifirlayarak giderebilir.
Bu, NV Medya Karti’'ndaki tim veri bloklari i¢in salt okunur bayragdi kaldiracaktir.
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NV Medya Karti Tribi; Opsiyon modiilii uygulama programi aktarilamadi

174

Yapilandirma

Kart Yuvasi trip durumu, opsiyon moduilinin dogru yanit verememesinden dolay! bir module opsiyon moduli uygulama
programi transferi veya bir uygulama moduiliinden opsiyon transferi gergeklestirilemezse meydana gelir. Bu durum
olusursa, opsiyon modulu yuva numarasini belirten alt trip ile birlikte bu trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:
» Kaynak / hedef opsiyon moduliiniin dogru yuvaya takildigindan emin olun.

Giic modiilii sayisi beklenen modiil sayisindan farkli

111

Konfiglirasyon tribi Algilanan Gii¢ Mod(ilii Sayisi’nin (11.071) kayith énceki degerle uyusmadigini gosterir.
Onerilen iglemler:

»  Tum giic moddllerinin dogru sekilde / ayni anda baglanmis oldugundan emin olun.

*  Tim gu¢ moddllerine dogru sekilde glig verilmis oldugundan emin olun.

*  Pr11.071'deki degerin, bagli gi¢ modullerinin sayisina ayarlandigindan emin olun.

»  Gerekli degilse tribi devre disi birakmak icin Pr 11.035'i 0 olarak ayarlayin.

Kontrol Kelimesi

Kontrol Kelimesinden (06.042) baslatilan trip

35

Kontrol Kelimesi trip durumu, kontrol kelimesi (Pr 06.043 = Acik) etkinlestirildiginde Pr 06.042 parametresindeki kontrol
kelimesinde bit 12’'nin ayarlanmasiyla meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Pr06.042 parametresini degerini kontrol edin.

*  Kontrol Kelimesi Etkin (Pr 06.043) parametresindeki kontrol kelimesini devre digi birakin
Kontrol kelimesi Bit 12’nin bire ayarlanmasi, surlcide Kontrol Kelimesi trip durumunun meydana gelmesine sebep
olur
Kontrol kelimesi etkinlestirildiginde, sadece bit 12'nin sifira ayarlanmasiyla trip durumu giderilebilir

Akim geri besleme ofset hatasi

225

Akim Ofseti trip durumu, akim ofsetinin azaltiimak icin gok biylk oldugunu belirtir.
Onerilen iglemler:

»  Suricu etkin degilken ¢ikis fazlarinda akim akis olasilhiginin bulunmadigindan emin olun.
» Donanim hatasi mevcut; striiciiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri Degistiriliyor

Siirticii parametreleri degistiriliyor

97

Siirlict parametrelerini degistiren bir kullanici eylemi veya bir sistem dosyasi yazdirma islemi aktif ve striciyu
etkinlestirme komutu verildi, 6rn., Sdrticii Etkin (10.002) = 1.

Onerilen iglemler:

»  Asagidakilerden biri yapilirken surticiiniin etkin olmadigindan emin olun
Varsayilan deg@erleri ylikleme
Sdrict modunu degistirme
NV Medya Kartindan veya konum geribesleme cihazindan veri aktarma
Kullanici programlari aktarma

iki veya daha fazla sayida parametre, ayni hedef parametreye yaziyor

199

Hedef trip durumu, suriclideki iki veya daha fazla lojik fonksiyonun hedef ¢ikis parametrelerinin (Menu 3, 7, 8, 9, 12
veya 14) ayni parametreye yazdigini belirtir.

Onerilen iglemler:

*  Prmm.000 parametresini “Hedefler” veya 12001 olarak ayarlayin ve parametre yazma uyusmazliklari igin tim
mendulerdeki gorulebilir tim parametreleri kontrol edin.

Siiriicii Boyu

Gii¢ kademesi tanima: Tanlnmayan siiriicii boyutu

224

Tiirev Goriintii

Siirticti Boyutu tribi kontrol PCB’sinin baglanacagi gui¢ devresinin siirlicii boyunu tanimadigini gosterir.
Onerilen iglem:

*  Sirtndn en son donanim yazilimina programlandigindan emin olun.
* Donanim arizasi - Tedarikciye bagvurun.

Turev Goriinti hatasi

248

Tiirev Gériintdi trip durumu, turev gorintustnde bir hata tespit edildigini belirtir.
Onerilen iglem:
Sirtclinin tedarikgisi ile irtibata gegin.
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Harici Trip

m I

HFO01

HF02

HF03

HF04

Teshis

Varsayilan parametreler yiiklenmis

EEPROM Hatasi trip durumu, varsayilan parametrelerin yiklenmis oldugunu belirtir. Trip durumunun gergek sebebi alt trip
numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Dahili parametre veri tabani sirim numarasinin en énemli rakami degismis

Dahili kalici bellege kaydedilen parametre verilerine uygulanan CRC'ler, gegerli bir parametre setinin
yuklenemeyecegini belirtir

Dahili kalici bellekten geri ylklenen surliici modu, Urln igin belirlenen izin verilebilir aralidin disinda
veya tlrev goruntlsi onceki stricti moduna izin vermiyor

2

Sdricu turev goriintlisu degismis

Gug kati donanimi degismis
Dahili I/O (Giris/Cikis) donanimi degismis
Konum geribesleme arayliz donanimi degismis

Kontrol paneli donanimi degismis

O o N| O 0 | W

EEPROM'’un parametre bulunmayan alaninda saglama toplami basarisiz

Onerilen islemler:

»  Suruclniin varsayilan ayarlarini ylkleyin ve sifirlama islemi gergeklestirin.
»  Sirlcl gug kaynagini gikarmadan 6nce kaydetme islemini gergeklestirmek igin yeterli siire birakin.
*  Trip durumu devam ederse suriiclyu tedarikgisine geri gdnderin.

Bir Harici Trip durumu baslatildi

Bir Harici Trip durumu meydana gelmis. Trip durumunun sebebi, trip dizisinden sonra géruntiilenen alt trip numarasindan
tanimlanabilir. Asagidaki tabloya bakin. Bir harici trip durumu, Pr 10.038 parametresine 6 degerinin yazilmasiyla da
meydana gelebilir.

Alt trip Sebep
Harici Trip Modu (08.010) = 1 veya 3 ve GUVENLI MOMENT KAPAMA girisi 1 diisiik
2 Harici Trip Modu (08.010) = 2 veya 3 ve GUVENLI MOMENT KAPAMA girisi 2 diisiik
3 Harici Trip (10.032) = 1

Onerilen islemler:

+  Terminal 29'daki GUVENLI MOMENT KAPAMA sinyal geriliminin 24 V'a esit oldugundan emin olun.

»  Terminal 29'un dijital durumunu gésteren Pr 08.009 degerinin “agik’a esit oldugundan emin olun.

+  GUVENLI MOMENT KAPAMA girisinin harici trip algilamasi gerekli degilse Pr 08.010'u KAPALI (0) olarak ayarlayin.

¢ Pr10.032 parametresinin degerini kontrol edin.

*  Prmm.000 parametresinde “Hedefler” 6gesini segin (veya 120001 degerini 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.

Veri igleme hatasi: CPU adres hatasi

HFO1 trip durumu, bir CPU adres hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, strtctdeki PCB kontrolliniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen islemler:
* Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri igleme hatasi: DMAC adres hatas!

HFO02 trip durumu, bir DMAC adres hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, strticideki PCB kontroliniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen islemler:
* Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri igleme hatasi: Yasa digi talimat

HFO03 trip durumu, kural digi bir talimatin meydana geldigini belirtir. Bu trip, striicideki PCB kontrollniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strtictinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri isleme hatasi: Hatali slot talimati

HFO04 trip durumu, kural digi bir yuva talimatinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, strticideki PCB kontrollnin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; striictinin tedarikgisi ile irtibata gegin.
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Veri isleme hatasi: Tanimsiz 6zel durum

HFO05 trip durumu, tanimlanmamis istisna hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, stirliciideki PCB kontrolinin
basarisiz oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; striiclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF06

Veri isleme hatasi: Ayrilmig 6zel durum

HFO06 trip durumu, bir ayriimis istisna hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, siirliciideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strticlinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HFO07

Veri igleme hatasi: Denetim birimi arizasi

HFO7 trip durumu, bir denetim birimi arizasi olustugunu belirtir. Bu trip, strticideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF08

Veri igleme hatasi: CPU kesinti arizasl

HFO08 trip durumu, bir CPU kesinti arizasi meydana geldigini belirtir. Bu trip, slirictideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; striiclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF09

Veri igleme hatasi: Eog bellek tagmasi

HFO09 trip durumu, bos bellek tasmasi meydana geldigini belirtir. Bu trip, strlictideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF10

Veri igleme hatasi: Parametre yonlendirme sistemi hatasi

HF10 trip durumu, bir Parametre yonlendirme sistemi hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, suriiclideki PCB
kontrolinln basarisiz oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; striiclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF11

Veri isleme hatasi: EEPROM’a erigim basarisiz

HF11 trip durumu, stirici EEPROM’una erisilemedigini belirtir. Bu trip, strtictideki PCB kontroliinln basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen islemler:
* Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF12

—
)

Veri isleme hatasi: Ana program yigin tagmasi

HF12 trip durumu, ana program yigin tagsmasinin meydana geldigini belirtir. Y1din, alt trip numarasi tarafindan
tanimlanabilir. Bu trip, stiricideki PCB kontroliinln basarisiz oldugunu belirtir.

Alt trip Yigin
1 Serbest donls gorevleri
2 Saat gorevleri
3 Ana sistem kesintileri

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strticlinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF13

Veri isleme hatasi: Donanimla uyumlu olmayan donanim yazilimi

HF13 tribi stiricti donanim yaziliminin donanimla uyumlu olmadidini gdsterir. Bu trip, stirlictideki PCB kontrolinin
basarisiz oldugunu belirtir.

Onerilen islemler:

»  Surtclyu suriict donanim yaziliminin son siirimu ile yeniden programlayin.
» Donanim hatasi mevcut; striiciiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF14

Veri isleme hatasi: CPU kayit grubu hatasi

HF14 trip durumu, bir CPU kayit grubu hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, strlcideki PCB kontrolliniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; striiciiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.
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Trip Teshis

Veri igsleme hatasi: CPU bolme hatasi

HF15 trip durumu, bir CPU bdlme hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, slirlictideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strtuctnun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF16

Veri isleme hatasi: RTOS hatasi

HF16 trip durumu bir RTOS hatasinin meydana geldigini belirtir. Bu trip, strtictideki PCB kontrollnin basarisiz oldugunu
belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strtuctnin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF17

Veri igleme hatasi: Kontrol panosuna beslenen saat ozellik disinda

HF17 tribi kontrol panosu lojigine beslenen saatin 6zellik disinda oldugunu gosterir. Bu trip, strictudeki PCB kontroliiniin
basarisiz oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strtuctnun tedarikgisi ile irtibata gegin

L1 T

HF18

Veri igleme hatasi: Dahili flash bellek arizall

HF18 trip durumu, opsiyon modilli parametre verileri yazilirken dahili flash belledin arizali oldugunu belirtir.
Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep

Opsiyon modulu baslatma zaman asimi

Flash blokta menu yazilirken programlama hatasi

Ayarlama mendilerini iceren flash blogunun silinmesi basarisiz
Uygulama mentdilerini igeren flash blogunun silinmesi basarisiz
Flash bloktaki CRC menisulinde yanlis ayarlama

Flash bloktaki CRC menusiinde yanlis uygulama

Flash bloktaki ortak uygulama menusu 18 CRC’de yanlis uygulama
Flash bloktaki ortak uygulama menusu 19 CRC’de yanlis uygulama
Flash bloktaki ortak uygulama menusu 20 CRC’de yanlis uygulama

©| | N| O] G| | W N| =

Onerilen iglemler:

* Donanim hatasi mevcut; strictnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF19

Veri isleme hatasi: Bellenimdeki CRC kontrolu basarisiz

HF19 trip durumu, suriici bellenimindeki CRC kontrolliniin basarisiz oldugunu belirtir.
Onerilen islemler:

e Suruclyl yeniden programlayin.
* Donanim hatasi mevcut; strtictnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

HF20

Veri isleme hatasi: ASIC donanimla uyumlu degil

1/0 (Girig/Gikis)
Asin Yukli

HF20 tribi ASIC sturiminin siriici donanim yazilimiyla uyumlu olmadigini gésterir. ASIC strimd, alt trip numarasiyla
tanimlanabilir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.
Dijital gikis asiri yuklii

26

I/0 (Giris/Cikig) Asir Yiiklii trip durumu, 24 V kullanici kaynagindan veya dijital ¢ikistan gekilen toplam akimin sinir
astigini belirtir. Asagidaki kosullardan biri veya daha fazlasi meydana gelirse bir trip baglatilir:

«  Bir dijital gikistan maksimum ¢ikis akimi 100 mA.

* Cikis 1 ve 2’den alinan birlesik maksimum ¢ikis akimi 100 mA.

*  Cikis 3 ve +24 V gikisindan alinan birlesik maksimum ¢ikis akimi 100 mA.
Onerilen iglemler:

« Dijital gikislardaki toplam yiiki kontrol edin.

*  Kontrol baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

*  Cikis kablosunun hasarsiz oldugundan emin olun.

Tus Takimi Modu

Hiz referansini tus takimindan alan siiriiciide, tus takimi ¢ikarildi.

34

Tus Takimi Modu trip durumu, siriiciiniin tus takimi modunda oldudunu [Referans Segici (01.014) = 4 veya 6]
ve suriciden tus takiminin kaldirildigini veya baglantisinin kesildigini belirtir.

Onerilen iglemler:

*  Yeniden tus takimini kurun ve sifirlayin.
» Referansi diger bir kaynaktan se¢mek igin Referans Segici'yi (01.014) degistirin.
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Trip Teshis
Siirticudeki yiik dugtik yiik algilama seviyesinin altina diistii

Diistik yiik dedektoru etkinken, Yiizde Yiik (Pr 04.020) Diisiik Yiik Algilama Seviyesi (Pr 04.027) ile tanimlanan esigin
altina dustuginde disik yik durumu algilanir.

Diiglik Yiikte Tribi Etkinlestir (Pr 04.029) dusik yuk algilandiginda yapilacak islemi tanimlar. Diisiik Yiikte Tribi Etkinlestir
38 (Pr 04.029) = 0 ise bir Dusuk Yuk uyarisi gértntilenir ve Diisiik Yiik Algilandi Alarmi (Pr 10.062) = 1 olur. Diigiik Ylikte Tribi
Etkinlestir (Pr 04.029) = 1 ise uyar verilmez, ancak bir Disuk Yk tribi baslatilir.

Onerilen iglemler:

*  Motor uzerindeki yukin degismedigini kontrol edin.

VTSIV S Cikis akimi asin yiik zaman asimi (12t)

Motor Asiri Sicak trip durumu, ¢ikis akimindan (Pr 05.007) ve motor termal zaman sabitinden (Pr 04.015) kaynakli motor
termal agir yikinin mevcut oldugunu belirtir. Pr 04.019 motor sicakhigini maksimum degerin ylizdesi olarak
gosterir. Strlcu Pr 04.019 %100’e vardiginda Motor Cok Sicak tribi verir.

Onerilen iglemler:

20 * Yukin sikismis olmamasini saglayin.

*  Motor uzerindeki yikin degismedigini kontrol edin.

» Nominal hiz parametresini (sadece RFC-A modu) ayarlayin.
»  Geribesleme sinyalini giriltiye karsi kontrol edin.

*  Motor nominal akiminin sifir olmadigindan emin olun.

m Kontrol safhasi asiri iIsinma

OH{t Kontrolii trip durumu, kontrol kademesinde asiri isinma tespit edildigini belirtir. Alt trip “xxyzz” numarasinda, Termistor
konumu “zz” olarak tanimlanir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol sistemi 00 0 01 Kontrol panosu termistéri 1°’de agiri sicaklik
Kontrol sistemi 00 0 02 Kontrol panosu termistori 2°'de agiri sicaklik
23 Kontrol sistemi 00 0 03 1/0 panosu termistériinde asir sicaklik

Onerilen iglemler:

* Mahfazanin / suriticl fanlarinin dogru sekilde galismaya devam edip etmedigini kontrol edin.
* Mahfazanin havalandirma yollarini kontrol edin.

* Mahfazanin kapi filtrelerini kontrol edin.

* Havalandirmayi artirin.

»  Surucl anahtarlama frekansini azaltin.

«  Ortam sicakligini kontrol edin.

OHt dc bara DC bara asiri Isinma

OHit dc bara trip durumu, termal model yazilimina bagli olarak bir DC bara bileseninde asiri iIsinma oldugunu belirtir.
Sdricu, surict icinde yer alan DC bara bilesenlerini korumak igin bir termal koruma sistemine sahiptir. Bu, giris akiminin ve
DC bara dalgalanmasinin etkilerini igerir. Tahmini sicaklik, Pr 07.035 parametresinde trip seviyesinin ylzdesi olarak
goruntulenir. Bu parametre %100’e ulastiginda bir OHt dc bara trip durumu meydana gelir. Striicli, motoru hata vermeden
6nce durdurmaya caligacaktir. Motor 10 saniye i¢cinde durmazsa, sirtict derhal trip durumuna gegecektir.

Kaynak XX y 2z Aciklama

DC bara termal modeli, trip durumunu alt trip numarasi 0 ile

Kontrol sistemi 00 2 00 birlikte belirtir

Onerilen iglemler:

* AC gug kaynagi gerilim dengesini ve seviyelerini kontrol edin.
» DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.
27 *  Gorev gevrimini kisaltin.
*  Motor yukunua 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) - (Agik gevrim)
Sabit yukseltme seg¢imi yapin (Pr 05.014 = Sabit) — (Ac¢ik cevrim)
Yiksek kararlilik uzay vektér modulasyonu segimini yapin (Pr 05.020 = 1) — (Agik gevrim)
Yk baglantisini kesin ve donerek otomatik ayar iglemi yapin (Pr 05.012) — (RFC-A, RFC-S)
Nominal hiz degerini otomatik olarak ayarlayin (Pr 05.016 = 1) — (RFC-A, RFC-S)
Hiz ¢evrimi kazanclarini azaltin (Pr 03.010, Pr 03.011, Pr 03.012) — (RFC-A, RFC-S)
Hiz geribesleme filtre degeri ekleyin (Pr 03.042) — (RFC-A, RFC-S)
Akim talebi filtresi ekleyin (Pr 04.012) — (RFC-A, RFC-S).
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21

22

OHt Giig

Trip Teshis
Termal modele bagl olarak evirici agir iIsinma

Bu trip durumu, termal model yazilimina baglh olarak IGBT noktasinda asiri iIsinma tespit edildigini belirtir.

Kaynak XX y zz Aciklama

Evirici termal modeli, {OHt Evirici} trip durumunu alt trip

Kontrol sistemi 00 ! 00 | umaras 0 ile birlikte belirtir

Onerilen iglemler:

Segili strtict anahtarlama frekansini azaltin.

Otomatik Anahtarlama Frekansini Degistirme Devre Digi Birakma (05.035) parametresi OFF (Kapali) olarak ayarlanir.
Gorev ¢evrimini kisaltin.

Hizlanma / hiz kesme oranlarini dugiran.

Motor yikunu azaltin.

DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.

Her ¢ fazin da mevcut ve dengeli oldugunu dogrulayin.

Gl kati asgin iIsinma

Bu trip durumu, gui¢ katinda asiri isinma tespit edildigini belirtir. Alt trip “xxyzz” numarasinda, Termistér konumu “zz”
olarak tanimlanir.

Kaynak XX y zz Aciklama

Gug sistemi 01 0 zz Sirticliide “zz” olarak tanimlanan termistér konumu

Onerilen iglemler:

Mahfazanin / surict fanlarinin dogru sekilde calismaya devam edip etmedigini kontrol edin.
Sogutucu fanlarinin maksimum hizda ¢alismasini saglayin.

Mahfazanin havalandirma yollarini kontrol edin.

Mahfazanin kapi filtrelerini kontrol edin.

Havalandirmayi artirin.

Sirucl anahtarlama frekansini azaltin.

Gorev gevrimini kisaltin.

Hizlanma / hiz kesme oranlarini dugirin.

Motor yikunu azaltin.

Akim azalmasi tablolarini kontrol edin ve slriicinun uygulama igin dogru sekilde boyutlandirildigini onaylayin.
Daha blyik akim / gu¢ degerine sahip bir stricu kullanin.

OHt Dogrultucu Dogrultucuda asiri Isinma

Oht Dogrultucu, dog@rultucuda asiri 1Isinma tespit edildigini belirtir. Termistér konumu, alt trip numarasi tarafindan
tanimlanabilir.

Kaynak XX y zz Aciklama
L .| Gigmoduli | Dogrultucu o -
Glg sistemi ¢ 9 zz zz” olarak tanimlanan termistér konumu
numarasi numarasi

Onerilen iglemler:

102 *  Motoru ve motor kablosu yalitimini bir yalitim dlger cihazi ile kontrol edin.

» Bir sebeke ¢ikis sok bobini veya sinisodial filtre takin.
* Sogutucu fanlari, Pr 06.045 = 11 olarak ayarlayarak maksimum hizlarda calismalarini saglayin.
* Mahfazanin / suriict fanlarinin dogru sekilde ¢alismaya devam edip etmedigini kontrol edin.
* Mahfazanin havalandirma yollarini kontrol edin.
* Mahfazanin kapi filtrelerini kontrol edin.
* Havalandirmayi artirin.
* Hizlanma / hiz kesme oranlarini dugurin.
*  Gorev gevrimini kisaltin.
*  Motor yukunua azaltin.
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109

215

98

Trip Teshis
Anlik asin ¢ikis akimi tespit edildi

Anlik surtict gikis akimi, VM_DRIVE_CURRENT_MAX seviyesini asti.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol 00 Dogrultucu
sistemi numarasi .
00 Olgiilen AC akimi VM_DRIVE_CURRENT[MAX] seviyesini

astiginda anlik asiri akim trip durumu meydana geldi.
Gulg Gli¢ moduli

sistemi numarasi

Onerilen iglemler:

* Hizlanma / yavaglama orani asir kisa.

» Otomatik ayarlama sirasinda gorilirse gerilim yiikseltmesini azaltin.

*  Cikis kablaji izerinde kisa devre kontroll yapin.

«  Bir yalitim élger cihazi kullanarak motor yalitiminin battinliguna kontrol edin.

»  Geribildirim cihazi kablo sistemini kontrol edin.

*  Geribildirim cihazi mekanik eslesmesini kontrol edin.

»  Geribildirim sinyallerinin parazit icermedigini kontrol edin.

*  Motor kablo uzunlugu, bu kasa boyu igin belirtilen limitler dahilinde mi?

*  Hiz gevrimi kazang parametrelerindeki degerleri azaltin - (Pr 03.010, 03.011, 03.012) veya (Pr 03.013, 03.014, 03.015).
» Faz agisi otomatik ayari tamamlandi mi? (Sadece RFC-S modu).

* Akim cevrimi kazang parametrelerindeki degerleri azaltin (yalnizca RFC-A, RFC-S modlari).

IGBT gerilim izlemesi Uizerinden, gli¢ modiili asirn akimi algilandi

Ol Darbe Giderici

Ol dc trip durumu, suricu ¢ikig kati icin kisa devre korumasinin etkinlestirildigini belirtir.
Onerilen iglemler:

«  Sirtcinin arka tarafinda yer alan motor kablosunun baglantisini kesin ve bir yalitim dlger cihazi yardimiyla motoru ve
kablo yalitimini kontrol edin.

»  Suruclyu degistirin.

Darbe gidericide asiri akim tespit edildi

Ol Darbe Giderici tribi dogrultucu darbe giderici devresinde bir agiri akim durumu algilandigini gésterir. Trip durumunun
sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y 2z Aciklama

Gl¢ modull | Dogrultucu

Glg sistemi
numarasi numarasi

00 Dogrultucu darbe giderici asiri akim trip durumu tespit edildi.

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.

*  Ayni hatta Bir DC siirticinin de bagli olmasi gibi besleme bozukluklarini kontrol edin.

*  Motoru ve motor kablosu yalitimini bir yalitim élcer cihazi ile kontrol edin.

» Bir sebeke ¢ikis sok bobini veya sinusodial filtre takin.

Opsiyon Modiilii Opsiyon modiili, siiriicii modu degisimi esnasinda bildirimde bulunmuyor
Devre Disi

Opsiyon Modiilii Devre Digi trip durumu, belirtilen siire zarfinda striici modu degisimi esnasinda siriicu ile olan iletigimin
durduruldugunu siriclye opsiyon modulu tarafindan bildirilmedigini belirtir.

Onerilen trip:

*  Trip durumunu sifirlayin.
* Trip devam ederse opsiyon modulini degistirin.

Cikis Faz Kaybi

Cikis faz kayb tespit edildi

Cikis Faz Kaybi trip durumu, suricu ¢ikiginda faz kaybinin tespit edildigini belirtir. Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme

(06.059) = 1 ise, ¢ikis faz kaybi asagidaki gibi tespit edilir:

1. Sdricu etkin durumdayken her ¢ikis fazinin bagh oldugunu kontrol etmek amaciyla kisa darbeler uygulanir.

2. Gahsirken cikis akimi gézlenir ve TBD’ler icin akim TBD %’sinden fazla negatif faz siralamasi igeriyorsa cikis faz
kaybinin oldugu durum tespit edilir.

Onerilen iglem:

* Motor ve siruct baglantilarini kontrol edin.
*  Trip durumunu gidermek igin Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme (06.059) = 0 olarak ayarlayin.
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Trip Teshis

Asiri Frekans Cikis frekansi, maksimum frekans esigini asti

[ 222 [ Asiri Frekans tribi gikis frekansinin 4 msn.’den daha uzun sireyle 560 Hz'i agtigini gosterir.
Asirt Hiz Motor hizi, hiz agimi esigini gegti

Acik cevrim modunda, Cikis Frekansi (05.001), Asiri Hiz Esigi (03.008) parametresinde ayarlanan degeri her iki yonde de
asarsa, “Asirt Hiz” trip durumu meydana gelir. RFC-A ve RFC-S modunda, Hiz Geribeslemesi (03.002)

Pr 03.008 parametresindeki Asiri Hiz Esigdi degerini her iki yonde de asarsa, Asiri Hiz trip durumu meydana gelir.

7 Pr 03.008 parametresi 0,0 olarak ayarlanirsa esik, 1,2 x Pr 01.006 parametresinde ayarlanan degere esit olur.

Onerilen iglemler:

* Hiz asimini azaltmak igin (sadece RFC-A, RFC-S modlari), Hiz Kontrolérii Orantili Kazanci (03.010) parametresini
azaltin.

WC bara gerilimi, tepe seviyeyi veya maksimum siirekli seviyeyi 15 saniye siireyle agti

Asin Gerilim trip durumu, DC bara geriliminin VM_DC_VOLTAGE[MAX] veya 15 saniye siire igin
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] seviyesini astigini belirtir. Bu trip esidi, asagida gosterildigi gibi strtici gerilim degerine
bagli olarak degisiklik gsterir.

Gerilim degeri | VM_DC_VOLTAGE[MAX] | VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
200 415 410
400 830 815
575 990 970
690 1190 1175

Alt Trip Tanimlama

Kaynak XX y zz
2 Kontrol sistemi 00 0 01: PC bara gerilim degerinin VM_DC_VOLTAGE[MAX] degerini
astiginda meydana gelen anlik trip durumu.
Kontrol sistemi 00 0 92: I?C bara g:erlllm degerlnln VM_DCTVOL?I'A.GE_SET[MAX] degerinin
Uzerinde oldugunu belirten zaman gecikmeli trip durumu.
. ) Glig¢ modula 00: DC bara gerilim degerinin VM_DC_VOLTAGE[MAX] degerini
Glg sistemi 0 o .
numarasi astiginda meydana gelen anlik trip durumu.

Onerilen iglemler:

*  Hiz kesme rampasini ylkseltin (Pr 00.004).

*  Fren direnci degerini arttirin (minimum degerin tzerinde olmak kaydiyla).

» Nominal AC besleme seviyesini kontrol edin.

* DC barasinin yukselmesine neden olabilecek besleme bozukluklarini kontrol edin.
«  Bir yahtim dlger cihazi yardimiyla motor yalitimini kontrol edin.

Faz Kaybi Besleme Faz Kaybi

Faz Kaybi trip durumu, surlcude bir giris fazi kaybi veya fazla besleme dengesizligi tespit edildigini belirtir.

Sdriict, motoru bu hata baslatiimadan 6nce durdurmaya calisacaktir. Motor 10 saniye iginde durdurulamazsa, suriicu
derhal trip durumuna gegecektir. Faz Kaybi trip durumu, surticiiniin DC barasindaki gerilim dalgalanmasini gézlemleyerek
calisir; DC bara dalgalanmasi esik degerini gegerse surlcu Faz Kaybi trip durumuna gegecektir. DC bara dalgalanmasinin
olasi sebebi giris fazi kaybidir; bliyik besleme empedansinin ve ciddi boyutta ¢ikis akiminda diizensizlik bulunmasidir.

Kaynak XX y 2z
Kontrol 00: Kontrol sistemi geri beslemesine bagh olarak faz kaybi tespit edildi. Trip Tespiti
sistemi 00 0 Sonrasi Eylem (10.037) parametresinin bit 2 degeri bire ayarlanincaya kadar,
trip durumu olugsmadan suricu surictyd durdurmaya galisir.
. 00: Dogrultucu modula tarafindan faz kaybi algilandi. Tek bir faz beslemesinde,
Glg L . . .
sistemi kullaniimayan besleme terminalinin diger besleme terminallerinden birine

Gligmodiilii | Dogrultucu | baglandigindan emin olun.
32 numarasi numarasi | 01: Cok giic modilli bir sistemdeki dogrultucu modiili tarafindan sebeke kaybi
Kontrol R e s L
. . algilandi, burada bu slriiciiniin zarar gérmesini 6nlemek igin bir faz kaybi olarak
sistemi L - .
degerlendiriimelidir.

Sirucinun DC guc¢ kaynagdindan veya Giris Faz Kaybi Tespit Modu (06.047) parametresindeki tek fazli beslemeden
calistirlmasi gerekiyorsa giris faz kaybi tespiti devre disi birakilabilir.

Onerilen islemler:

* AC gug kaynagi gerilim dengesini ve tam yUk altinda seviyeyi kontrol edin.

*  Yalitiimig bir osiloskop yardimiyla DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin.

*  Cikis akimi kararliligini kontrol edin.

*  Gorev gevrimini kisaltin.

*  Motor yukuna azaltin.

» Faz kaybi tespitini devre disi birakin, Pr 06.047 parametresini 2 olarak ayarlayin.
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lletisim kesildi / glig, kontrol ve dogrultucu modiiller arasinda hatalar tespit edildi

90

Glig lletisimi trip durumu glic, kontrol veya dogrultucu modiilii arasinda higbir iletisim olmadiginda veya asiri iletisim
hatalari tespit edildiginde meydana gelir. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y 2z
00 0 01: Kontrol sistemi ve gug¢ sistemi arasinda iletisim yok
Kontrol 02: Kontrol sistemi ve gug¢ sistemi arasinda agiri iletisim hatalari
sistemi 0 Gl g
Gii¢ modiili | Dogrultucu 00: Dogrultucu modulu tarafindan asiri iletisim hatalari tespit edildi
numarasi numarasi

Onerilen islemler:

* Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Glig Verileri

Gli¢ sistemi yapilandirma verisi hatasi

220

Glig¢ Verileri trip durumu, gug sisteminde kaydedilen verilen yapilandirmasinda bir hata oldugunu belirtir.

Kaynak XX y zz Aciklama
Kpntro! 00 0 01 Glg¢ panelinden bir veri alinamadi.
sistemi
Kpntro! 00 0 02 node 1’de veri tablosu bulunmuyor.
sistemi
Kontrol Glg sistemi veri tablosu, kayit igin kontrol podundaki mevcut bog
. . 00 0 03
sistemi alandan daha fazla.
Kontrol 00 0 04 | Tabloda verilen tablo boyutu dogru degil.
sistemi
Kontrol
. . 00 0 05 CRC tablosu hatasi.
sistemi
:ic;?e::q): 00 0 06 Tabloyu Ureten Uretici yaziliminin siirim numarasi gok dusik.
Giig sistemi Gl¢ modulu 0 00 Dahili olarak gii¢ moduli tarafindan kullanilan gug verileri tablosunda
numarasi hata mevcut.
Giig sistemi Gug¢ modula 0 01 Sistem gallst!rlldlgmda kontrol sistemine ylklenen gug verileri
numarasi tablosunda bir hata mevcut.
Giig sistemi Gug¢ modula 0 02 D"ahlll olaura.l.k gug moduill tarafanan kullam.lan gugc verileri tablosu,
numarasi glc moddulinin donanim tanimi ile eslesmiyor.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Gu¢ Kapatildiginda
Kaydetme

Gu¢ kapatildiginda kaydetme hatasi

“_Dahili guic besleme arizasi

Gli¢ Kapatildiginda Kaydetme trip durumu, kalici bellekte gui¢ kapatildiginda kaydedilen parametrelerde bir hata tespit
edildigini belirtir.
Onerilen iglemler:

»  Surucu tekrar calistinildiginda ayni trip durumunun meydana gelmesini 6nlemek izere Pr mm.000 parametresini 1001
olarak ayarlayin.

PSU trip durumu, bir veya daha fazla dahili gii¢ besleme rayinin limitlerin disinda veya asir yikli oldugunu belirtir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol 00 0
sistemi L .
_ _ — _ 00 Dahili glic beslemede asiri yuk.
Glg Glg modilu | Dogrultucu
sistemi numarasi numarasi

Onerilen iglemler:

»  Opsiyon modiillerini gikarin ve sifirlama iglemi gergeklestirin.
» Enkoder baglantisini kesin ve sifirlama islemi gergeklestirin.
*  Slrlcide donanim arizasi; striiclyl tedarikgiye geri gonderin.

)
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24 V dahili gli¢ kaynagi agin yiiklu
Sdirictnun toplam kullanici yuki ve opsiyon modiilleri, dahili 24 V gl¢ kaynagdi limitini asti. Kullanici yiki stricu dijital
cikislari ile ana enkoder beslemesinden olusur.
9 Onerilen iglemler:
» Yukl azaltin ve sifirlayin
»  Kontrol terminali 2'de harici bir 24 V gl¢ kaynagi saglayin
*  Tum opsiyon moddillerini ¢ikarin
Gii¢ Degeri Gli¢ kademesi tanima: GCok modullu germm ve akim degeri uyusmazhg:
Uyusmazligi
Gli¢ Degeri Uyusmazlidi tribi gok modulli bir surlici sisteminde bir gerilim degeri veya akim degeri bulundugunu gosterir.
Bu trip yalnizca paralel bagh modiiler suriculer i¢in kullanilabilir. Ayni gok modllu siirlict sistemi igindeki farkl gerilim ve
akim degerlerine sahip bir gli¢ modulleri karmasina izin verilmez ve Gug¢ Degeri Uyusmazlidi tribine neden olur.
223 Onerilen iglem:

*  Cok modulli bir suriict sistemindeki tim modiillerin ayni gévde boyu ve glg¢ dederine (gerilim ve akim) sahip
oldugundan emin olun.
* Donanim hatasi mevcut; strictnun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Ayrildi

Ayrilan tripler

01
94 -95
103 - 108
161
164 — 197
170 - 173
228 - 247

Bu trip numaralari, ileride kullaniimak Gzere ayrilan trip numaralaridir. Bu tripler, kullanici uygulama programlari tarafindan
kullaniimamalidir.

Trip Numarasi Aciklama

01 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak tzere ayrilmig trip

94 -95 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak tzere ayriimig trip

103 - 108 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak tzere ayriimis trip

161 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis trip

164 — 197 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak tzere ayrilmig trip

170 - 173 Yeniden ayarlanabilir, ileride kullaniimak tGzere ayriimis trip
228 - 247 Yeniden ayarlanamayan, ileride kullaniimak Gzere ayrilmis trip

Igijlen diren¢ parametre araligini agsmis

Direnc trip durumu, otomatik ayarlama testi sirasinda 6lgiilen stator direncinin, maksimum olasi Stator Direncini (05.017)
astigini belirtir.

Durarak otomatik ayar islemi, otomatik ayar fonksiyonu (Pr 05.012) kullanilarak veya acik ¢cevrim vektér modunda

(Pr 05.014), mod 4’te (Ur_l) calistiriidiktan sonra ilk galistirma komutuyla veya mod 0 (Ur_S) veya 3’teki (Ur_Auto)
her calistirma komutuyla baslatilir. Bu trip durumu, striiciiniin degerine kiyasla motorun gok kigik oldugu durumlarda
meydana gelebilir.

Onerilen iglemler:

*  Motor kablosu baglantilarini kontrol edin.

«  Bir yahtim dlger cihazi kullanarak motor statér sargisinin bitinlugini kontrol edin.

»  Sdriucu terminallerinde, motor faz-faz direncini kontrol edin.

*  Motor terminallerinde, motor faz-faz direncini kontrol edin.

*  Motorun statdr direncinin siriici modelinin araligina uygun oldugundan emin olun.

»  Sabit yikseltme modu segimini yapin (Pr 05.014 = Sabit) ve bir osiloskop yardimiyla ¢ikis akimi dalga formlarini
onaylayin.

*  Motoru degistirin.

Yuva4 Takiimadi

Yuva 4’teki arayuz kaldiridi

253

Yuva4 Takili Degil trip durumu, son c¢alistirimasindan sonra, suricude yer alan yuva 4’deki arayuzun kaldinldigini belirtir.
Onerilen iglemler:
» Donanim hatasi mevcut; slrlcunin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Yuva Uyg. Meniisii

Uygulama meniisii 5zelle§tirme cakisma hatasi

216

Yuva Uyg. Meniisii tribi birden fazla opsiyon yuvasinin uygulama meniisi 18, 19 ve 20’nin zellestiriimesini istedigini
gosterir. Alt trip numarasi hangi opsiyon yuvasinin menuleri 6zellestirmeyi sagladigini gosterir.

Onerilen iglemler:

* Uygulama modiillerinden yalnizca birinin uygulama menisi 18, 19 ve 20'yi 6zellestirecek sekilde yapilandirildigindan
emin olun.
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Opsiyon yuvasi X’teki opsiyon modiilii degistirilmis

204
209
214

YuvaX Hatasi Opsiyon yuvasi X’teki opsiyon modiilii hata tespit etti

YuvaX Farkli trip durumu, slrictiniin opsiyon yuvasi X'teki opsiyon moduli, parametrelerin strlciye son kaydedildigi
andaki opsiyon modiliinden farkh oldugunu belirtir. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep

1 Daha 6nce bir modul kurulu degil

2 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi i¢in ayarlama menusu degistiriimis ve
be nedenle varsayilan parametreler bu meni igin yiklenmis.

3 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi igin uygulamalar menusu degistirilmis
ve be nedenle varsayilan parametreler bu menu igin yuklenmis.

4 Ayni tanimlayici ile bir modul kurulu ancak bu opsiyon yuvasi igin ayarlama ve uygulamalar mendleri
degistiriimis ve be nedenle varsayilan parametreler bu mendler i¢in yiklenmis.

>99 Daha 6nce kurulmus olan moddl tanimlayicisini gosterir.

Onerilen iglemler:

»  Gucu kapatin, dogru opsiyon yuvalarina dogru opsiyon modullerinin kurulu oldugundan emin olun ve glci yeniden
agin.

*  Mevcut kurulu opsiyon modultinin dogru oldugunu onaylayin, opsiyon modulu parametrelerinin dogru ayarlandigindan
emin olun ve Pr mm.000 parametresine bir deger girin.

202
207
212

YuvaX HF Opsiyon modiilii X donanim arizasi

YuvaX Hatasi trip durumu, suriiclide yer alan yuva X'teki opsiyon modduliiniin bir hata tespit ettigini belirtir. Hata durumunun
sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Onerilen iglemler:
»  Trip hakkinda daha fazla bilgi almak igin, Opsiyon Modlilii Kullanici Kilavuzu’na bakin

200
205
210

YuvaX Donanim Arizasi trip durumu, stricide yer alan yuva X'teki opsiyon moduliiniin bir ariza tespit ettigini belirtir.
Trip durumunun olasi sebepleri ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Moddl kategorisi tanimlanamiyor
2 Gerekli olan tiim 6zellestiriimis meni tablosu bilgileri temin edilmemis veya temin edilen tim tablolar bozulmusg
3 Bu modiile yonelik iletisim tampon belleklerini tahsis etmek igin yetersiz bellek mevcut
4 Sdrucu calistirilirken modul dogru galistigini belitmemis
5 Sdrucu galistirldiktan sonra modiil kaldiriimamis veya ¢alismasi durmus
6 Sirtct modu degistirilirken strlici parametrelerine erisimini sonlandirdigini moddul belirtmemis
7 Moddl, surici islemcisini sifilamak igin bir istek alindigini bildirmemis
8 Sdricu, agiimasi sirasinda meni tablosunun modiilden dogru okunmasi igin ariza vermis
9 Sdricu modilden mend tablolar yiklemek icin ariza vermis ve zaman asimina ugramis (5 sn.)

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon moduliiniin dogru kuruldugundan emin olun.
*  Opsiyon modulinu degistirin.

«  Suruclyu degigtirin.

YuvaX Takili degil

Yuva X’teki opsiyon modiilii kaldirilmig

203
208
213

YuvaX Takili degil trip durumu, son galistirlmasindan sonra, slriclde yer alan yuva X'teki opsiyon modulinin
kaldinidigini belirtir.

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon moduliinin dogru kuruldugundan emin olun.

*  Opsiyon moduliinu yeniden kurun.

» Kaldirnlan opsiyon modiiliine artik gerek kalmadigindan emin olmak igin Pr mm.000 parametresinde bir kayit islemi
gerceklestirin.

YuvaX Denetim
Birimi

Opsiyon modiilii denetim birimi calisma hatasi

201
206
211

YuvaX Denetim Birimi Arizasi trip durumu, Yuva X'te kurulu olan opsiyon moddlinin denetim birimi fonksiyonunu
gahstirdigini ancak denetim biriminin galismasinda hata meydana geldigini belirtir.

Onerilen islemler:

*  Opsiyon modulinu degistirin.

)
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AOILUEETR (JAYET - Yumusak yol verme rolesi kapatilamadi, yumusak yol verme izleme baslatilamadi
Yumusgak Yol Verme trip durumu, suriicideki yumusak yol verme rélesinin kapatilamadidini veya yumusak yol verme
izleme devresinin baglatilamadigini belirtir.
226 A
Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; structnun tedarikgisi ile irtibata gegin.
Kaydedilmig Sistemin son kapatilisinda donanim arizas1 meydana gelmis
Donanim Arizasi
Kaydedilmis Donanim Arizasi trip durumu, bir donanim trip durumunun (HF01-HF17) meydana geldigini ve stricinin
yeniden baslatildigini belirtir. Alt trip numarasi HF trip durumunu tanimlar; érnegin kaydedilmis HF.17.
221

Onerilen iglemler:

Pr mm.000 parametresini 1299 olarak ayarlayin ve trip durumunu gidermek igin sifilama tusuna basin.

RAM Alt Dizi RAM dagitim hatasi

227

Sicaklik Geri
Besleme

RAM Alt Dizi trip durumu, opsiyon moddlu, tirev goriintiisu, veya kullanici programi gériintiisiiniin izin verilenden daha
fazla RAM parametresi istedigini belirti. RAM dagitimi, alt trip numaralari sirasina gére kontrol edilir; en buyuk alt trip
numarasina sahip ariza gosterilir. Alt trip, (parametre blyukligu) + (parametre tipi) + alt dizi numarasi olarak hesaplanir.

Parametre buyukligul Deger Parametre tipi Deger

1 bit 1000 Degisken 0

8 bit 2000 Kullanici tarafindan kaydedilmis 100

16 bit 3000 Gli¢ kapatma korumali 200

32 bit 4000

64 bit 5000

Alt dizi Meniiler Deger

Uygulama mendleri 18-20 1
Turev goruntisu 29 2
Kullanici programi gériintiisu 30 3
Opsiyon yuvasi 1 kurulum 15 4
Opsiyon yuvasi 1 uygulamalari 25 5
Opsiyon yuvasi 2 kurulum 16 6
Opsiyon yuvasi 2 uygulamalari 26 7
Opsiyon yuvasi 3 kurulum 17 8
Opsiyon yuvasi 3 uygulamalari 27 9
Opsiyon yuvasi 4 kurulum 24 10
Opsiyon yuvasi 4 uygulamalari 28 11

Dahili termistor arizasi

218

Sicaklik Geri Besleme trip durumu, dahili termistorde bir ariza meydana geldigini belirtir. Termistér konumu, alt trip
numarasi tarafindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y 2z
Gug sistemi Gu¢ moduli numarasi 0 Her zaman sifir
Glg sistemi | Guig modili numarasi Dogrultucu Her zaman sifir

Onerilen iglemler:

Donanim hatasi mevcut; strtictnin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Termistor Kisa
Devresi

Motor termistor kisa devresi

Termistdr Kisa Devresi trip durumu, bir analog girise bagli bir motor termistériinde kisa devre meydana geldigini veya
disuk empedans mevcut oldugunu belirtir. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Analog giris 1
2 Analog giris 2

Onerilen iglemler:

Termistoru kontrol edin.
Motoru / motor termistoriint yenisiyle degistirin.

.

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu

Yayin No: 2

&l
W




Glvenlik
Bilgileri

Uriin
bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Baslarken

Temel
parametreler

Motoru
calistirma

Optimizasyon

NV Medya Kartini
Kullanma

Tumlesik
PLC

ileri
parametreler

Teknik WEAGF=W UL listesi
bilgiler REEIEM bilgileri

Teshis

Trip
Motor termistoriinde asiri iIsinma mevcut

Tanimlanmamis

110

Kullanici 24 V

91

Alt trip Sebep
1 Analog giris 1
2 Analog giris 2

.

Onerilen iglemler:

Motor isisini kontrol edin.
Termistorl kontrol edin.

Termistdr trip durumu, bir analog girise baglanan motor termistériiniin motorda agiri 1Isinma tespit ettigini belirtir.
Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir

Siiruicu trip vermis ve tribin nedeni tanimlanmamig

Onerilen islemler:

Donanim arizasi - suriicuyu tedarikgiye geri génderin.

Tanimlanmamuisg tribi gu¢ sisteminin Uretildigini, ancak gug¢ sistemi tribinin tanimlanmadigini gosterir. Tribin nedeni
bilinmemektedir.

Kontrol terminallerinde (1, 2) kullanici 24 V beslemesi mevcut degil

Onerilen islemler:

Kullanici Beslemesi Secimi (Pr 06.072) 1 veya Diigiik Gerilim Egsik Secimi (06.067) = 1 olarak ayarlandiysa ve kontrol
terminali 1 ve 2’de kullanici 24 V beslemesi yoksa bir Kullanici 24 V'u tribi baglatilir.

Kontrol terminali 1 (0 V) ve 2'de (24 V) kullanici 24 V beslemesinin bulundugundan emin olun.
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Teshis

Trip
LOIELTIRLGT TN I Tiimlesik kullanici programi hatasi

Kullanicr Programi trip durumu, dahili kullanici programi goériintisiinde bir hata tespit edildigini belirtir. Trip durumunun
sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.
Alt trip Sebep Aciklama
1 Sifira bélme
2 Tanimlanmamis trip
3 Mevcut olmayan parametre ile hizli parametre
erisimi ayarlama tesebbUsl
4 Mevcut olmayan parametreye erigim tesebbusu
5 Salt okunur parametreye yazma tesebbuisu
6 Araligin disinda yazma tesebbisu
7 Salt yazilir parametreden okuma tesebbdisu
CRC'nin dogru °"T.‘?.m?.s' veya g?r.l.mt.l.m.l.m 6,. Sdricu calistinldiginda veya goériintii programlandiginda
30 bayttan az veya goéruntu baslk striminun 5’in I, )
. e meydana gelir. Goriintl gorevleri galismaz
altinda olmasi nedeniyle goruintii basarisiz oldu
Goruntd, yigin ve kiime olusturmak icin siriict
31 tarafindan saglanacak daha fazla RAM’a ihtiyag |30’daki agiklama ile ayni
duyar
Goriuntl, maksimum izin verilenden daha fazla , . .
32 bir OS fonksiyonu ¢agrisina ihtiyag duyuyor 30'daki agiklama ile ayn
33 Goruntideki ID kodu gegerli degil 30’daki agiklama ile ayni
34 Turgv goruntusu farkJ! b_lr_tur_ev numarasina 30’daki agiklama ile ayni
sahip géruntu igin degistirilmis.
40 Zamanl gorev belirlenen siire dahilinde
tamamlanmamis ve durdurulmus
Tanimlanmamis bir fonksiyon gagrilmisg; érn.,
41 ana sistem vektor tablosundaki bir fonksiyon 40’daki aciklama ile ayni
atanmamis.
51 Ana meni 6zellestirme tablosu CRC kontroli 30'daki agiklama ile ayni
basarisiz
52 Ozellestiriimis meni tablosu CRC kontrolu 30'daki agiklama ile ayni
basarisiz
Sdrucu galistinldiginda veya goérintii programlandiginda ve
tablo degistirildiginde meydana gelir. Tirev menusu igin
53 Ozellestirilmis menii tablosu degistirildi varsayllanlar yiklenir ve surtici parametreleri
kaydedilinceye kadar trip durumu meydana gelmeye devam
eder.
61 Yuva 1"e .!q.]rulg qlan .OPSIyOI‘.l mpdulune turev 30°daki agiklama ile ayni
g6rintusu ile birlikte izin verilmiyor
62 Yuva 2"e .!q.]rulg qlan .OPSIyOI‘.l mpdulune turev 30°daki agiklama ile ayni
g6rintusu ile birlikte izin verilmiyor
63 Yuva 3..8 j(t.]rulg qlan .OPSIyOI‘.l mpdulune turev 30°daki agiklama ile ayni
g6rintusu ile birlikte izin verilmiyor
64 Yuva 4"e j(t.]rulg qlan .OPSIyOI‘.l mpdulune turev 30°daki agiklama ile ayni
g6rintusu ile birlikte izin verilmiyor
70 Turey .goruntunu.n gerektlrdlgl bir opsiyon 30'daki agiklama ile ayni
modull herhangi bir yuvaya takilmamig
71 Ozel.l.lkule yuva 1’e takilmasi gereken bir opsiyon 30'daki agiklama ile ayni
modulli bulunmuyor
72 Ozel.l.lk.!e yuva 2’ye takilmasi gereken bir opsiyon 30'daki agiklama ile ayni
moduld bulunmuyor
73 Ozel.l.lkule yuva 3’e takilmasi gereken bir opsiyon 30'daki agiklama ile ayni
moduld bulunmuyor
74 Ozel.l.lkule yuva 4’e takilmasi gereken bir opsiyon 30'daki agiklama ile ayni
moduli bulunmuyor
80 Goruntu, kontrol paneli ile uyumlu degil Goriunti kodundan baslatildi
81 Secgil:ntu, kontrol paneli seri numarasi ile uyumiu 80'daki agiklama ile ayni
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Kullanici Programi

Tripi

Tumlesik kullanici programi tarafindan baslatilan trip

96

Bu trip durumu, alt trip numarasini tanimlayan fonksiyon ¢agrisi kullanan tiimlesik kullanici programi tarafindan
baslatilabilir.

Onerilen iglemler:
»  Kullanici programini kontrol edin.

Kullanici Kaydi

Kullanici tarafindan kaydedﬂmi§ parametrelerde hata / tamamlanmamis

Kullanicr Kayd! trip durumu, kalici bellekte kaydedilen kullanici tarafindan kaydedilen parametrelerde bir hata tespit

edildigini belirtir. Ornegin, kullanici tarafindan verilen kayit komutundan sonra, kullanici parametreleri kaydedilirken

surucuye gelen gucin kesilmesi.

Onerilen iglemler:

e Surucu tekrar ¢aligtinldiginda ayni trip durumunun meydana gelmesini 6nlemek Gzere Pr mm.000 parametresini
ayarlayin.

» Sirlclye gelen glici kesmeden 6nce kayit islemini gergeklestirmek igin siirlictiniin yeterli siireye sahip oldugundan
emin olun.

Kullanici Tribi

Kullanici programi tribi

40 -89
112 -159

Denetim Birimi Denetim birimi kontrol kelimesinde siire agimi

Bu tripler surlcu tarafindan olusturulmaz ve kullanicinin bir uygulama programi araciligiyla surticude trip baglatmasini
saglamak igin kullanihr.

Onerilen iglemler:
«  Kullanici programini kontrol edin.

30

Denetim Birimi trip durumu, kontrol kelimesinin etkinlestirildigini ancak stre agiminin oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:

)
N
(=2

Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
Yayin No: 2



Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslarken Temel Motoru Obtimizasyon NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik LUFEZM UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu $ parametreler | galistirma P Y Kullanma PLC parametreler | bilgiler REERIEM bilgileri

Tablo 13-4  Seri iletisim referans tablosu

Hayir Trip Hayir Trip Hayir Trip
1 Ayrilmig 001 Ol Darbe Giderici Enkoder 10
2 Asin Gerilim indiiktér Asin Sicak Hedef
3 Olac W 200 Yuval HF
4 Kullaniimiyor “Wogramﬂripi 201 Yuva1 Denetim Birimi
5 PSU W 202 Yuva1 Hatas!
6 W“W 203 Yuva1 Takili degil
7 T“ CAM 204 Yuva1 Farkli
8 Ayrilmis 008 Sifirlama 205 Yuva2 HF
9 PSU24 Kullaniimiyor 206 Yuva2 Denetim Birimi
10 Kullaniimiyor W 207 Yuva2 Hatasi
11 WW 208 Yuva2 Takil degil
12 W Ol dc 209 Yuva2 Farkli
13 W Tanimlanmamig Yuva3 HF
14 W Yapilandirma 211 Yuva3 Denetim Birimi
15 Wm Yuva3 Hatasi
16 W Frekans Araligi Yuva3 Takil degil
17 W Gerilim Arahigi 214 Yuva3 Farkh
18 m Ayrilmig 170 - 173 Opsiyon Modiilii Devre Disi
19 W Kart Yuvasi Yuva Uyg. Meniisii
20 W Kart Verimi Uyg. Meniisii Degistirildi
21 OHt Ev Bilgi Plakasi Sicaklik Geri Besleme
22 OHt Giig Kart On Yiikleme An. Gikis Kalib.
23 OHt Kontrol Kart Mesgul Giig Verileri
24 Termistor 179 Kart Verisi Mevcut 221 Kaydedilmis Donanim

Arizasi
25 m Kart Opsiyonu Asin Frekans
26 m Salt Okunur Kart Gii¢ Degeri Uyusmazhgi
27 W Kart Hatasi Siriicii Boyu
28 W Kartta Veri Yok Akim Ofseti
29 W Kart Dolu Yumusak Yol Verme
30 Denetim Birimi Kart Erigimi RAM Alt Dizi
31 W Kart Degeri Ayrilmig 228 - 247
32 Faz Kaybi Kart Siiriicii Modu 248 Tiirev Gorintisi
33 T Kart Kiyaslama 249 Kullanici Programi
34 W Kullaniimiyor 250 Yuvad HF
35 Kontrol Kelimesi Kullaniimiyor 251 Yuva4 Denetim Birimi
36 Kullanici Kaydi Kullaniimiyor 252 Yuva4 Hatasi
37 Giig Kapatildiginda 192 Kullanilmiyor 253 Yuva4 Takili degil
Kaydetme

38 Diisiik Yiik Kullaniimiyor 254 Yuva4 Farkli
39 Hat Senk. Kullaniimiyor 255 Giinliikleri Sifirlama

40-89 m Kullaniimiyor _
90 Giig iletigimi Kullanilmiyor _
91 W Kullaniimiyor _
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Bu trip, asagidaki kategorilere siniflandirilabilir. Bir trip durumunun meydana gelmesi igin sirticlide bir trip olmamasi veya bir trip durumu mevcutsa,
bu tripin disuk 6ncelikli numaraya sahip olmasinin gerektigi unutulmamaldir.

Tablo 13-5  Trip kategorileri
Oncelik Kategori Tripler Aciklama
HF01, HF02, HFO3, HF04, Bunlar dahili sorunlarin bulundugunu ve sifirlanamadiklarini belirtir.
HF05, HF06, HF07, HF08, . SO . P,
- Bu trip durumlarindan herhangi biri meydana geldikten sonra tim siricu
! Dahili hatalar HF09, HF10, HF 11, HF12, Ozellikleri devre disi kalir. Bir KI-Keypad monte edildiyse bu tribi gosterir,
HF13, HF14, HF15, HF 16, ancak tus takimi zh ma.z P g ) ’
HF17, HF18, HF19, HF20 s galismaz.
1 Kaydedilmis Donanim {Kaydedilmis Donanim Bu trip durumu, Parametre (mm.000) degeri 1299 olarak ayarlanincaya
Arizasi Arizasi} kadar ve bir sifirlama islemi baglatilincaya kadar giderilemez.
Yeniden avarlanamavan Trip numaralari 218 - 247,
2 o Y Yan | tvuva1 HF}, {Yuva2 HF}, Bu tripler sifirlanamaz.
P {Yuva3 HF} veya {Yuva4 HF}
Bu sadece, Parametre mm.000 degeri 1233 veya 1244 olarak ayarlanirsa
3 Degisken bellek arizasi | {EEPROM Hatasi} veya Varsayilanlari Yiikleme (11.043) parametresi sifir harici bir degere
ayarlandigi takdirde sifirlanabilir.
3 Dahili 24 V glc (PSU 24}
beslemesi
4 NV Medya Karti tripleri Trip numaralari 174, 175 Sistem calistirilirken bu triplerin énceligi 5'tir.
ve 177 - 188
5 A.I.'t|r|lm.|§ S|f|rI§ma {Ol ac} ve OI dc} B‘u trl.pler, trip durumunun meydana gelmesini mateakip 10 sn igcinde
sireleri olan tripler giderilemez.
{Faz Kaybi} trip durumu varsa trip meydana gelmeden 6nce siirici motoru
Faz kaybi ve d.c. durdurma tesebbisinde bulunur. 000 trip durumu, bu ézellik devre digi
5 baglanti gii¢c devresi {Faz Kaybi} ve {Oht dc bara} | birakilincaya kadar meydana gelir (bkz.Trip Tespiti Sonrasi Eylem (10.037).
korumasi {Oht dc bara} trip durumu varsa trip meydana gelmeden 6nce suriici daima
motoru durdurma tesebblstinde bulunur.
5 Standart tripler Tam diger tripler
258 Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu
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13.5 Dabhili / Donanim tripleri

{HFO01} - {HF20} tripleri, trip numarasi bulunmayan dahili hatalardir.

Bu triplerden biri meydana gelirse, ana siriici islemcisi onarilamayan
bir hata tespit eder. Tim suruct fonksiyonlari durdurulur ve suricu tus
takiminda trip mesaji gérintulenir. Daimi bir trip meydana gelmemisse,
bu durum siricunin yeniden baslatiimasiyla sifirlanabilir.

Yeniden baslatildiktan sonra slriici Kaydedilmis Donanim Arizasi trip
durumuna gecer. Kaydedilmis Donanim Arizasi trip durumunu gidermek
icin mm.000 parametresini 1299 olarak ayarlayin.

13.6 Alarm gostergeleri

Herhangi bir modda, bir alarm, birinci satirda siirici durumu dizesiyle
alarm dizesini degistirerek ve birinci satirdaki son karakterde alarm
simgesini gostererek ekranda verilen bir isarettir. “Otomatik Ayar ve Limit
Anahtari” digindaki herhangi bir alarmi sonlandirmak igin bir islem
yapilmadidi takdirde, suriicu sonunda hata verir. Alarmlar bir parametre
diizenlenirken gorintilenir, ancak kullanici Ust satirda alarm karakterini
gOrmeye devam eder.

Tablo 13-6  Alarm gostergeleri

Alarm dizisi Aciklama

Surlcudeki Motor Koruma Akiimdilatéri (04.019),
suriiciiniin hata verecegi degerin %75,0'ina ulasti
ve siriclideki ylik >%100.

Motor asiri
ylkii

STl Suriclide asir 1Isinma. SurlGcudeki Sdrdici Termal

13.7

Durum gostergeleri

Tablo 13-7  Durum gostergeleri

Ust satir dizisi Agciklama

Engelle

degildir.
Hiz sifirda tutularak suricu Etkinlestirildi
durdurulur.

Caligtirma Sdricu aktif ve galisiyor. Etkinlestirildi
Gug besleme kaybi durumu tespit Etkinlestirildi

Gii¢ Kaybi

Yavaglama

uygulanmaz veya Pr 06.015
parametresi 0’a ayarlanir.

Siiriicii cikis
kademesi
Siruci engelleniyor ve
caligtinlamiyor. GUVENLI MOMENT
KAPAMA sinyali GUVENLI
Devre disi

MOMENT KAPAMA terminallerine

Siricd, artik galigmaya hazirdir.

Surici etkinlestirme aktif haldedir
ancak surucu evirici aktif degildir Devre disi
¢linkl nihai siiriict galistirma aktif

edildi.

Nihai sirtici galistirma devre disi
birakildigindan motor sifir hiza / Etkinlestirildi
frekansa dogru yavaslamaktadir.

Sdricu, dc enjeksiyon frenlemesi

Yiikii Trip Seviyesi Yiizdesi (07.036) %90'dan fazla. de sokusturma. AN Etkinlestirildi
Otomatik Otomatik ayarlama proseduru baglatildi ve otomatik SUrlich hata verdi ve artik motoru
Ayarlama ayarlama islemi gerceklestiriliyor. kontrol etmiyor. Trip kodu, Devre disi
alt ekranda goruntulenir.
Sdricu, disuk gerilim veya yliksek
LU el-140[11 0l gerilim modunda algak gerilim Devre disi
durumundadir.
Motor 6n 1sitma fonksiyonlari devre Etkinlestirildi
disl.
Fazlar Surucu“t‘)lr etkinlestirme sirasinda Etkinlestirildi
faz testi” yapiyordur.
Powerdrive F300 Kullanici Kilavuzu 259
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RETE IO CICTO Parametreler yukleniyor

On yiikleme

Sdrlict parametreleri bir NV Medya Kartindan yukleniyor

Kullanici

Programi Kullanici programi yiikleniyor

On yiikleme

Kullanici programi bir NV Medya Kartindan sirtclye yukleniyor

Opsiyon

Programi Kullanici programi yiikleniyor

On yiikleme

Kullanici programi bir NV Medya Kartindan X yuvasindaki opsiyon
moddllne yukleniyor

Suraya

Yaziliyor: NV Kart

Veriler NV Medya Kartina yaziliyor

Siiriicii Otomatik veya On Yiikleme modunda oldugundan, siriicii
parametrelerinin kopyasinin dogru oldugundan emin olmak igin veriler
bir NV Medya Kartina yaziliyor

Beklemede

Gii¢ Sistemi Gug kati bekleniyor

Sdric, baslatma sonrasinda yanit vermek igin gii¢ katinda islemciyi
bekliyor

Beklemede Opsiyon modulu bekleniyor

Opsiyonlar

Sdricl, baslatma sonrasinda yanit vermek igin Opsiyon Modiillerini
bekliyor

Yiklemede Opsiyonlar Parametre veri tabani ytkleniyor

Bir opsiyon modulu degistirildiginden veya bir uygulama moduli

Guvenlik Uriin Mekanik Elektrik Baslark Temel Motoru Obtimi NV Medya Kartini | Tumlegik ileri Teknik LUFEZM UL listesi
Bilgileri bilgileri kurulum | kurulumu aslarken parametreler | galistirma ptimizasyon Kullanma PLC parametreler | bilgiler REERIEM bilgileri
Tablo 13-8  Basglatma esnasindaki opsiyon modiilii, NV Medya 13.9 Trip gegmi§ini garﬁntu|eme
Karti ve diger durum gostergeleri o ] o
— Surlcu, baglatilan son on trip durumunun gunlik kaydini tutar.
sa?ll:lc';i‘:isi ikinci satir dizisi Durum Trip 0 (10.020) - Trip 9 (10.029), baglatilan son on trip durumunun

glnlik kaydini tutarken, Trip 0 (10.020) en yeni trip durumunu ve Trip 9
(10.029) ise en son trip durumu gunlik kaydini tutar. Yeni bir trip durumu
meydana geldiginde, Trip 0 (10.020) parametresine yazilir; diger tim trip
kayitlar sirayla asagi kayar, en sondaki trip silinir. Her trip durumunun
meydana geldigi tarih ve saat, tarih ve saat giinliginde tutulur;

ornegin Trip O Tarih (10.041) - Trip 9 Saat (10.060). Tarih ve saat,

Tarih (06.016) ve Saat (06.017) parametrelerinden alinir. Tarih / saat
kaynagi Tarih / Saat Secicisi (06.019) ile segilebilir. Bazi tripler,

trip durumunun meydana gelmesi hakkinda daha fazla bilgi veren alt trip
numaralarina sahiptir. Bir trip alt trip numarasina sahipse degeri alt trip
kayit ginligunde tutulur; érnegin Trip 0 Alt Trip Numarasi (10.070) -
Trip 9 Alt Trip Numarasi (10.079). Trip, alt trip numarasina sahip degilse,
alt trip kayit giinligunde degeri sifir olarak tutulur.

Pr 10.020 ve Pr 10.029 arasindaki herhangi bir parametre seri iletisim
tarafindan okunuyorsa, Tablo 13-3’deki trip numarasi aktarilan degerdir.
NOT

Trip durumu kayit gunlikleri, Pr 10.038 parametresi 255 olarak
ayarlanarak sifirlanabilir.

13.10 Ani kapanma durumunda siiriicii
davranisi

Suruciide bir trip durumu meydana geldiginde, sirici gikigi devre disi
birakilir; yik durmasi igin serbest birakilir. Herhangi bir trip durumu
meydana gelirse, muteakip salt okunur parametreler trip durumu
giderilene kadar dondurulur. Bu, trip durumunun sebebinin teshisine
yardimci olur.

parametre yapisinda degisiklik istediginden, agma sirasinda siiriicil Parametre Agiklama
tarafindan tutulan parametre veritabanini giincellemek gerekli olabilir. 01.001 Frekans/hiz referansi
Bu, surtcl ile opsiyon modiilleri arasinda veri aktarimini igerebilir. 01.002 Atlama oncesi filtre referansi
Bu esnada “Opsiyon Modiiliinden Yikleniyor” mesaji goriintilenir 01.003 Rampa 6ncesi referans
02.001 Rampa sonrasi referans
13.8 Programlama hatasi ifadeleri 03.001 Frekans izleme talebi / Son hiz ref.
Asagidakiler siiriicti donanim yaziliminin programlanmasi sirasinda bir 03.002 Hiz geribildirimi
hata meydana geldiginde siriict tus takiminda goériintiilenen hata 03.003 Hiz hatasi
mesajlaridir. 03.004 Hiz kontrolérii gikigi
Tablo 13-9  Programlama hatasi ifadeleri 04.001 Akim blyUklugi
Hata R 04.002 Aktif akim
o Sebep Cozilim _
Dizesi 04.017 Reaktif akim
Tldm opsiyon modulleri Sarlclyu kapatin ve mesaj 05.001 Cikis frekansi
tarafindan istenen yeterince | kaybolana kadar opsiyon 05.002 Cikis gerilimi
bellek bulunmuyor moddllerinin bazilarini ¢ikarin 05.003 Gic
En az bir opsiyon moddld |~ 05.005 DC bara gerilimi
sifirlama istegini kabul Sdrlclyu yeniden baslatin ha
etmedi. 07.001 Analog g!@ 1
Sdrlculyu yeniden baslatin ve 07.002 Analog giris 2

On yiikleyici islemcinin
flash bellegini silemedi

yeniden deneyin. Sorun
devam ederse, sirliclyl iade
edin

Sdrlculyu yeniden baslatin ve
yeniden deneyin.

Sorun devam ederse,
suricuyl iade edin

On yiikleyici islemcinin
flash bellegini
programlayamadi

Bir opsiyon moduli dogru
sekilde baslamadi.
Opsiyon moduli Calismaya
Hazir isareti ayarlamadi.

Arizali opsiyon modulunu
ctkarin

Parametrelerin dondurulmasi gerekmiyorsa, bu durum Pr 10.037
parametresinin bit 4 degerinin ayarlanmasiyla devre disi birakilabilir.
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14 LI i bilaileri 14.2.4 Ozel asin akima karsi koruma cihazi
U Stes b g e Sdricunun, kisim 4.7 Gii¢ Degerleri, sayfa 66 bolimunde belirtilen 6zel
asir akima karsi koruma cihazi disinda bir glic kaynagina bagl olmasi
141 Genel gerekmez.
14.1.1 Onaylarin kapsami .
Tiim modeller hem ABD hem de Kanada giivenlik gerekliliklerine uygun 14.3 Dal devreleri igin kisa devreye karsi
olarak gosterilmistir. koruma
UL dosya numarasi: E171230. 1431 Kisa devre sinifi

Uretim Yeri Kodu: 8D14.

14.1.2 Ureticinin adi
Uretici Control Techniques Ltd’dir.

14.1.3 Elektriksel degerler
Elektriksel dederler surada tablo halinde verilmistir: kisim 2.3 Gii¢
Degerleri, sayfa 11.

14.1.4 Birden fazla kablo diizeni
Sdiruciler farkli kablo diizenleri gerektiren uygulamalarda kullanim igin
tasarlanmamistir. Suriculer birden fazla sinifa sahip degildir.

14.1.5 Model numaralari
Model numaralari surada gésterilmistir: Bélim 2 Uriin bilgileri, sayfa 10.

14.1.6 Plenum sinifi
Sdricduler istenen Tip 1 terminal kitiyle muhafazal tipler olarak kurulan
klimali bir bélmede (kanal) kuruluma uygundur.

14.1.7 GCaligsma sicakhgi

Sdructler 40 °C ortam sicakliginda kullanim igin siniflandiriimistir.

50 °C’de galismaya azaltiimis ¢ikisla izin verilir. Bkz. Tablo 12-3,
sayfa 215.

14.1.8 Kurulumla ilgili uyarilar, ikazlar ve notlar
Kurulumla ilgili uyarilar, ikazlar ve notlar kisim 1 Giivenlik Bilgileri,
sayfa 8 bolimiinde ve suricuyle birlikte verilen Baslangi¢ Kilavuzu’'nda
bulunur.

14.2 Asin yiik, asir akim ve asiri hiza karsi
koruma

14.21 Koruma seviyesinin derecesi

Cihazlarda motor yUku igin kati hal asiri yik korumasi bulunur. Tam
yuk akiminin yiizdesi olarak ifade edilen koruma seviyeleri surada
gOsterilmistir: kisim 2.3.1 Tipik kisa sdreli agiri yiik limitleri, sayfa 14.

Motor korumasinin diizgiin galigmasi igin, motor nominal akimi
Pr 00.046 veya Pr 05.007’ye girilmelidir.

Koruma seviyesi, gerektiginde %150’nin altinda olacak sekilde
ayarlanabilir. Bkz. kisim 8.2 Motor termal korumasi, sayfa 140.

Siricide, kati hal motor asiri hiz korumasi bulunur. Bununla birlikte bu
ozellik, yuksek glvenirlikte bagimsiz bir asiri hiz koruma cihazina
esdeger koruma seviyesi saglamaz.

14.2.2 Termal bellek korumasi
Sdruciler, termal bellek korumasina sahip motor yiiki ve hiz hassas
asir yuk korumasina sahip olarak sunulur.

Termal bellek korumasi, kapatma, gii¢ kaybi ve hiz hassasiyeti
acisindan UL gereklilikleriyle uyumludur.

Termal koruma sisteminin tam agiklamasi igin, bkz. kisim 8.2 Motor
termal korumasi.

Termal bellek korumaya iliskin UL gerekliliklere uyum saglamak igin,
Termal Koruma Modunun (Pr 04.016) sifira; Diistik Hiz Koruma
Modunun (Pr 04.025) ise 1’e ayarlanmasi gerekir.

14.2.3 Termal koruyucular bulunan motorlarla
kullanim

Siricl, motorun igine yerlestirilmis bir termal sensér veya anahtardan

veya harici bir koruma rélesinden gelen bir sinyal Gizerine hareket

edecek halde temin edilir. Bu surada agiklanmistir: kisim 4.8 Cikis

devresi ve motor koruma, sayfa 70 ve kisim 7.3 Hizli devreye alma /

calistirma, sayfa 124.

Siricl kisim 4.7 Gti¢ Degerleri, sayfa 66 bolimunde aciklandidi gibi
asir akima kargi koruma cihazlariyla donatildiginda, maksimum
100.000 RMS simetrik amper, 600 Vac'den yuksek ¢ikisi olmayan bir
devrede kullanima uygundur.

Kisim 4.7 Gii¢ Degerleri, sayfa 66 bolumundeki gui¢ degeri tablolarinda
aksi belirtimedikge, dal sigortalari herhangi bir UL listesinde bulunan
Sinif CC, J veya T sinifi 600 Vac olabilir.

Kisim 4.7 Gii¢ Degerleri, sayfa 66 bolimuindeki deger tablolarinda aksi
belirtimedikge, devre kesiciler 600 Vac sinifi, DIVQ veya DIVQ7 kategori
kontrol numarasina sahip UL'de gosterilmis herhangi bir tipte olabilir.

14.3.2 Kati hal kisa devreye karsi koruma

Siiriicii, kati hal kisa devreye karsi korumayla birlikte sunulur. integral
kati hal korumasi dal devre korumasi saglamaz. Dal devre korumasi
Ulusal Elektrik Yasasi'na ve her tiirlli ek yerel mevzuata uygun olarak
saglanmalidir.

14.3.3 Dal devreleri i¢in kisa devreye karsi koruma
(grup halinde kurulum)

Kasa boylari 3, 4, 5 ve 6, CC, J, T veya HSJ sigortalarla

korunduklarinda, maksimum 100.000 simetrik amper, 600 V'tan fazla

¢ikisl bulunmayan bir devreye motor grubu kurulumu i¢in onaylanmigtir.

14.3.4 Yaygin kullanilan DC bara sistemleri
Kasa boylari 3, 4, 5 ve 6 ortak bir DC bara kullanilan moddler sirtcu
sistemlerinde kullanim icin onaylanmigtir.

Gereken dal devre korumasiyla birlikte izin verilen konvertor ve evirici
kombinasyonlari igin, Control Techniques ile iletisime gegin.

14.4 Kontrol devresi korumasi

14.4.1 Kontrol devresi kablolari
Tim kontrol devreleri sinirh gerilim, sinirli akim yalitiml ikincil
devrelerde bulunur. Ek kablo korumasi gerekli degildir.

14.4.2 Tamamlayici sigorta

Kontrol devreleri harici bir 24 V kaynakla beslendiginde, kisim 4.5

24 Vdc besleme, sayfa 64 boéliminde agiklandigi gibi tamamlayici bir
sigorta gereklidir.

14.4.3 Aksesuar takimi kutulari
Tum sirlculer kisim 2.8 Stirtictiyle birlikte verilenler, sayfa 20
bdluminde agiklandigi gibi bir aksesuar takimi kutusuyla birlikte sunulur.

14.5 Kablo terminali isaretleri
14.5.1 Uygun baglanti igareti

Tim ana terminaller agikga isaretlenmistir. Birden fazla devre diizeni
yoktur.

14.5.2 Toprak besleme kablosunun terminal
baglantisi

Topraklanmig besleme devresi kablosunun baglanti terminalleri bir

toprak simgesi (IEC 60417, simge No. 5019) araciligiyla taninir.

Topraklama baglantilari, UL'de listesinde yer alan kapali gevrim (halka)
terminallerini kullanmahdir.

14.5.3 Kaullanici réle kontagi

Sinif 1 veya sinif 2 devresinin pargasi olmasi i¢in sahaya kabloyla
yalitimh bir kullanici réle kontadi baglanabilir. Bu, kisim 4.12 Kontrol
baglantilari, sayfa 82'te agiklanmistir.
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14.5.4 Kablolarin tipi

Yalnizca bakir kablolar kullanin.

14.5.5 Kablolarin sicaklik sinifi

Yalnizca 75 °C sinifi kablolar kullanin.

14.5.6 Grup kurulumu igin kablo boyutlar
Kasa boylari 3, 4, 5 ve 6 nominal akimin %125’iyle sinirli girig ve gikis
kablolari bulunan motor gruplarinin kurulumu igin onaylanmistir.

14.5.7 Moment degerleri
Saha kablo terminallerinin moment degerleri kisim 3.12.2 Terminal
boyutlari ve moment ayarlari, sayfa 53 bélimunde sunulmustur.

14.6 Cevre
14.6.1 Cevre

Sdricdller kirlenme derecesi 2 olan gevrelerde ¢alismak Gzere
tasarlanmistir.

Sdricller Agik tip olarak tedarik edilir.

Sduruciler, istenen Tip 1 terminal kitiyle birlikte kurulduklarinda
Muhafazali Tip 1 olarak siniflandirilir.

Cihazlar, bir Tip 12 muhafazayla birlikte kurulduklarinda Tip 12 olarak
siniflandirilir.

14.7 Montaj
14.71 Yizey montaij

Tum sarlculer Yuzeye montaj icin uygundur. Montaj talimatlari
kisim 3.5.1 Yiizeye montajli, sayfa 31 bolimiinde sunulmustur.

14.7.2 Yan yana montaj
Kurulum genislidini en aza indirmek igin, cihazlar aralarinda boslukla
veya bosluksuz olarak yan yana monte edilebilir.

14.7.3 DOsemeye montaj

Ddsemeye montaj igin kasa boylari 3, 4 ve 5 uygundur. Sirici montaj
yuzeyinin karsisina yan panelle birlikte yan olarak monte edilir.
Dosemeye montaj kitleri mevcuttur.

14.7.4 Delige montaj

Tum modeller delige monte edilebilir. Delije montaj yapildiginda, toz ve
su girigini dnlemek igin bir Tip 12 muhafazanin iginde, yuksek IP ucu
(varsa) ve Tip 12 sizdirmazlik kiti kullaniimalidir. Bkz. kisim 3.5.2 Panel
disina dogru montaj, sayfa 36.

14.8 Listelenen Akseuarlar
14.8.1 Opsiyon modiilleri

Asagidaki opsiyon modiilleri ve aksesuarlar UL'de listelenmistir:

Acik Tip:

SI-PROFINET RT SI-1/0

SlI-Ethernet SD-Card Adaptor
SlI-DeviceNet KI-485 Adaptér
SI-CANopen KI-HOA keypad RTC
SI-PROFIBUS

NOT

Tum opsiyon modiilleri tim strtct modelleriyle uyumlu degildir.

14.9 cUL isareti gereklilikleri

14.9.1 Harici gegici darbe

575 V sinifi 07500530, 07500730, 8500860, 8501080 model numaralari
cUL onay gereklilikleriyle uyum saglamak icgin harici gegici darbe
gerektirir:

Gegcici gerilim darbesi 6nleme, ekipmanin hat tarafina monte

edilmeli ve 575 Vac (faz-toprak), 575 Vac (faz-faz)

gerilim degerine sahip ve asir gerilim kategori lll'e uygun
olmali, 6 kV’lik nominal darbe gerilim yikselmesine ve

maksimum 2400 V’lik kaski gerilimine dayanabilen bir

koruma saglamalidir.

14.9.2 Dal devre korumasinin agilmasi

Dal devre koruma cihazinin agiimasi bir arizanin kesintiye
& ugradidinin gostergesi olabilir. Yangin ve elektrik garpmasi

riskini azaltmak igin, akim bulunan pargalar ve kontroldriin
diger bilesenleri incelenmeli ve hasar gérmislerse

degistiriimelidir.
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