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El kitabina giris

icindekiler

»  Gegerlilik

» Glvenlik talimatlari

* Hedef kitle

* Kilavuzun amaci

* Kilavuzun igerigi

» Terimler ve kisaltmalar
« llgili el kitaplari

Gegerlilik
Bu el kitabi ACS380 makine kontrol programi (sirim 2.04 veya Uzeri) igin gegerlidir.

Kontrol programinin siirimind kontrol etmek icin, bkz. parametre 07.05 Yazilim
sdrdmdi.

Gilivenlik talimatlari

Tdm guvenlik talimatlarini izleyin.

+ Surtclyu kurmadan, devreye almadan ve kullanmadan 6nce suriiciinin Donanim
kilavuzu'ndaki tam glivenlik talimatlarini okuyun.

+ Parametre degerlerini degistirmeden dnce, yazilim fonksiyonuna 6zgu uyarilari
okuyun. Parametreler bdlumunde énemli parametreler ve ilgili uyarilar listelen-
mektedir.




12 El kitabina giris

Hedef kitle

Okuyucunun, elektrik, kablo baglantisi, elektrikli bilesenleri ve elektrik sema simgele-
rinin temellerini bildigi kabul edilmektedir.

Bu kilavuz duinyanin dért bir yanindaki okuyucular i¢in hazirlanmistir. Hem Sl hem de
ingiliz 6lgli birimleri kullaniimaktadir.

Kilavuzun amaci

Bu kilavuzda, stirlicl sistemini tasarlamak, devreye almak veya galistirmak icin gere-
ken bilgiler saglanmaktadir.

Kilavuzun igerigi

El kitabina giriste (bu bdélimde) el kitabinin gegerliligi, amaci ve igerigi, sartlar ile
kosullar agiklanmaktadir.

Kontrol paneli (sayfa 17), dahili kontrol panelini tanitmaktadir.

Devreye alma, ID run ve kullanim (sayfa 23), striicinin nasil galistirilacagi ve
nasil ID run gerceklestirilecedi hakkinda talimatlar ve baslica kullanma durumlari
hakkinda agiklamalar icerir.

Kontrol makrolari (sayfa 31), bir baglanti semasiyla birlikte her makronun kisa bir
aciklamasini igerir. Makrolar, 6nceden tanimlanmis uygulamalardir ve surici
konfiglire edilirken kullanicinin zamandan tasarruf etmesini saglarlar.

Program ézellikleri (sayfa 57), program 6zelliklerini ve parametreleri agiklar.
Parametreler (sayfa 105), surlclylU programlamak igin kullanilan parametreleri
aciklar.

Ek parametre verileri (sayfa 335), parametrelerle ilgili daha fazla bilgi igerir.

Hata izleme (sayfa 371), uyari ve hata mesajlarini olasi neden ve ¢ézim 6nerileri
ile birlikte listeler.

Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii (sayfa 397),
surlicinun dahili haberlesme arabirimi kullanilarak bir haberlesme agi ile iletisimi
aciklar.

Bir haberlesme adaptérii ile haberlegsme kontrolii (sayfa 459), opsiyonel haber-
lesme modulu kullanilarak bir haberlesme agi ile iletisimi agiklar.

Kontrol zinciri semalari (sayfa 473), slrlictiniin referans zincirini anlatir.

Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380 (sayfa 489), ving uygulamasina 6zel fonksi-
yonlari anlatir. Gerekirse, bu fonksiyonlar diger uygulamalar igin kullanilabilir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma

Aciklama

ACS-AP-x Sdrdct ile iletisim igin gelismis kontrol paneli, gelismis operator
tus takimi.

ACS380, ACS-AP-1, ACS-AP-S ve ACS-AP-W (Bluetooth
arabirimli) tiplerini destekler.

ACS-BP-S Surucd ile iletisim igin temel kontrol paneli, temel operator tus
takimi

Al Analog girig; analog giris sinyalleri icin arabirim

AO Analog ¢ikis; analog ¢ikis sinyalleri igin arabirim

AsynM Asenkron motor

BAPO-01 Opsiyonel yana monte edilmis harici gii¢ genisletme moduli

BCAN-11 CANopen arabirimi

BCBL-01 Opsiyonel USB - RJ45 kablosu

BMIO-01 G/C ve Modbus modulu

Fren kiyici Gerektiginde, slrlicinun ara devresinden frene fazla enerijiyi
aktarir. Kiyici, DC bara gerilimi, belirli bir maksimum limiti asti-
ginda gahsir. Gerilim artisi tipik olarak yiliksek atalet momentli
motorun yavaslamasi (frenlemesi) ile olusur.

Fren direnci Fren kiyici tarafindan iletilen fazla slrtcu frenleme enerjisini 1si
olarak atar. Fren devresinin temel pargasidir. Siirliciiniin donanim
kilavuzunda Direng frenleme boélumiine bakin.

BREL-01 Opsiyonel yana monte edilmis réle ¢ikisi genisletme modula

BTAC-02 Opsiyonel yana monte pulse enkoder arabirim modili

Kondansatér banki

Bkz. DC bara kondansatérleri.

CCA-01

Opsiyonel enerjisiz konfiglirasyon araci

Kontrol karti

Kontrol programinin galistigi kontrol kart

DC bara

Dogrultucu ve invertor arasindaki DC devresi

DC bara kondansatorleri

Ara devre DC gerilimini dengede tutan enerji depolama ekipmani

DI

Dijital giris; dijital giris sinyalleri icin arabirim

DO Dijital ¢ikis; dijital ¢ikis sinyalleri igin arabirim
Sirucu AC motorlarinin kontroll igin frekans donusttricu
EFB Dahili haberlesme

FBA Haberlesme adaptori

FCAN-01/-01-M Opsiyonel CANopen adaptér moduli

FCNA-01 Opsiyonel ControlNet adaptér moduli

FDNA-01 Opsiyonel DeviceNet adaptér moduli

FECA-01/-01-M

Opsiyonel EtherCAT adaptdr modulu

FENA-11/-21/-21-M

EtherNet/IP, Modbus TCP ve PROFINET IO protokolleri igin
opsiyonel Ethernet adaptér moduli

FEPL-02

Ethernet POWERLINK adaptér moduli
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FPBA-01/-01-M Opsiyonel PROFIBUS DP adaptér moduli

Kasa (tip) RO ve R1 gibi fiziksel kasa boyutunu ifade eder. Sirlctde bulunan
tip tanimlama etiketi strticinln kasasini gosterir; stricundn
donanim el kitabina bakin.

ID run Motor ID run. Tanimlama galistirmasi sirasinda suricu, optimum
motor kontrolii igin motor karakteristiklerini tanimlar.

On altihk Temel birim olarak, birbirini izleyen 16 sayilik bir numaralandirma
sistemini kullanarak iki basamakl sayilari tanimlar. On altilik
sayllar 0-9 rakamlari ve A-F harflerinden olusur.

IGBT Insulated gate bipolar transistor

Ara devre Bkz. DC bara.

invertor Dogru akim ve gerilimi, alternatif akim ve gerilime gevirir.
G/IC Giris/Cikis

LSW Least significant word

Makro Sdrict kontrol programindaki parametrelerin 6nceden

tanimlanmis varsayilan degerleri. Her bir makro belirli bir
uygulama icin tasarlanmistir. Bkz. Kontrol makrolari bélimu.

NETA-21 Opsiyonel uzaktan izleme araci

Ag kontroll DeviceNet ve Ethernet/IP gibi Ortak Enduistriyel Protokol

(CIP™) tabanli haberlesme protokollerinde, ODVA AC/DC

Siricu Profilinin Net Ctrl ve Net Ref nesnelerini kullanarak

surtict kontroliini ifade eder. Daha ayrintili bilgi igin,

www.odva.org adresine ve asagidaki el kitaplarina bakin:

» FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual
(3AFE68573360 [ingilizce]), ve

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [ingilizce]).

Parametre Siricinun kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma talimati
veya slrlicl tarafindan oélgiilen veya hesaplanan sinyal

PDO islem veri nesnesi

PID kontroloru Oransal-integral-tirev kontrol cihazi

PLC Programlanabilir lojik kontrol cihazi

PMSM Sabit miknatisli senkron motor

PM Sabit miknatis

PROFIBUS, Pl - PROFIBUS & PROFINET International'in tescilli ticari
PROFIBUS DP, markalari

PROFINET 10

RO, R1,... Kasa (tip)

RCD Kagak akim cihazi

Dogrultucu Alternatif akim ve gerilimi, dogru akim ve gerilime gevirir.
RFI Radyo frekansi paraziti

RO Réle ¢ikisi. Dahili bir réle igerir.
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SDO Servis veri nesnesi

SIL Guvenlik butlinlik diizeyi. Bkz. suriicu donanim kilavuzunda
Giivenli moment kapatma (STO) iglevi bolumu.

STO Glvenli moment kapatma. Bkz. suriicu donanim kilavuzunda
Giivenli moment kapatma (STO) islevi bolumu.

ilgili el kitaplari

ilgili el kitaplari, én kapag@in arkasinda ligili el kitaplari listesi bdlimi altinda listelen-
migtir.

Siber guvenlik sorumluluk reddi

Bu Urtin bir ag arabirimi araciligiyla baglanmak ve bilgilerle verileri iletmek igin tasar-
lanmigtir. Uriin ile Miisterinin agi veya bagka bir ag (olmasi durumunda) arasinda
glvenli bir baglanti saglamak ve baglantiy1 kurmak ve surekli olarak korumak tama-
men Musterinin sorumlulugundadir. Miasteri Grund, agi, sistemi ve arabirimi her tur
guivenlik ihlaline, yetkisiz erisime, miidahaleye, zorla girmeye, sizmaya ve/veya veri-
lerin ya da bilgilerin calinmasina karsi korumak igin tim uygun énlemleri (bunlarla
sinirl olmamak kaydiyla érnegin givenlik duvarlarinin kurulumu, kimlik dogrulama
Onlemlerinin uygulanmasi, verilerin sifrelenmesi, viris-6nleyici programlarin kuru-
lumu, vb.) alacak ve slrdirecektir. ABB ve bagli kuruluslar bu givenlik ihlalleri, yetki-
siz erisim, midahale, zorla girme, sizma ve/veya verilerin ya da bilgilerin calinmasi ile
ilgili hasarlardan ve/veya kayiplardan sorumlu degildir.

Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 103).
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Kontrol paneli

igindekiler

* Kontrol paneli

* Ana sayfa gériniimi ve Mesaj g6riinimui
» Opsiyonlar menlisi

* Ana menl

« Alt mendler

Kontrol paneli

ACS 380'de varsayilan olarak entegre bir panel vardir. Gerekirse, gelismis kontrol

paneli veya temel bir panel gibi harici kontrol panellerini kullanabilirsiniz. Daha fazla
bilgi icin, bkz. ACX-AP-x assistant control panel’s user’'s manual (3AUA0000085685
[ingilizce]) veya ACS-BP-S basic control panel’s user’s manual (3AXD50000032527

[ingilizce])

. Ekran - Varsayilan olarak Ana sayfa gérunimunu gosterir.
Ana mendi.

. TAMAM tusu - Ana menliyl agar, ayarlari seger ve kaydeder.
Start tusu - Sirliclyl baslatir.

Meni gezinme tuslari - Mendiler iginde hareket eder ve
degerleri ayarlar.

Stop tusu - Surtictyt durdurur.

Geri tusu - Opsiyonlar menisinl agar ve meninin iginde
geri gider.

8. Opsiyonlar meniisu

9. Durum 15191 - Yesil ve kirmizi renkler durumu ve olasi
problemleri gosterir.

o s wN o

N o



http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch

18 Kontrol paneli

Ana sayfa gérunumu ve Mesaj goriinimu

Ana sayfa gorinimi ana goriinimdur. Ana sayfa goriinimiinden Ana Menlyi ve
Opsiyonlar menusunu acar.

Ana gernUm
1. Kontrol se¢imi - lokal veya uzak
I:H: i { S #1501 rpm 2. Lokal start/stop kontrolil - etkinlestirildi

1499 BO® 3 Dommeyoni- leriveya or
rRrn

4. Lokal referans ayari - etkinlestirildi
@ 5. Hiz - hedef
6. Hiz - o anki hiz

7. Ana meni - menu listesi
8. Opsiyonlar menusu - hizli erisim menusu

Mesaj gérunumu hata ve uyari mesajlarini gésterir. Etkin bir hata veya uyari varsa,
panel dogrudan Mesaj goriinimiini gésterir.

Mesaj gérinimiind Opsiyonlar menusiinden veya Hata Tanimlari alt menistinden
agabilirsiniz.

Mesaj gérinumu: Hata

Hata mesajlari acilen ilgilenmenizi gerektirir.
Loc &4 1500rpm ) g 9

e 1 0 0 1 Sorunu gidermek icin 384. sayfada Hata mesaijlari

R 7 tablosundaki kodu kontrol edin.
BSET!

Mesaj gorinimui: Uyari

Uyari mesaijlari olasi sorunlari gosterir.
Loc €™ 1500rpm y ! g
@ Waming: 2003 Sorunu gidermek igin 374. sayfada Uyari mesajlari
M Warning: 2020 9 cin 27=. say 4 )

tablosundaki kodu kontrol edin.

N Warning: 2009




Opsiyonlar menusi ve Ana menu

Kontrol paneli 19

Opsiyonlar menisi
Ll

= Loc (™ 1500rpen

1. Agmak icin: Ana sayfa
gorinimiinde Geri [].[][]
digmesine basin. H:

Opsiyonlar meniisii

Opsiyonlar menusu bir hizh erisim menusuddr.

Ana meni =

2. Agmak icin: Ana sayfa
goriniminde TAMAM
diigmesine basin.

1. Kontrol konumu - lokal veya uzak kontrole ayarlanir

oc Rem ) o .
2. Dénme yon - ileri veya geri olarak ayarlanir

- 3. Etkin hatalar - olasi hatalari gériintuler
& 1h00rpm
3 4. Referans hizi - referans hizini ayarlar

@\ 5. Etkin uyarilar - olasi uyarilari gorintdler

Ana menii

Ana menu bir kaydirma menusudur. Menu simgeleri belirli gruplari temsil eder.

Gruplarin alt mendleri vardir.

Not: Hangi Ana menl 6gelerinin gérundr oldugunu tanimlayabilirsiniz

(bkz. parametre 49.30).

=10

- N

I/"z"\.. 3. Kontrol makrolari
l‘ \2)

5. Eneriji verimliligi - enerji tasarruflari

6. Parametreler - parametreler

1. Motor verileri - motor parametreleri

2. Motor kontrolli - motor ayarlari

4. Hata Tanimlari - hatalar, uyarilar, hata ginligu ve baglanti durumu
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Alt meniiler

Ana meni 6gelerinin alt menileri vardir. Bazi alt mendlerin ayrica menuleri ve/veya opsiyon
listeleri vardir. Alt menulerin igerigi slrtict tipine baghdir.

Motor Verileri

=)

s - 1. Motor tipi - AsynM, PMSM, SynRM
1 E 2

\Asynh Sfﬂla:““? 2. Kontrol modu - Skaler, Vektor

\7skw 100alY O Nominalgl

D) ey 4. Nominal akim

\24000V  50.0H2 5. Nominal gerilim

Ty (1 i

(7 B 6. Nominal frekans

\4B0rprm 50.0Nm—’ :
-, ‘EE\' 7. Nominal hiz

@ﬂ WO IEIDI]S[II:P ~ 8. Nominal moment

50 Hz ' 9.Fazsirasi-UV W, UWV

\uﬁcwfﬁ 10.Nominal Cosphi

11.Birim segimi - S| veya ABD birimleri

Motor Verileri: Motor tipi
1. AsynM
PMSH Syn

2. PMSM
@ . SynRM
SynHM@

w

Motor Verileri: Kontrol modu

Vect 1. Skaler
Eé;r 2. Vektor
Motor Verileri: Faz sirasi
1.UvVw
LIy
@ 2.UwWV
Motor Verileri: Birim segimi
1. Sl birimleri

2. ABD birimleri
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Motor Kontroll

1. Start modu - Sabit siire, Otomatik
2. Stop modu - Yavaslama, Rampa, DC tutma

@ 5.0s B 5.08 3. Hizlanma stresi

4. Yavaglama suresi

ax Max@

Ta00rpm 3404 5. !zm verilen maksimum hiz
Wi 6. Izin verilen maksimum akim
rpm 7. Izin verilen minimum hiz

Motor Kontrol(i: Start modlari

@

Motor Kontroll: Stop modlari

1. Sabit zaman
2. Otomatik

1. Serbest
@ 2. Rampali
3.DC tutma
Kontrol makrolari Kullanilabilir kontrol makrolari kurulu olan opsiyon moduline
/055 baglidir.
1. ABB standart (2 kablo)
@) 2. ABB sinirli (2 kablo)
v b2 3. Alternatif
14> 2y i i
@H 15 3<_E il 43 4. Motor potansiyometresi
Modk 5.PID
(SPID E:TUUS 6. Modbus RTU
(Fyafibus Profinet0E) 7. PROFIBUS
8. PROFINET IO
Maodhus
@uernetlp TCP @ 9. EthernetIP
10.Modbus TCP
Dl Can0en (@) 11 EnercaT
12.CANopen
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Hata tanimlari

s
% 1001 95@

8 10
@5 08 g

Etkin Hata- hata kodunu gosterir

Hata Tarihgesi - en yeni hata kodlarinin listesi (6nce en yeni)
Etkin Uyari- uyari kodunu gdsterir

Baglanti Durumu - Haberlegsme ve G/C sinyalleri

Enerji Verimliligi

@ 4% Saved 9 1. kWh cinsinden enerji tasarrufu
Ve awed .
FAE lWh 12007 2. Tasarr.uf ?dllen parelll
Saved4  Savedd 3. MW cinsinden enerji tasarrufu
ST h 12k e 4. Tasarruf edilen para x 1000
Acivh 5. Maliyet/kWh
Gp
Parametreler
=
1. Tam parametre listesi - tam parametreler ve parametre seviye-

(1)e52 AZ
(3 ek

w

leriyle gruplar menisiu
. Degigtirilen parametre listesi
. Parametre geri yikle - fabrika varsayilan parametrelerine sifirla
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Devreye alma, ID run ve
kullanim

icindekiler

Stirticliyti devreye alma
Tanimlama ¢alismasi (ID run)
Stirtictiyt calistirip durdurma
Dénlis yénu ayari

Frekans veya hiz ayari
Stirtictii parametre ayari

Hata izleme

Birim degisimi

Not: Bu bolimde, suricu devreye alma, ID run ve diger eylemler igin entegre bir
panel kullanir. Bu fonksiyonlari ayrica harici bir kontrol paneli veya drive composer

yazilimi kullanarak da gergeklestirebilirsiniz.

Surucuyl devreye alma
Birimi secin (uluslararasi veya ABD) ve TAMAM tusuna basin.
Sirucu baglanan adaptéri tanir ve dogru ayarlari yapar. Bu, adaptére bagli

1.

olarak birka¢ saniye surebilir.

Motor verileri gériniminde, motor tipini segin:

AsynM: Asenkron motor

PMSM: Sabit miknatisli motor (servo motor) veya

SynRM: Senkron reliiktans motor

3. Motor kontrol modunu ayarlayin.
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10.

Vektor: Hiz referansi. Bu mod, birgok uygulama igin uygundur. Siirlicii otomatik
olarak sabit tanimlama galismasini gergeklestirir.

Skaler: Frekans referansi
Bu modu asagidaki durumlarda kullanin:

- Motor sayisinin degisme ihtimali varsa.
- Nominal motor akimi, nominal striici akiminin %20’sinin altindaysa.

Skaler mod, sabit miknatisli senkron motorlar i¢in tavsiye edilmez.

Nominal motor degerlerini ayarlayin.
* Nominal gi¢

* Nominal akim

+ Nominal gerilim

* Nominal frekans

*  Nominal hiz

*  Nominal moment (opsiyonel)

* Nominal cosphi

Motorun déniis yonini kontrol edin.

Gerekirse, Faz sirasi ayariyla veya motor kablosunun faz sirasiyla motorun
yonuni ayarlayin.

Motor kontrolii gérinuminde, baslatma ve durdurma modunu ayarlayin.

Hizlanma slresini ve yavaslama suresini ayarlayin.

Not: Hizin hizlanma ve yavaglama rampa sureleri 46.01 Hiz éicekleme/46.02 Fre-
kans 6blgcekleme parametresinin degerine baglidir.

Maksimum ve minimum hizi veya frekansi ayarlayin. Daha fazla bilgi igin,
bkz. parametreler 30.71 Minimum hiz/30.13 Minimum frekans ve 30.12 Maksi-
mum hiz/30.14 Maksimum frekans, sayfa 207.

Kontrol makrolari gérinimunde, uygun makroyu segin.

Haberlesme adaptéru baglanmis Unitelerde: haberlesmeyi Kontrol makrolari
gorinumunde gorebilirsiniz. Degistirmeniz gereken belli parametreler (6r. istasyon
kimligi) vardir. Bkz. Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolti bolimu.

Surlcu parametrelerini uygulamaya goére ayarlayin. Surtclyle birlikte gelismis
kontrol panelini (ACS-AP-x) veya Drive Composer bilgisayar uygulamasini
kullanabilirsiniz.
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Tanimlama g¢aligmasi (ID run)

Arka plan bilgisi

Sdrlcu vektdr modundayken ilk kez galistirildiginda veya motor parametrelerinde
(grup 99 Motor verileri) degisiklik yapildiginda, bir seferlik Sabit moddda Tanimlama
Calismasi yaparak motor 6zelliklerini dlger Bu durum

* 99.13ID run talep edildi parametresi segimi Sabit ve

* 99.04 Motor kontrol modu parametresi segimi Vektér oldugunda gecerlidir.
Birgok uygulamada ayri bir ID"run gerceklestirmeye gerek yoktur. Zorlayici kontrol
baglantilari i¢in ID run segin. Ornegin:

+ sabit miknatis motoru (PMSM) kullanilir

 sUrlcd sifira yakin hiz referanslarinda galigirsa veya

» motor nominal momentinin Gzerinde, genis hiz araligi icinde ¢alistiginda.

Not: Motor parametrelerini motor tanimlama ¢alismasindan sonra degistirirseniz,
motor tanimlama ¢alismasini tekrarlamaniz gerekir.

Not: Uygulamanizi skaler kontrol olarak parametrelendirdikten sonra ¢alisma modunu
Vektor kontrol olarak degistirdiginizde motor tanimlama calismasi yapmaniz gerekir:

* Motor verileri alt menusiunde, Motor kontrolii Vektér olarak ayarlayin veya 99.04
Motor kontrol modu parametresi segimini Vektér olarak ayarlayin.

* G/C kontrollu surict icin 22 Hiz referansi se¢imi, 23 Hiz referansi rampasi,
12 Standart Al, 30 Limitler ve 46 Izleme/6lgeklendirme ayarlari gruplarindaki
parametreleri kontrol edin.

* moment kontrollU surict igin, ayrica 26 Moment referans zinciri grubundaki
parametreleri de kontrol edin.

ID run adimlari

2 Uyari! Prosediirt ¢aligtirmanin giivenli oldugundan emin olun.

Ana menuyu agin.

Parametreler alt menUsunu segin.

Tim parametreler 6gesini segin.

99 Motor verileri parametresini se¢in ve TAMAM tusuna basin.

ARl A

99.13 ID run talep edildi parametresini segin, istenen ID modunu seg¢in ve TAMAM
tusuna basin.

Siz Start tusuna basmadan énce AFF6 Tanimlama calistirmasi uyari mesaj
gOsterilir.

Panel LED'i etkin bir uyariyr géstermek icin yesil yanip sénmeye baslar.
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6. ID run’i baglatmak i¢in Start tusuna basin.

ID run esnasinda higbir kontrol panel tusuna basmayin. ID run’i durdurmak
isterseniz, Stop tuguna basin.

ID run tamamlandiktan sonra, durum 1181 yanip sénmeyi keser.

ID run basarisiz olursa, panel FF61 ID run hatasini gosterir.
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Surucuyi calistirip durdurma

1. Slrtclyl baglatmak igin Start tusuna basin.
Loc (™ 1500r prm e e "
2. Slrtclyl durdurmak icin Stop tusuna basin.

0.00

1 1. Opsiyonlar menusunde, ok tuslariyla ddnme yoninu
Lo R ’
?:',:_em {:_"} hareket ettirin.
& 1500r prn 2. Dénme ydninl degistirmek icin TAMAM tusuna
basin.

Ce R 1. Opsiyonlar menisiinde, hiz veya frekans referansi
Sl ogesine gidin ve TAMAM tusuna basin.

i i
2. Degeri duzenlemek igin ok tuslarini kullanin.
3. Yeni degeri dogrulamak igin TAMAM tusuna basin.

B3 1500r pee 1=
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Suriici parametre ayari

Loc ™ 1501 rpm

149950

E

4=

v

— e M

e AS

3005

30.0¢ 000oooooooo
3012 1500000 rpm
3013 2500000 rpm

1

1. Ana sayfa goériinimiinden Ana menuyd segin.

2. Parametrelere gelin ve alt menlyi agmak igin TAMAM
tusuna basin.

3. Ok tusunu kullanarak tam parametreler listesini segin ve
TAMAM tusuna basin, veya

4. Ok tusunu kullanarak degistirilmis parametreler listesini
secin ve TAMAM tusuna basin.

5. Parametreyi secin ve TAMAM tusuna basin.

Parametreler ilgili gruplarda gosterilir. Parametre
numarasinin ilk iki rakami parametre grubunu temsil
eder. Ornegin, 30 ile baglayan parametreler Limitler
grubundadir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Parametreler bolimu.

Hata izleme

Loc {™ 1501 rpm

1499.50

1. Ana sayfa goérinimunden Ana menuyu segin.

2. Hata Tanimlarina gelin ve alt meniyu agmak igin
TAMAM tusuna basin.

3. Ok tusunu kullanarak uyariyi veya hatayi segin ve
TAMAM tusuna basin.

Daha fazla bilgi igin, bkz. Hata izleme bélumu.
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Birim degigimi

Loc (™ 1501 rpm 1. Ana sayfa gorinimunden Ana menly{ segin.
2. Motor verilerine gelin ve alt menuyl agmak icin TAMAM
1 499 50 tusuna basin.
rprm =(1 3. Birim se¢im 6gesine gidin ve TAMAM tusuna basin.
e l] 4. Ok tusunu kullanarak birimi segin ve TAMAM tusuna
— basin.
iE 2 Ana sayfa gérinumunde segili birimi gorebilirsiniz.
I
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Kontrol makrolari

icindekiler

ABB standart makrosu

ABB sinirl makrosu

Haberlesme kontrol makrosu

Alternatif makro

Motor potansiyometresi makrosu

PID kontrol makrosu

Modbus makrosu

Farkli makrolar igin parametre degerleri

Kontrol makrolari, belli bir kontrol konfigiirasyonu icin gecerli olan varsayilan para-
metre degerleri grubudur. Bir strtcuyu kullanim kurmayi daha hizli ve daha kolay
hale getirirler.

Varsayilan olarak, G/C kontrollii strlct icin makro ABB standart makrosu olarak ve
Haberlesme kontrolll sirlcu icin makro Haberlesme kontrol makrosu olarak ayarlanir.
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ABB standart makrosu

ABB standart makrosu GG kontrolli bir striicii igin uygundur. Dijital girisler
starti/stopu (2 kablo), yonu ve sabit hiz segimini (3 hizli), hizlanma ile yavaglama
rampasi segimini kontrol eder.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro se¢imi parametresini
ABB standart degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Bu makro, standart striici modeli (ACS380-04xS) ve konfigure edilmis strlci
modelleri ACS380-4xC +L538 i¢in fabrikasyon makrodur.
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ABB standart makrosu icin varsayilan kontrol baglantilar

Bu baglanti semasi, standart striici modeli ACS380-04xS ve konfiglre edilmis
suriict modeli ACS380-04xC +L538 (ABB standart makrosu secilmis olarak) icin
gecerlidir.

Terminaller Aciklama
Dijital G/C baglantilar
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
4 DGND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
L DCOM Dijital giris ortak ucu

—— DI Stop (0)/Start (1)

—"— DI2 lleri (0) / Geri (1)

I Sabit hiz / frekans segimi /)

L~ D4 Sabit hiz / frekans segimi 7/

—"— DIO1 Rampa grubu 1 (0) / Rampa grubu (2) 7
_,% DIO2 Calismaya hazir (0) / Calismaya hazir degil

DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi
DIO COM Dijital girig/cikis ortak ucu

[

. Analog G/C
Lok P S AR I Hiz / frek (0...10V) ¥
i i ‘( } AGND Analog giris devresi ortak ucu
‘ ~h (AR Konfigiire edilmedi %
Max. 500 ohm [ AGND Analog girig devresi ortak ucu
S -t AO Cikis frekansi (0...20 mA)
=T+ AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
—~t—"1SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
3 L +10v Ref. gerilimi +10 V DC
Giivenli moment kapatma (STO)
1 S+ Gulvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
SGND Sdrlcl sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
151 baglar.
—5Z
Role cikigi 1

RC Hata yok [Hata (-1)]
N
—X-RB

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momentleri: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
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Dahili panelden referans.

1) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.
Vektor kontrolde: Bkz. parametre grubu 22 Hiz referansi segimi.

Motor verileri gérinimunden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

2)

DI3|Dl4 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontroli
0 |0 |Al1 tzerinden frekans ayari Al1 Gzerinden hiz ayari
1 0 | 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 |1 28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3
DIO1 Rampa ayar1 |Parametreler
0 1 28.71 Frek ramp grubu secimi,...,
1 2 28.74 Frek hizlanma stiresi 2

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelep-
¢esinin altinda 360 derece topraklayin.

4) 12.15 parametresindeki analog giris Al1 ve 12.25 parametresindeki Al2 icin birimi segin.

Giris sinyalleri

Start/Stop se¢imi (DI1)
ileri (0) / Geri (1) (DI2)
Hiz segimi (DI3)

Hiz secimi (DI4)
Rampa grubu 1 (0) / Rampa grubu 2 (1) segimi (DIO1)
Cikis frekansi veya motor hizi referansi (Al1)

Cikis sinyalleri
Cikis frekansi (AO)

Hata yok [Hata (-1)]

Calismaya hazir (0) / Hazir degil (1) (DIO2)
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ABB sinirli makrosu

ABB sinirli makrosu, kullanilabilir minimum G/C 6zelligine sahip olan GG kontrolli bir
surtci i¢in uygundur.

ABB sinirl makrosu, opsiyon moduli baglanmayan temel sirticti modeli (ACS380-
04xN) igin kullanilir.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro secimi parametresini
ABB sinirli 2 kablolu de@erine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

ABB sinirli makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilan

Bu, ABB sinirl makro segili olarak temel stirlici modeli (ACS380-04xN) icin varsayilan
kontrol baglanti semasidir.

Terminaller Agciklama
Dijital G/C baglantilan
+24\/ Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
—1 DGND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
L DCOM Dijital giris ortak ucu
——aDId Durdur (0) / Baglat (1)
— — Hiz (1) / frekans segimi (2)
Giivenli moment kapatma (STO)
S+ Guvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
SGND Sirtcl sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
St baslar.
S2
RC Role ¢ikigi 1
= \J Hata yok [Hata (-1)]
—X— RB |~

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

» Start/ Stop (DI1)

* Cikis frekansi veya motor hizi referansi (DI2)

Cikis sinyalleri

* Rodle cikisl 1: Hata (-1)

» Hata yok [Hata (-1)]
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Haberlesme kontrol makrosu

Haberlesme kontrol makrosu haberlesme kontrolli bir stirticli igin uygundur. G/C sin-
yali arabirimi varsayilan olarak kullanimda degildir.

Sirtcundn ilk baglatiimasinda, haberlesme kontrol makrosu bir Haberlesme adap-
toru algilandiginda otomatik olarak etkinlesir. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. bélim Haber-
lesme kontrolli igin otomatik siirticli konfiglirasyonu, sayfa 468.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden manuel olarak veya 96.04 Makro se¢imi
parametresini secili haberlesmeye bagl olarak dogru degere ayarlayarak etkinlegtire-
bilirsiniz.

Bu makro, lizerinde haberlesme adaptéri bulunan konfiglre edilmis strici model-
leri(ACS380-04xC) igindir.

Haberlegsme makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilari

Bu, Haberlesme makrosu segili olarak konfiglire edilmis degisken (ACS380-04xC)
icin varsayilan kontrol baglanti semasidir.

Terminaller Aciklama
Dijital G/C baglantilar
24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
) Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
ngl\Dﬂ Dijital giris ortak ucu
—— N Hata resetleme
DI2 Konfiglre edilmedi
Giivenli moment kapatma (STO)
S+ Giivenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
SGND Sdriict sadece devrelerin her ikisi de kapallysa
S1 baglar.
S2
Role cikisi 1
RC Hata yok [Hata (-1)]
N
—&X—RB -

Haberlesme modulu baglantilari

DSUB9 CANopen +K457 FCAN-01-M CANopen

DSUBS | Profibus DP | | K454 FPBA-01-M PROFIBUS DP
_____|RJA5X 2| EtherCAT +K469 FECA-01-M EtherCAT

— |RJ45 X 2| Ethernet IP +K475 FENA-21-M Ethernet/IP, Profinet,
RJ45 X 2| Profinet | Modbus TCP

RJ45 X 2| Modbus TCP| +K495 BCAN-11 CANopen arabirimi
Terminal Block| - CANopen

Notlar:
Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)
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DGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.

Haberlesme adaptér moduli baglandiginda, slrtcu kontrol sinyallerinin genelde
haberlesmeden gelmeleri beklenir.

ACS380-04xC +K495 suirtici modelini (BCAN-11 CANopen arabirim moduliiyle bir-
likte) devreye alirken, ilk start esnasinda kablonun bagli olmamasi 6nerilir. Bu, siirticl
bagl olan modull tanimaya galigsirken CANopen haberlesmesini mesgul etmemek
icindir.

Haberlesme moduli sirtctye baglandiginda, yazihm ilgili parametreleri otomatik ola-
rak ayarlar. Daha fazla bilgi igin, bkz. bolim Haberlesme kontrolii igin otomatik siriicii
konfigiirasyonu, sayfa 468. CANopen parametreleri igin bkz. Dahili haberlesme arabi-
rimi igin CANopen parametre ayarlari, sayfa 423.

Girig sinyalleri

+ Hatareset (DI1)

* Haberlesme modulu tzerinden kontrol word’leri ve referans word’leri
Cikis sinyalleri

» Haberlesme modulu Gzerinden durum word’leri ve durum sinyalleri

» Hata yok [Hata (-1)]
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Alternatif makro

Bu makro, bir sinyalin motoru ileri ydonde ve bir bagka sinyalin motoru geri yénde bas-
lattig bir G/C konfiglirasyonu saglar.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro segimi parametresini
Alternatif de@erine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Bu makro, standart siiriici modeli (ACS380-04xS) ve konfiglire edilmis siriicimodeli
ACS380-04xC +L538 icin optimize edilmistir. Makroyu ayrica temel siiricimodeli
(ACS380-04xN) ile de kullanabilirsiniz, fakat temel striicii modeli ile makrodakikulla-
nilabilir tim G/C'leri kullanamazsiniz.
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Alternatif makro igin varsayilan kontrol baglantilar

Bu baglanti semasi, standart striici modeli ACS380-04xS ve konfiglre edilmis
surtict modeli ACS380-04xC +L538 (Alternatif makro secilmis olarak) icin gegerlidir.

Terminaller Agiklama
Dijital G/C baglantilar
TV Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
DGND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
LW pijital giris ortak ucu
——pi1 lleri start; DI1 = DI2 ise: stop
. ~_TIpl2 |Geristart
| ~_Ipi3 |Sabithiz/frekans segimi "/
| ~_IDia |Sabithiz/frekans segimi "/
|~ D01 |Rampa grubu 1(0) / Rampa grubu (2) </
H—® DIO 2 Cﬁl@maya hazir (0) / (;e.llllsr.naya hazir degil
I plosrc |Dijital gikig besleme gerilimi
'DIOcom | Dijital giris/cikis ortak ucu
- " ~ |Analog G/G
=== oAl Cikis frek./Hiz ref.(0...10V) ¥/
/\r 1 ; } AGND Analog giris devresi ortak ucu
L) ; } Al 2 Konfigiire edilmedi ¥/
} [ AGND Analog giris devresi ortak ucu
’—@ /\[ ; -+ AO Cikis frekansi (0...20 mA)
<+ L; AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
— SCR Sinyal kablosu blendaji (ekran)
3 L{+10v Ref. gerilimi +10 V DC
Giivenli moment kapatma (STO)
— S+ Guvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
| SGND | siiriicii sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
1 S1 baglar.
—182 Role gikigi
L IRe Hata yok [Hata (-1)]
RA
RB EIA-485 Modbus RTU
B+ Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dabhili
A lhaberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
IBGND  [raberlesme kontrolii bdluma.
Shield
Termination

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.

1) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.
Vektor kontrolde: Bkz. parametre grubu 22 Hiz referansi segimi.
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Motor verileri gériinimiinden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DI3 |DI4 Calisma/Parametre
Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 |0 |Al1 Gzerinden frekans ayari Al1 Gzerinden hiz ayari
1 0 | 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1
0 1 28.27 Sabit frekans 2 22.27 Sabit hiz 2
1 1 28.28 Sabit frekans 3 22.28 Sabit hiz 3

2) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.
Vektdr kontrolde: Bkz. parametre grubu 23 Hiz referansi rampasi.

Motor verileri gériinimiinden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DIO2 Rampa Parametreler
ayari |Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 1 28.72 Frek hizlanma siiresi 1 23.12 Hizlanma stiresi 1
28.73 Frek yavaglama siiresi 1 23.13 Yavaglama siiresi 1
1 2 28.74 Frek hizlanma sliresi 2 23.14 Hizlanma stiresi 2
28.75 Frek yavaslama stiresi 2 23.15 Yavasglama sliresi 2

3)

¢esinin altinda 360 derece topraklayin.

Kablonun dig blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelep-

4 12.15 parametresindeki analog giris Al1 ve 712.25 parametresindeki Al2 igin birimi

segin.

Girig sinyalleri

+ lleri start (DI1)
* Geri start (DI2)
» Sabit ¢cikis frekansi / motor hiz segimi (DI3)
» Sabit ¢ikis frekansi / motor hiz segimi (DI4)
» Rampa ayari segimi (DIO1)

Cikig sinyalleri
* Cikis frekansi veya motor hizi referansi (Al1)
* Cikis frekansi (AO1)

» Hata yok [Hata (-1)]
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Motor potansiyometresi makrosu
Bu makro, iki buton yardimiyla hiz ayarlamak icin kullanilir.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinumiinden veya 96.04 Makro se¢imi parametresini
Motor potansiyometresi degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Motor potansiyometre sayaci hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. Motor potansiyomet-
resi bolimu, sayfa 102.

Makro, standart sirticii modeli (ACS380-04xS) ve konfigiire edilmis suriicti modeli
ACS380-04xC +L538 igin optimize edilmisgtir.
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Motor potansiyometresi makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Bu baglanti semasi, standart surtici modeli ACS380-04xS ve konfiglre edilmis
surtict modeli ACS380-04xC +L538 (Motor potansiyometre makrosu segilmis olarak)
icin gegerlidir.

DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi

Terminaller Agiklama
Dijital G/C baglantilan
24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
=i DGND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
DCOM Dijital giris ortak ucu
L—— DI Durdur (0) / Baglat (1)
L~ D2 lleri (0) / Geri (1) )
D3 Hiz / frekans yukar '/
L~ D Hiz / frekans asag! "/
L~ DO Sabit hiz segimi 1 </
X DIO2 Calismaya hazir (0) / Calismaya hazir degil (1)

DIO COM Dijital girig/gikig ortak ucu

Analog G/G
Al Konfigiire edilmedi ¥/
AGND Analog girig devresi ortak ucu
A2 Konfigiire edilmedi *
Max. 500 ohm AGND Analog giris devresi ortak ucu
: ‘—’#Q‘— AO Konfigiire edilmedi
- | L AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
13y —1.SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
° +10V Ref. gerilimi +10 V DC
Giivenli moment kapatma (STO)
S+ Gulvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
SGND Siriicii sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
$1 baslar.
S2 Role gikisi

Hata yok [Hata (-1)]

RC
RA\J
—X RB |-

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.

N Giris sinyali agikken,parametrede tanimlanan degisim hizi ile birlikte hiz/frekans
artisi1 veya azalmasi. Bkz. parametre 22.75, 22.76 ve 22.77. Hem DI3 hem de DI4
etkin veya devre disiysa frekans/hiz referansi degismez. Mevcut frekans/hiz refe-
ransi suricu dururken ve besleme gerilimi kesildiginde saklanir.
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2) Skaler kontrolde (varsayilan): Bkz. parametre grubu 28 Frekans referans zinciri.

Vektdr kontrolde: Bkz. parametre grubu 23 Hiz referansi rampasi.

Motor verileri gérinimunden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DIO1 |Ramp Parametreler
a ayar |Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 1 28.72 Frek hizlanma stiresi 1 23.12 Hizlanma siiresi 1
28.73 Frek yavaglama stiresi 1 23.13 Yavaslama sliresi 1
1 2 28.74 Frek hizlanma sliresi 2 23.14 Hizlanma stiresi 2
28.75 Frek yavaglama stiiresi 2 23.15 Yavaslama siiresi 2

3) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelep-
¢esinin altinda 360 derece topraklayin.

4 12.15 parametresindeki analog giris Al1 ve 712.25 parametresindeki Al2 igin birimi

segin.

Giris sinyalleri

+ Stop (0) / Start (1) (DI1)
« leri (0) / Geri (1) (DI2)

+ Hiz/ frekans yukari (DI3)
* Hiz/frekans asagi (DI4)
+ Sabit hiz se¢imi 1 (DIO1)
Cikis sinyalleri

» Hata yok [Hata (-1)]
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PID kontrol makrosu

Bu makro, suriciniin her zaman PID tarafindan kontrol edildigi ve referansin analog
giris Al1'den geldigi uygulamalar igin uygundur.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro segimi parametresini
PID degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Makro, standart strticii modeli (ACS380-04xS) ve konfigire edilmis suriicti modeli
ACS380-04xC +L538 icin optimize edilmistir.

PID kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

Bu baglanti semasi, standart surtici modeli ACS380-04xS ve konfigire edilmis surtcl
modeli ACS380-04xC +L538 (PID kontrol makrosu seg¢ilmis olarak) igin gegerlidir.

Terminaller Aciklama
Dijital G/C baglantilan
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
] DGND Yai_rdlm(.:l.gerlllm cikigl ortak ucu
DCOM Dijital girig ortak ucu
———/DI1 |Durdur (0)/Baslat (1)
———I'olz |Dahili ayar noktasi segimi 1 '/
—— DI 3 Dahili ayar noktasi segimi 2 '/
- Dia Sabit hiz / frekans segimi </
- oo 1 Rampa gifti segimi
®— DIO 2 Calismaya hazir
DIO SRC | Dijital cikis besleme gerilimi
1o coM | Dijital giris/cikis ortak ucu
1..10 kohp {AT.' R Analog G/c
v ALY Harici PID ref ¥/ %/
ﬁj /\ - ——| AGND Analog giris devresi ortak ucu
< Vv ——LAL2 Gergek PID geribildirimi */ %/
- AGND Analog girig devresi ortak ucu
r@ /\ IrAT ——AD Cikis frekansi (0...20 mA)
T 1| AGND Analog cikis devresi ortak ucu
Mas. 500 ohm 5’) I SCR___ [Sinyal kablosu blendaji (ekran)
e L0V [Ref. gerilimi +10 V DC
r(D'/ B Giivenli moment kapatma (STO)
< - S Guvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.
E& Sdricl sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
2;— baslar.
Role cikigi
RC Hata yok [Hata (-1)]
|RA
—X—re
Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?
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Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)
DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline bagldir.

1) Bkz. parametreler 40.19 Ayar 1 dabhili ayar noktasi se¢imi 1 ve 40.20 Ayar 1 dahili
ayar noktasi secimi 2 kaynak tablosu.

Kaynak su Kaynak su
parametre ile parametre ile . .
tamimlanir: 40.19 | tamimlanir: 40.20 Dahili ayar noktas etkin

DI2 DI3

0 0 Avyar noktasi kaynagi: Al1 (par. 40.16)
1 0 1 (par. 40.21)

0 1 2 (par. 40.22)

1 1 3 (par. 40.23)

2) Motor verileri gorunimunden veya 99.04 Motor kontrol modu parametresiyle dogru
kontrol modunu segin.

DI4 Calisma/Parametre

Skaler kontrol (varsayilan) Vektor kontrolii
0 |Al1 lzerinden frekans ayari Al1 Uzerinden hiz ayari
1 28.26 Sabit frekans 1 22.26 Sabit hiz 1

) PID: 0...10 V -> 0...%100 PID ayar noktasi.

4) Sinyal kaynaginin giic kaynagi haricidir. imalatginin talimatlarina bakin. Siiriicii
yardimci gerilim gikisi tarafindan beslenen sensorleri kullanmak igin, siriciniin
donanim kilavuzunda iki kablolu ve ¢ kablolu sensor baglanti 6rnekleri kismina
bakin.

5) Kablonun dis blendajini kontrol kablolarinin topraklama rafindaki topraklama kelep-
¢esinin altinda 360 derece topraklayin.

6) 12.15 parametresindeki analog giris Al1 ve 712.25 parametresindeki Al2 igin birimi segin.
Girig sinyalleri

» Harici PID ref (Al1)

» PID'den gergek geribildirim (Al2)
+ Start/Stop segimi (DI1)

« Sabit ayar noktasi 1 (DI2)

+ Sabit ayar noktasi 2 (DI3)

» Hiz/frek secimi (DI4)

+ Rampa cifti secimi (DIO1)

Cikis sinyalleri

* Cikis frekansi (AO)

» Hata yok [Hata (-1)]
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Modbus makrosu
Modbus makrosu Modbus kontrolll bir strtci igin uygundur.

Makroyu, Kontrol makrolari gérinimunden veya 96.04 Makro segimi parametresini
Modbus TCP degerine ayarlayarak etkinlestirebilirsiniz.

Makro, standart suricti modeli (ACS380-04xS) ve konfigure edilmis striici modeli
ACS380-04xC +L538 icin optimize edilmistir.
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Modbus makrosu i¢in varsayilan kontrol baglantilan

Bu baglanti semasi, standart striici modeli ACS380-04xS ve konfiglre edilmis
surtict modeli ACS380-04xC +L538 (Modbus makrosu secilmis olarak) igin gecerlidir.

Terminaller

Agiklama

Dijital G/C baglantilari

+24V

Yardimci +24 V DC, maks 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

o DGND
DCOM

Dijital giris ortak ucu

——El

Hata resetleme

DI2

Konfigiire edilmedi

DI3

Konfigiire edilmedi

Dl4

Konfiglre edilmedi

DIO1

Konfigiire edilmedi

DIO2

Konfigiire edilmedi

DIO SRC

Dijital ¢ikis besleme gerilimi

DIO COM

Dijital giris/cikis ortak ucu

Analog G/G

Al

Konfigiire edilmedi "/

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

Al2

Konfiglire edilmedi '/

AGND

Analog giris devresi ortak ucu

AO

Konfigiire edilmedi

AGND

Analog ¢ikis devresi ortak ucu

SCR

Sinyal kablosu blendaji (ekran)

+10V

Ref. gerilimi +10 V DC

Giivenli moment kapatma (STO)

S+
SGND
S1
S2

RC
= N

Guvenli moment kapatma. Fabrikada baglanir.

Sduricu sadece devrelerin her ikisi de kapaliysa
baslar.

Role cikigi

Hata yok [Hata (-1)]

EIA-485 Modbus RTU

A-

o B+
|
|
|

BGND

Shield

Dahili Modbus RTU (EIA-485). Bkz. Dahili
haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla
haberlesme kontrolii bélimu.

Termination

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.

Dahili parametreler de degisir, bkz. dahili makrolar 20.03 Ext1 in1 kaynagi (Secilmedi).
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V1215 parametresindeki analog giris Al1 ve 712.25 parametresindeki Al2 igin birimi segin.
Giris sinyalleri

+ Hatareset (DI1)

* Cikis frekansi / hiz referansi (Al1)

Cikis sinyalleri

*  Cikis frekansi (AO)

» Hata yok [Hata (-1)]
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Farkli makrolar i¢in parametre degerleri

49

Parametreler béliminde ABB standart makrosu (fabrika makrosu) igin tim paramet-
relerin varsayilan degerleri gosterilmektedir. Bazi parametrelerin diger makrolar igin

farkli varsayilan degerleri vardir. Asagidaki tablolar her bir makro i¢in bu parametrele-
rin varsayilan degerlerini listeler.

96.04 Makro segimi 1= 12= 13= 14 =
ABB standart Alternatif Motor potansiyo- |PID
metresi
10.24 RO1 kaynagi 15 = Hata (-1) 15 = Hata (-1) 15 = Hata (-1) 15 = Hata (-1)
12.20 Al1 maks'da 50,0 50,0 50,0 50,0
o6lceklendirilen Al1
13.12 AOT1 kaynagi 2 = Cikis frekansi| 2 = Cikig frekansi| 2 = Cikis frekansi |2 = Cikis frekansi
13.18 AOT1 kaynagi maks |50,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Ext1/Ext2 segimi 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
20.01 Ext1 komutlari 2 =In1 Start; In2 |3 = In1 lleri start; |2 = In1 Start; In2 |1 = In1 Start
Yén In2 Geri start Yén
20.03 Ext1in1 kaynagi 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1 in2 kaynagi 3=DI2 3=DI2 3=DI2 0 = Secilmedi
20.05 Ext1 in3 kaynagi 0 = Segilmedi 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 0 = Segilmedi
20.06 Ext2 komutlari 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi
20.08 Ext2 in1 kaynagi 0 = Segilmedi 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 0 = Segilmedi
20.09 Ext2 in2 kaynagi 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi 0 = Secilmedi 0 = Segilmedi
20.12 Calisma izni 1 1 = Segildi 1 = Segildi 1 = Segildi 10 = DIO1
kaynagi
21.05 Acil stop kaynagi 1 = Etkin degil 1 = Etkin degil 1 = Etkin degil 1 = Etkin degil
(dogru) (dogru) (dogru) (dogru)
22.11 Ext1 hiz ref1 1=Al1 1=Al1 15 = Motor 16 = PID
blceklendirilmis | lgeklendiriimis | potansiyometresi
22.18 Ext2 hiz ref1 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir
22.22 Sabit hiz se¢imi 1 |4 = DI3 4=DI3 10 = DIO1 5=Dl4
22.23 Sabit hiz se¢imi 2 |5 = DI4 5=Dl4 0 = Herzaman |0 = Her zaman
kapali kapali
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96.04 Makro segimi 1= 12 = 13= 14 =
ABB standart | Alternatif Motor potansiyo- | PID
metresi
22.71 Motor 0 = Devre digi 0 = Devre disi 1 = Devrede (gti¢ |0 = Devre disi
potansiyometresi verildiginde
fonksiyonu baslat)
22.73 Motor 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 4=DI3 0 = Segilmedi
potansiyometresi
ylikseltme kaynagdi
22.74 Motor 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi 5=Dl4 0 = Segilmedi
potansiyometresi
diistirme kaynagi
23.11 Rampa ayari segimi |10 = DIO1 10 = DIO1 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav.
stiresi 1 sdresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 1=AI1 1=AI1 15 = Motor 16 = PID
olgeklendirilmis | blceklendiriimis | potansiyometresi
28.15 Ext1 frekans ref2 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir 0 = Sifir
28.22 Sabit frekans se¢imi 1 |4 = DI3 4=DI3 10 = DIO1 5=DI4
28.23 Sabit frekans se¢imi 2 |5 = DI4 5=DIl4 0 = Her zaman 0 = Her zaman
kapalil kapali
28.71 Frek ramp grubu 10 = DIO1 10 = DIO1 0 = Hiz./Yav. 0 = Hiz./Yav.
segimi sdresi 1 sdresi 1
40.07 Proses PID galisma 0 = Kapali 0 = Kapali 0 = Kapali 2 = Sdrici

modu

calisirken agik

40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 |11 = Al1 yizdesi |11 = Al1 yiizdesi | 11 = Al1 yiizdesi |11 = Al1 ylizdesi
kaynagdi

40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 |0 = Secilmedi 0 = Segilmedi 0 = Segilmedi 2 = Dabhili ayar
kaynagi noktasi

40.19 Ayar 1 dahili ayar 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 3=DI2
noktasi segimi 1

40.20 Ayar 1 dahili ayar 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 0 = Secilmedi 4=DI3
noktasi segimi 2

40.32 Ayar 1 kazang 1,00 1,00 1,00 1,00

40.33 Ayar 1 integral zamani|60,0 60,0 60,0 60,0
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Lokal ve harici kontrol konumlari

iki ana kontrol konumu vardir: lokal ve harici. Panellerdeki Loc/Rem tusuna basarak
veya Drive composer bilgisayar uygulamasi tizerinden kontroll segin.

Siriicii
r— = ST, . — 1
Harici kontrol |
gailit PLC |
Lokal kontrol | S GIC (= Programlanabilir

lojik kontrol cihazi)

I
I
I
I
E Yerlesik haberlesme I = I I I
—
I
]
I
I
I

arabirimi

Y . Haberlesme adaptori (Fxxx)

-

Entegre panel, Gelismis kontrol
paneli (opsiyonel) veya Drive
composer yazilimi (opsiyonel)

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, striict lokal kontroldeyken entegre kontrol panelinden veya
Sdrlci dizenleyici bulunan bir PC'den verilir. Lokal kontrol genellikle devreye alma
ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli, lokal kontrolde kullanildiginda, her
zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan éncelikli konumdadir.

Kontrol konumunun lokal olarak degistirilmesi 19.17 Lokal kontrol devre disi birakma
parametresi ile engellenebilir.

Not: Ayni anda hem gelismis kontrol panelini hem de drive composer uygulamasini
kullanabilirsiniz, ancak bir kerede sadece biri lokal kontrolde olabilir.

Parametreler ve hata tanimlari
Parametreler: 19.17 Lokal kontrol devre disi birakma, 49.05 lletisim kaybi islemi
Hata tanimlari: 7081 Kontrol paneli kaybi
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Harici kontrol

Sdrlcu harici kontrol durumundayken, kontrol komutlari:

» G/C terminalleri (dijital ve analog girisler)

» haberlesme arabirimi (dahili haberlesme arabirimi veya opsiyonel bir haberlesme
adaptér modulu aracihigiyla) tizerinden verilir.

* harici panel (gelismis panel).

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Start ve stop komutlarinin

kaynagini 20.01...20.10 parametreleriyle her bir konum icin bagimsiz olarak secebi-

lirsiniz. Galisma modunun her bir konum igin bagimsiz olarak segilebilmesiyle, 6rne-

gin hiz ve moment kontroli gibi farkli galisma modlari arasinda hizli anahtarlama

saglanir. EXT1 ve EXT2 secimi, 19.11 Ext1/Ext2 se¢imi parametresini kullanarak bir

dijital giris veya haberlesme kontrol word'l gibi herhangi bir ikili kaynak araciligiyla

gergeklestirilir. Ayrica, her bir galisma modu icin referans kaynagini ayri ayri segebilir-
siniz.

Parametreler ve hata tanimlarni
Parametreler: 20.01...20.10, 19.11 Ext1/Ext2 segimi
Blok semasi: EXT1 i¢in Calisma izni kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol konumu i¢in galisma izni arabirimini segen
parametreler gdsteriimektedir.

0 Segilmedi Segim
1 Secildi
2 s EXT1
: DIO2 6 L Galisma izni
DI0 2
Dahili haberlesme EFB MCW bit 3 T

FBA A MCW bit 3

Haberlesme adaptori
Zamanlamali fonksiyon 1...3

Zamanlamali

fonksiyon ]

Denetim Denetim 1...6
Diger [bit]

Bir parametredeki bir
bit

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 19.11 Ext1/Ext2 seg¢imi; 20.01...20.10.
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Calisma modlari ve motor kontrol modiari

Sdricd, farkli referans tirleri ile gesitli galisma modlarinda ¢aligabilir. Motor kontrol
modu Vektdr (99.04) oldugunda, ¢alisma modu her bir kontrol konumu (Local, EXT1
ve EXT2) i¢in secilebilirdir. Motor kontrol modu Skaler ise, slrtict ¢alisma modu fre-
kans kontrol moduna sabitlenir.

Kontrol hiyerarsisine, farkli referans tirlerine ve kontrol zincirlerine genel bakis asa-
gida gosterilmistir.

Proses PID
|

F=-=-=-=-======x T - - - - - - - === 1

I | I
Moment referansi Hiz referansi Frekans referansi

Parametre grubu Parametre grubu Parametre grubu
26 Moment 26 Moment 26 Moment
referans zinciri referans zinciri referans zinciri
Vektdr motor kontrol modu Skaler motor kontrol modu

Moment kontrol cihaz Frekans kontrol cihazi

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: grup 19 Calisma modu

Kontrol hiyerarsisinin genel bakis semasi

Asagida, surlcu kontrol hiyerarsisi referans tirlerinin ve kontrol zincirlerinin daha
ayrintili bir gésterimi sunulmaktadir.




Proses PID ayar noktasi ve
geri bildirim kaynak segimi

\

Proses PID kontrol cihazi
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Moment referansi
kaynak segimi ve degisimi

Hiz referansi
kaynak segimi |

7

kaynak secimi ve degisimi

Frekans referansi

Hiz referansi kaynak secimi Il

Hiz referansi rampa ve
sekillenmesi

7

Hiz hatasi hesaplama

Hiz kontrol cihazi

Vi

XL

Moment kontrol cihazi igin
referans segimi

Moment sinirlamasi

Vektér motor kontrol modu

Skaler motor kontrol modu

Moment kontrol cihazi

Frekans kontrol cihazi
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Hiz kontrolii modu

Hiz kontrol modunda, motor surlicliye verilen bir hiz referansini izler. Bu mod, geri bil-
dirim olarak tahmini hiz ile ya da 6l¢ulen hiz ile kullanilabilir.

Hiz kontroli modu lokal ve harici kontrol konumlarinda bulunmaktadir. Yalnizca vek-
tor motor kontrolliinde desteklenir.

Hiz kontroll hiz referans zincirini kullanir. 22 Hiz referansi segimi grubundaki para-
metrelerle (sayfa 168) hiz referansini segin.

Moment kontrolii modu

Moment kontrol modunda, motor momenti siirliciiye verilen bir moment referansini
izler. Moment kontroli modu lokal ve harici kontrol konumlarinda bulunmaktadir. Yal-
nizca vektor motor kontroliinde desteklenir.

Moment kontroli moment referans zincirini kullanir. 26 Moment referans zinciri gru-
bundaki parametrelerle (sayfa 7189) moment referansini segin.

Frekans kontrolii modu

Frekans kontrol modunda, motor suriici ¢ikisi frekans referansini izler. Frekans kont-
roll, lokal ve harici kontrolde bulunmaktadir. Yalnizca skaler motor kontroliinde des-
teklenir.

Frekans kontroll frekans referans zincirini kullanir. 28 Frekans referans zinciri gru-
bundaki parametrelerle (sayfa 193) frekans referansini segin.

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

* Proses PID kontroll. Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Proses PID kontrolti
sayfa 79.

» Acil stop modlari OFF1 ve OFF3: Suriict tanimlanan yavaslama rampasinda
durur ve surict modulasyonu durur.

» Joglama modu: Suricul joglama sinyali etkinlestirildiginde galisir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir. Daha fazla bilgi i¢in, bkz. b6lim Joglama sayfa 68.

+  On miknatislanma: Motor start ediimeden motorun DC miknatislanmasi. Daha
fazla bilgi icin, bkz. bélim On miknatislanma sayfa 75.

» DC tutma: Normal ¢alismanin ortasinda rotoru (yaklasik) sifir hizda kilittleme.
Daha fazla bilgi icin, bkz. bélim DC tutma sayfa 75.

+  On isitma (motor isitmasi): Siirlici durdugunda motoru sicak tutar. Daha fazla
bilgi icin, bkz. bélim On isitma (Motor isitmasi): sayfa 76.
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Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: grup 19 Calisma modu, 99.04 Motor kontrol modu
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Surucu konfigurasyonu ve programlamasi

Sdrlci kontrol programi iki bélime ayrilir:
+ yazilim programi
* uygulama programi

Siiriicii kontrol programi

Uygulama programi Yazilim
Fonksiyon blogu Hiz kontroldi
Moment kontroll
programi

- Frekans kontroli

Siriicu lojik sistemi
Parametre G/C arabifimi M
arabirimi Haberlesme arabirimi
Standart blok ag{-Korumalar

kutiphanesi

Yazilim programi; hiz, moment ve frekans kontrold, siiriict lojik sistemi (start/stop),
GI/G, geri bildirim, iletisim ve koruma islevleri gibi ana kontrol islevlerini gercgeklestirir.
Yazihim fonksiyonlari parametreler ile konfiglire edilebilir, programlanabilir ve uygu-
lama programlama aracilidiyla genisletilebilir.

Parametreler lizerinden programlama

Parametreler tim standart strtic islemlerini konfigiire edilebilir ve
» entegre panel ile, Kontrol paneli boliminde agiklandig gibi
* harici paneli ile,

+ Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [ingilizce]) kilavu-
zunda aciklandigi gibi Suricu dizenleyici yazilim ile veya

» Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii ve Bir haber-
lesme adaptérii ile haberlesme kontrolii bélumlerinde aciklandigi gibi haberlesme
arabirimi ile ayarlanabilir.

Tum parametre ayarlari otomatik olarak suiriiciniin kalici bellegine depolanir. Yine
de, surlcu kontrol Unitesi igin harici +24 V DC gu¢ kaynagdi kullaniliyorsa, herhangi bir
parametre degisikligi gerceklestirildikten sonra, kontrol Gnitesinin glicini kapatma-
dan énce 96.07 Parametre manuel kaydi parametresi kullanilarak kayit isleminin zor-
lanmasi énemle tavsiye edilir.

Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 96.06 Parametre geri yiikleme parametresi
ile geri ylklenebilir.
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Adaptif programlama

Genel olarak suricunin kontrolinu parametreler araciligiyla kontrol edebilirsiniz.
Ancak parametrelerin sabit ayar araliklari vardir. Striiciniin ¢galismasini daha fazla
Ozellestirmek igin fonksiyon bloklari kullanilarak Adaptif program olusturulabilir.

Drive composer pro yaziliminin (striim 1.11 veya Uzeri, ayri olarak mevcut) 6zel
program olusturmak igin grafiksel kullanici arabirimine sahip olan Adaptif program-
lama 6zelligi vardir. Fonksiyon bloklari standart aritmetik ve mantiksal fonksiyonlarin
yani sira se¢im, kiyaslama ve zamanlama gibi fonksiyon bloklarini da igerir.

Fiziksel girisler, surict durumu bilgileri, gercek degerler, sabitler ve parametreler
program icin giris olarak kullanilabilir. Program cikigl, start sinyali, harici olay veya
referans olarak kullanilabilir ya da suriicu ¢ikislarina baglanabilir. Kullanilabilir giris ve
cikislarin listesi igin asagidaki tabloya bakin.

Adaptif programin ¢ikisini bir igsaret parametresi olan segim parametresine baglarsa-
niz, se¢im parametresi yazmaya karsi korumali olacaktir.

Ornek:
31.01 Harici olay 1 kaynadi parametresi bir adaptif programlama blok cikisina
baglanirsa, parametre degeri bir kontrol panelinde veya yazihmda Adaptif prog-

ram olarak gosterilir. Parametre yazmaya karsi korumalidir (= secim degistirile-
mez).

Adaptif programin durumu 07.30 Adaptif program durumu parametresi ile gosterilir.

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

Adaptif programin kullanabilecegi girigler

Giris | Kaynak

G/C

DI1 10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0
DI2 10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1
DI3 10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2 1)
Dl4 10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3 1)
Al 12.11 Al1 gergek degeri 1)

Al2 12.21 Al2 gergek degeri 1)

DIO1 11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0 1)
DIO2 11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1 1)
Gergek sinyaller

Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi

Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi

Motor akimi 01.07 Motor akimi

Motor momenti 01.10 Motor momenti

Motor safti gucl 01.17 Motor safti glicti

Durum

Devrede 06.16 Sdriicl durum word'i 1, bit 0
Engellendi 06.16 Siirticti durum word'i 1, bit 1
Start icin hazir 06.16 Sdirticti durum word'i 1, bit 3
Hata verdi 06.11 Ana durum word'i, bit 3
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Adaptif programin kullanabilecegi girisler

Girig Kaynak

Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'i, bit 8
Sinirlama 06.16 Sdrticti durum word'ii 1, bit 7
Ext1 etkin 06.16 Siirtict durum word'i 1, bit 10
Ext2 etkin 06.16 Sdirtict durum word'ii 1, bit 11

Veri depolama

Veri depolama 1 real32

47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 2 real32

47.02 Veri depolama 2 real32

Veri depolama 3 real32

47.03 Veri depolama 3 real32

Veri depolama 4 real32

47.04 Veri depolama 4 real32

") Sadece G/C ve Modbus modiilii bagli olup kullanimdaysa kullanilabilir.

Adaptif programin kullanabilecegi cikiglar

Cikis [Hedef

G/C

RO1 10.24 RO1 kaynagi

AO1 13.12 AO1 kaynagi 2)
DIO1 11.06 DIO1 ¢ikis kaynagdi 2)
DIO2 11.10 DIO2 ¢ikis kaynagi 2)
Start kontrolii

Ext1/Ext2 segimi

19.11 Ext1/Ext2 segimi

Calisma izni 1

20.12 Calisma izni 1 kaynagi

Ext1 in1 komutu

20.03 Ext1 in1 kaynagi

Ext1 in2 komutu

20.04 Ext2 in2 kaynagi

Ext1 in3 komutu

20.05 Ext1in3 kaynagi

Ext2 in1 komutu

20.08 Ext2 in1 kaynagi

Ext2 in2 komutu

20.09 Ext2 in2 kaynagi

Ext2 in3 komutu

20.10 Ext2 in3 kaynagi

Hata resetleme

31.11 Hata reset secimi

Hiz kontrolii

Ext1 hiz referansi

22.11 Ext1 hiz ref1

Hiz oransal kazanci

25.02 Hiz oransal kazanci

Hiz integral zamani

25.03 Hiz integral zamani

Hizlanma sturesi 1

23.12 Hizlanma sdiresi 1

Yavaslama suresi 1

23.13 Yavaslama sdresi 1

Frekans kontrolii

Ext1 frekans referansi

28.11 Ext1 frekans ref1

Moment kontrolii

Ext1 moment referansi

26.11 Moment ref1 segimi

Ext2 moment referansi

26.12 Moment ref2 segimi

Limit fonksiyonu

Minimum moment 2

30.21 Min moment 2 kaynak

Maksimum moment 2

30.22 Maks moment 2 kaynak

Olaylar

Harici olay 1 31.01 Harici olay 1 kaynagi
Harici olay 2 31.03 Harici olay 2 kaynagi
Harici olay 3 31.05 Harici olay 3 kaynagi
Harici olay 4 31.07 Harici olay 4 kaynagi
Harici olay 5 31.09 Harici olay 5 kaynagi
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Adaptif programin kullanabilecegi cikiglar

Cikis Hedef

Veri depolama

Veri depolama 1 real32 47.01 Veri depolama 1 real32

Veri depolama 2 real32 47.02 Veri depolama 2 real32

Veri depolama 3 real32 47.03 Veri depolama 3 real32

Veri depolama 4 real32 47.04 Veri depolama 4 real32
Proses PID

Ayar 1 ayar noktasi 1 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi
Ayar 1 ayar noktasi 2 40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi
Ayar 1 geribildirim 1 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi
Ayar 1 geribildirim 2 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi
Ayar 1 kazang 40.32 Ayar 1 kazang

Ayar 1 integral zaman 40.33 Ayar 1 integral zamani

Ayar 1 izleme modu 40.49 Ayar 1 izleme modu

Ayar 1 izleme referansi 40.50 Ayar 1 izleme ref segimi

2) sadece G/C ve Modbus modiili bagh olup kullanimdaysa kullanilabilir.

Adaptif program hatasi ve yardimci kod formatlari

Yardimci kodun formati:

[Bit 24-31: Durum numarasi [ Bit 16-23: blok numarasi [ Bit 0-15: hata kodu |

Durum sayisi sifirsa ve blok numarasinin degeri varsa, hata temel programdaki bir
fonksiyon bloguyla iligkilidir. Hem durum numarasi hem de blok numarasi sifirsa, hata
belli bir blokla ilgili olmayan genel bir hatadir.

Sirali program

Bir adaptif program temel programi ve sirali program pargalarini igerebilir. Adaptif
program c¢alisma modundayken temel program surekli ¢calisir. Temel programin iglev-
selligi fonksiyon bloklarini ve sistem girisleri ile gikislarini kullanarak programlanir.

Sirali program adim adim ¢alisir. Yani, sirali programin her adimi kendi iginde ¢alis-
makta ve diger adimi etkilememektedir. Adimlari olusturduktan sonra, adaptif prog-
ramlamadaki fonksiyonlarin aynilari kullanilarak adimlar programlanir ve sirali
program olusturulur. Belirli kosullar saglandiginda adimlar arasi gegis saglanabilir.
Durum gegis kurallari fonksiyon bloklari kullanilarak programlanir.

Sirali programin etkin durum numarasi 07.37 AP sira durumu parametresinden izle-
nebilir.
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Kontrol arabirimleri

Girislerin ve gikislarin sayisi Uriin degiskenine ve siirlictide opsiyonel G/C genigletme
modullerinin olup olmamasina baghdir.

S modeli:

+ 4 x Dijital Girig

» 2 x Dijital Girig/Cikis
* 2 xAnalog Girig

* 1 xAnalog Cikis

* 1 xRdle Cikigi

C modeli:
« 2 x Dijital Girig
* 1 xRodle Cikisi
Programlanabilir analog girigler

En fazla iki adet programlanabilir analog girisi vardir. Her giris bagimsiz sekilde, kont-
rol Unitesi Gzerindeki bir anahtar ile gerilim (0/2...10 V) ya da akim (0/4...20 mA) girisi
olarak ayarlanabilir. Her girig filtrelenebilir, ters gevrilebilir ve élgeklendirilebilir.

Parametreler

Grup 12 Standart Al.

Programlanabilir analog cikiglar

Maksimum bir akim (0...20mA) analog ¢ikisi vardir. Cikis filtrelenebilir, ters ¢evrilebilir
ve olgeklendirilebilir.

Parametreler

Grup 13 Standart AO.

Programlanabilir dijital girigler ve ¢ikiglar

Dort dijital giris ve iki dijital giris/cikis (giris ya da ¢ikis olarak ayarlanabilen G/C)
bulunmaktadir.

Dijital girisler DI3 ile D14 frekans girisi olarak kullanilabilir ve dijital ¢ikislar DIO1 ile
DIO2 frekans c¢ikisi olarak kullanilabilir.

Parametreler

Gruplar 10 Standart DI, RO, 11 Standart DIO, FI, FO.
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Programlanabilir réle ¢ikiglari

Standart olarak bir réle gikisi vardir. BREL-01 (réle ¢ikisi genisletme moduli) opsiyo-
nuyla, dort tane daha réle ¢ikisi elde etmek mumkindur. Cikis tarafindan gdsterilecek
olan sinyal, parametreler ile segilebilir.

Parametreler

Gruplar 15 G/C genisletme modiilii, 10 Standart DI, RO.

Haberlesme kontrolii

Siricu, haberlegsme arabirimleri araciligiyla birgok farkli otomasyon sistemine bagla-
nabilir. Bkz. bélimler Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kont-
rolii ve Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrol(i.

Parametreler

Gruplar 50 Haberlesme adaptérii (FBA), 51 FBA A ayarlari, 52 FBA A veri girigi,
53 FBA A veri ¢ikigi ve 58 Dabhili haberlesme.
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Motor kontrolii

Motor tipleri

Sirtcu asagidaki motor tiplerini destekler:
» Asenkron AC motorlar

» Sabit miknatish (PM) motor

» Senkron reliktans motorlar (SynRM).
Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 99.03 Motor tipi

Motor tanimlama

Vektor kontroliiniin performansi, motor devreye alma sirasinda belirlenen dogru
motor modeline baglidir.

ik start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama miknatislanmasi yapilr. ilk
devreye alma sirasinda motor sifir hizda birkag saniye siiresince miknatislanir ve
bdylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama yontemi bir ok uygulama icin uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama galistirmasi (ID run) gerceklestirilebilir.

Parametreler

Parametreler: 99.13 ID run talep edildi

Gi¢ kaybinda ¢alismaya devam etme

Bkz. bolim Diigtik gerilim kontrolii (glic kaybinda ¢alismaya devam etme), sayfa 87.

Vektor kontrolii

Vektor kontrolu, yuksek kontrol dogrulugunun gerekli oldugu uygulamalarda kullani-
lan kontrol modudur. Devreye almada bir tanimlama galistirmasi gerektirir. Vektor
kontroli tim uygulamalarda kullanilamaz.

Gerekli stator akisini ve motor momentini elde etmek igin, ¢ikis yari iletkenleri arasin-
daki gecis kontrol edilir. Anahtarlama frekansi sadece gercek moment ve stator akisi
degerlerinin kendi referans degerlerinden izin verilen gecikmeden daha uzun sire
boyunca farkli olmasi durumunda degistirilir. Moment kontrolu i¢in referans deger, hiz
kontrol cihazindan ya da dogrudan bir harici moment referans kaynagindan gelir.

Motor kontrolu igin DC geriliminin ve iki motor faz akiminin élgiilmesi gerekir. Stator
akisi, motor geriliminin vektor araliginda toplanmasiyla hesaplanir. Motor momenti,
stator akisi ve rotor akiminin vektérel ¢garpimi ile hesaplanir. Tanimlanan motor
modelinden faydalanilarak, stator akisi tahmini gelistirilir. Motor kontroli igin gercek
motor safti hizina gerek yoktur.
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Geleneksel kontrol ile vektor kontrolU arasindaki temel fark, moment kontrolliintin glic
anahtari kontrolu ile ayni zaman seviyesinde galismasidir. Ayri bir gerilim ve frekans
kontrolli PWM modulatért yoktur; ¢ikis asamasi gecisi tamamen motorun elektro-
manyetik durumuna baglidir.

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

Ayrica bkz. bélim Hiz kontrolii performans degerleri, sayfa 71.

Parametreler

Parametreler: 99.04 Motor kontrol modu ve 99.13 ID run talep edildi.

Rampa sureleri

Hizlanma ve yavaglama rampa sireleri hiz, moment ve frekans referansi i¢in bagim-
siz olarak ayarlanabilir.

Bir hiz veya frekans referansi ile, rampalar suricundn sifir hiz veya frekans ile

46.01 Hiz élgekleme veya 46.02 Frekans dlgekleme parametresi ile tanimlanan deger
arasinda hizlanmasi ya da yavaslamasi icin gegen sure olarak tanimlanir. Kullanici
dijital giris kullanarak, 2 farkli hizlanma ve yavaglama stresi arasinda secim yapabilir.
Hiz referansi igin, rampanin sekli de kontrol edilebilir.

Moment kontrol modunda rampalar, referansin sifir ve nominal motor momenti
(01.30 Nominal moment élgegdi) arasinda degisim stiresi olarak tanimlanir.

Degisken egim

Degisken egdim, bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini kontrol
eder. Bu 0zellik ile surekli degisken bir rampa kullanilabilir.

Degisken egim sadece uzaktan kontrolde desteklenir.

Parametreler

Parametreler: 23.28 Degisken egimi etkinlestirme ve 23.29 Degisken edim orani.

Ozel hizlanmalyavaglama rampalari

Joglama fonksiyonu igin hizlanma/yavaslama stireleri bagimsiz olarak tanimlanabilir;
bkz. bolim Joglama (sayfa 68).

Motor potansiyometresi fonksiyonunun degisim hizi (sayfa 102) ayarlanabilir. Ayni hiz
her iki yonde de gegerlidir.

Acil stop («Off3» modu) igin bir yavaglama rampasi tanimlanabilir.
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Parametreler

Parametreler:

* Hiz referansi rampa 23.11...23.15, 23.32, 23.33 ve 46.01.
* Moment referansi rampa 071.30, 26.18 ve 26.19.

* Frekans referansi rampa 28.71, 28.75 ve 46.02.

» Joglama 23.20 ve 23.21.

* Motor potansiyometresi 22.75.

* Acil stop («Off3» modu) 23.23 Acil stop sdiresi.

Sabit hizlar/frekanslar

Sabit hizlar ve frekanslar, 6rnegin dijital girisler araciligiyla hizli bir sekilde etkinlestiri-
lebilen 6nceden tanimlanan referanslardir. Hiz kontroll igin 7 hiza, frekans kontrol(
icin 7 sabit frekansa kadar tanimlama yapmak mimkundur.

UYARI: Hizlar ve frekanslar, referansin nereden geldigine bakilmaksizin nor-
mal referansi gegersiz kilar.

Parametreler ve hata tanimlarn

Gruplar 22 Hiz referansi segimi ve 28 Frekans referans zinciri.

Kritik hizlar/frekanslar

Kritik hizlar (bazen «atlama hizlari» olarak adlandirilir), 6rnegin mekanik rezonans
sorunlari sebebiyle belli motor hizlarindan veya hiz araliklarindan kaginmanin gerek-
tigi uygulamalar icin dnceden tanimlanabilir.

Kritik hizlar fonksiyonu, referansin uzun sure boyunca kritik bir bant dahilinde bulun-
masini 6nler. Degisen bir referans kritik araliga girdiginde, referans araliktan ¢ikana
dek fonksiyonun ¢ikisi donar. Cikistaki herhangi bir anlik degisim referans zincirinin
ilerisindeki bir rampa fonksiyonu tarafindan duzeltilir.

Sdrlcd izin verilen ¢ikis hizlarini/frekanslarini sinirlandirdiginda, hiz referansi Gst kri-
tik hiz/frekans limitinin Gzerinde olmadigi siirece durma noktasindan hizlanirken mut-
lak en dusuk kritik hiza (kritik hiz disuk veya kritik frekans disik) sinirlandirir.
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Ornek

Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm araliklarinda titresim yapiyor. Stricinin
bu hiz araliklarindan kaginmasini saglamak igin:

» 22.51 parametresinin 0. bitini agarak kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin ve
 kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.

22.01 Hiz ref sinirsiz (rpm)
(fonksiyon gikisr)
1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 | - 2 | Par. 22.53 =690 rpm
1380 | 3 Par. 22.54 = 1380 rpm
! 4 Par. 22.55 = 1560 rpm
690 |- -
540 |- - /
1 2 3 4 22.87 Gergek hiz referansi 7 (rpm)
(fonksiyon girisi)
Parametreler

Parametreler:

+ Kiritik hizlar 22.51...22.57.

+ Kiritik frekanslar 28.51...28.57.

» Fonksiyon girisi (h1z): 22.01

» Fonksiyon cikigi (hiz): 22.87

» Fonksiyon girisi (hiz) 28.96 Gergek frekans ref 7
» Fonksiyon c¢ikisi (hiz) 28.97 Frekans ref sinirsiz.
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Akis kontrolii

Akis kontroll, galisma modu moment iken otomatik olarak agiktir. Moment kontro-
liinde, yukin aniden kaybolmasi durumunda motor potansiyel olarak hizlanabilir.
Kontrol programinda, motor hizi ayarlanmig minimum hizi veya maksimum hizi asti-
ginda moment referansini diisuren bir akis kontrol fonksiyonu bulunur.

Motor hizi
Asiri hiz hata seviyesi
} 31.30 Asiri hiz hata payi
30.12 VA
I I
| |
O 1 1
i ! Zaman
Kontrol etkin
30.11
} 31.30 Asiri hiz hata payi
| Asini hiz hata seviyesi

Fonksiyon bir PI kontrol cihazina dayanir. Program oransal kazanci 10,0 ve integral
zamanini 2,0 s olarak ayarlar.

Parametreler

Parametreler: 30.11 Minimum hiz, 30.12 Maksimum hiz, 31.30 Asir1 hiz hata payi.

Enkoder eko destegi

Bir enkoder BTAC-02 enkoder modiiliiyle birden fazla strlclye daisy chain baglanti
ile yapilabilir. Bu, enkoder modillerinin A, B, Z ve GND kanallarinin seri sekilde, atla-
yarak birbirlerine baglanmasi seklinde olur.

Parametreler

Gruplar 90 Geri bildirim segimi, 91 Enkoder adaptérii ayarlari, 92 Enkoder 1 konfigi-
rasyonu

Joglama

Joglama fonksiyonu motoru push buton ile dondiirmek icin kullanilir. Joglama islevi
genelde bir makineyi lokal olarak kontrol etmek amaciyla servis islemleri veya dev-
reye alma igin kullanilir.

Her biri kendi etkinlestirme kaynaklarina ve referanslarina sahip iki joglama fonksi-
yonu (1 ve 2) bulunur. Sinyal kaynaklari 20.26 ve 20.27 parametreleri ile segilir. Jog-
lama etkinlestirildiginde, strtcu baglatilir ve tanimlanan joglama hizlanma rampasi
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boyunca tanimlanan joglama hizina kadar hizlanir. Etkinlestirme sinyali kesildikten
sonra, suriict tanimlanan joglama yavaslama rampasi boyunca stop edene kadar
yavaslar.

Asagidaki sekilde ve tabloda surtcunin joglama sirasinda ¢alismasina iliskin bir
ornek gosterilmektedir. Bu 6rnekte, rampa stop modu kullaniimaktadir (271.03 Stop
modu).

Jog komutu = 20.26 veya 20.27 ile ayarlanan kaynak durumu
Jog devrede = 20.25 ile ayarlanan kaynak durumu
Start komutu = Surucu start komutu durumu.

Jog komutu |
Jog devrede |
Start komutu

Hiz

12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Jog Jog Start

Faz komutu |devrede [komutu Agiklama

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

2-3 1 1 Sdrici jog referansini izler.

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

4-5 0 1 Suriicu durur.

5-6 1 1 Sdricu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca
joglama hizina cikar.

6-7 1 1 Siricl jog referansini izler.

7-8 0 1 Sdiriict joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca
sifir hiza yavaglar.

8-9 0 1->0 0 Siricl durur. Jog devrede sinyali agik oldugu sirece, start
komutlari yok sayilir. Jog devrede sinyali kapandiktan
sonra, yeni bir start komutu gerekir.

9-10 X 0 1 Sdrucu segilen hizlanma rampasi (parametre 23.11...23.15)
boyunca hiz referansina gikar.
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Jog Jog Start

Faz komutu [devrede |komutu Agiklama

10-11 X 0 1 Sirticl hiz referansini takip eder.

11-12 X 0 0 Sdrticu segilen yavaglama rampasi (parametre 23.71...23.15)
boyunca sifir hiza yavaslar.

12-13 X 0 0 Sirtcu durur.

13-14 X 0 1 Siriict segilen hizlanma rampasi (parametre 23.11...23.15)
boyunca hiz referansina ¢ikar.

14-15 X 0->1 1 Sirtict hiz referansini takip eder. Start komutu agik oldugu
surece, jog devrede sinyali yok sayilir. Start komutu
kapandiginda jog devrede sinyali agik olursa, joglama
hemen etkinlestirilir.

15-16| 0->1 1 0 Start komutu kapanir. Suricl segilen yavaslama rampasi
(parametre 23.11...23.15) boyunca yavaslamaya baslar.
Jog komutu agildiginda, yavaslayan siirlicii joglama
fonksiyonunun yavaglama rampasini kullanir.

16-17 1 1 0 Sirticl jog referansini izler.

17-18 0 1->0 0 Suriict joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca
sifir hiza yavaslar.

Notlar:

« Sdricu lokal kontroldeyken, joglama kullanilamaz.

» Sdrlcu start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilemez veya joglama
etkinlestirildiginde surlcu baslatilamaz. Joglama devrede durumu kapandiktan
sonra suricunin baslatiimasi icin yeni bir start komutu gerekir.

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

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

» Joglama vektdr kontrolu kullanir.

* Haberlesme (06.01, bit 8...9) darbeli yol verme fonksiyonlari joglama igin tanimla-

nan referanslari ve rampa surelerini kullanir, jog devrede sinyaline gerek duyul-
maz.

Parametreler

Parametreler: 20.25 Jog devrede, 20.26 Jog 1 start, 20.27 Jog 2 start, 22.42 Joglama
1 ref, 22.43 Joglama 2 ref, 23.20 Joglama hiz zamani ve 23.21 Joglama yavsl/
zamani.




Program ézellikleri 71

Hiz kontrolii performans degerleri

Asagidaki tabloda hiz kontrolu igin standart performans degerleri verilmigtir.

T (o
— (%
7. oA
100 +- Tload
Hiz kontrolii Performans
Statik dogruluk Motor nominal
kaymasinin %20'si
Dinamik dogruluk %100 moment t(s)
adimiyla < %1 sn >
Nact-ref ] Alan < %10 s
N
Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi
Nyt = gergek hiz
nees = hiz referansi

Moment kontrolii performans degerleri

Sirucu, motor milinden herhangi bir hiz geri bildirimi olmadan hassas moment kont-
roli gergeklestirebilir. Asagidaki tabloda moment kontrolu igin standart performans
degerleri verilmigtir.

T
7%
N Tref /\
Moment kontrolii |Performans 100 .
Dogrusalsizlik nominal moment ile 90|~ ---p--f act
+ %5 '
(en zorlu galisma '
noktasinda + %20) :
Moment adimi artig  |nominal moment ile X
siresi <10 ms :
10-|- - - - ! t(s)
— »
<5ms
Ty = nominal motor momenti
Tief = moment referansi
Tact = gergek moment
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Skaler motor kontrolii

Skaler motor kontrolu, varsayilan motor kontrol ydntemidir. Vektor kontroliinde kulla-
nilabilir kontrol dogrulugu gerektirmeyen uygulamalar i¢in uygundur. Skaler kontrolde,
surucu ¢ikisi frekans referansini kontrol edersiniz ve ilk start igin herhangi bir motor
kimlik calismasi yapmaniz gerekmez.

Asagidaki 6zel durumlarda skaler motor kontrol modunun etkinlestiriimesi onerilir:

* Cok motorlu surlcilerde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak dagitiima-
missa, 2) motorlarin boyutlar farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlamasi
(ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim degeri sliricinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
kugukse

» Eger suricu bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amacli olarak)

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

Skaler kontrolde bazi 6zellikler kullanilamaz.

Ayrica bkz. bélim Calisma modlari ve motor kontrol modlari, sayfa 54.

Skaler motor kontrolii i¢in IR kompanzasyonu

IR kompanzasyonu (gerilim yukseltme
olarak da bilinir), sadece motor kontrol
modu skaler oldugunda kullanilabilir.

IR kompanzasyonu etkinlestirildiginde
surlcl dusuk hizlarda motora ekstra
gerilim yuklemesi yapar. IR kompanzas-
yonu, yiksek moment gerektiren uygu-
lamalarda faydalidir.

Motor gerilimi

IR kompanzasyonu

/

~—— Kompanzasyon yok

Vektor kontrolde, IR kompanzasyonu
muimkun degildir veya otomatik olarak
uygulandigindan gerekli degildir.

> f (Hz)

Parametreler

Parametreler: grup 28 Frekans referans zinciri, 97.13 IR kompanzasyonu ve
99.04 Motor kontrol modu.

Kullanici yiik egrisi

Kullanici ylk egrisi, giris sinyalini frekans veya hiz ile yukun bir fonksiyonu olarak
izleyen bir denetleme fonksiyonu saglar. izlenen sinyalin durumunu gésterir ve kulla-
nici tanimlh profilin ihlaline baglh olarak bir uyari veya hata verebilir.

Kullanici yuk egrisi, bir asir yuk ile bir diisiik yuk egrisinden veya egrilerin yalnizca
birinden olugsmaktadir. Her egri, frekansin veya hizin bir fonksiyonu olarak izlenen
sinyali temsil eden bes nokta tarafindan olusturulur.
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Asagidaki 6rnekte, kullanici yuk egrisi %10 pay eklenen ve ¢ikarilan motor nominal
momentinden olusturulur. Pay egrileri, zarfin digina sapmalarin denetlenmesi,
zamanlanmasi ve tespit edilebilmesi igin motorda galigir bir zarf tanimlar.

Motor momenti / Nominal moment

1,24

1,0

0,8

0,6

0,4

02 __(7)

)

o0 =0

-0,2 -
0 10 20 30 40 50

Cikis frekansi (Hz)

1 = Asin yuk egrisi (bes nokta)
2 = Nominal proses yuk egrisi
3 = Duslk yik egrisi (bes nokta)

izlenen sinyal, tanimlanan bir siire boyunca siirekli olarak agiri yiik egrisinin izerinde
olursa bir asiri yiik uyarisi ve/veya hatasi ayarlanabilir. izlenen sinyal, tanimlanan bir
sure boyunca surekli olarak diguk yukin altinda olursa bir distk yUk uyarisi ve/veya
hatasi ayarlanabilir.

Asir yuk, érnegin bir doner testerenin bir digime ¢arpmasini veya fan yiku profilleri-
nin ¢cok yiksek olmasini izlemek igin kullanilabilir.

Dustk yuk, 6rnegin yukiin disip tasima kayiglarini veya fan kayiglarini kirmasini
izlemek igin kullanilir.

Parametreler

Grup 37 Kullanici ylik egrisi.
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U/f orani

UIf fonksiyonu yalnizca frekans kontroli kullanan skaler motor kontrol modunda kul-
lanilabilir.

Fonksiyonun iki modu vardir: dogrusal ve karesel.

Dogrusal modda, gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altinda sabittir. Bu,
frekans arahgi boyunca motor nominal momenti degerinde veya bu degere yakin
moment Uretmenin gerekli oldugu sabit moment uygulamalarinda kullanilir.

Karesel modda (varsayilan), gerilim/frekans orani alan zayiflama noktasinin altindaki
frekansin karesi olarak artar. Bu genellikle santriflijli pompa veya fan uygulamala-
rinda kullanihir. Bu uygulamalar igin, gerekli moment frekans ile kare iligkisine uyar.
Bu yuzden, gerilim kare iligkisini kullanarak degistirilirse, motor bu uygulamalarda
artan verimlilik ve disuk gurultu seviyelerinde calisir.

UIf fonksiyonu enerji optimizasyonuyla birlikte kullanilamaz; 45.11 Enerji optimize
edici parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, 97.20 U/F orani parametresi yok sayilir.

Parametreler

Parametreler: 97.20 U/F orani.

Aki frenleme

Sdrlci, motordaki miknatislanma seviyesini artirarak daha fazla yavaslama saglar.
Motor akisini artirarak motorda frenleme sirasinda Uretilen enerji motor termik eneriji-
sine donustarilebilir.

Motor hizi T_Bf(%) Ty = Frenleme momenti
=100 Nm
Aki frenleme yok 60
/ 40 Aki frenleme

20
Aki frenleme Aki frenleme yok

. . . . ~ f(Hz)

t(s)

Sdrlci surekli olarak, ayni zamanda aki frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede kul-
lanilabilir. Aki frenlemenin diger faydalari sunlardir:

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

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

« Aki frenleme asenkron motorlariyla ve sabit miknatisl motorlarla kullanilabilir.
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iki frenleme giicl seviyesi bulunmaktadir:

» Orta frenleme aki frenlemenin devre disi oldugu durumlara kiyasla daha hizh
yavaslama saglar. Motorun asiri derecede i1sinmasini dnlemek igin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimisgtir.

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

UYARI: Motorun aki frenlemesi ile Uretilen termik enerjiyi absorbe edecek
sekilde ayarlanmasi gerekir.

Parametreler

Parametreler: 97.05 Aki frenleme.

DC miknatislanmasi

Sirucu, motorun farkl start/dénme/stop fazlari igin farkli miknatislama fonksiyonla-
rina sahiptir: 6n miknatislama, DC tutma, son miknatislama ve 6n i1sitma (motor isit-
masit).

On miknatislanma

On miknatislanma motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasini ifade eder.
Secilen start moduna (vektor veya skaler) bagdl olarak, motor nominal momentinin
%200'ine kadar ulagan olasi en yiksek koparma momentini garanti etmek igin 6n
miknatislanma uygulanabilir. On miknatislanma siresi ayarlanarak, érnegin motor
start islemi ve bir mekanik frenin serbest birakilmasi senkronize edilebilir.

Parametreler

Parametreler: 21.01 Vektor start modu, 21.19 Skaler start modu, 21.02 Miknatislama
siiresi

DC tutma

Bu fonksiyon normal galismanin ortasinda rotorun (yaklasik) sifir hizda kilittenmesini
mumkdin kilar. DC tutma 21.08 parametresi ile etkinlegtirilir. Hem referans hem de
motor hizi belirli bir seviyenin altina dustigunde, surlcl sinisoidal akim tretmeyi
durdurur ve motora DC gondermeye baslar. Akim 21.10 parametresi ile ayarlanir.
Referans, 21.09 parametresini astiginda, normal siriici galismasi devam eder.
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Motor h|2|“ DC tutma

Referans

~Y

21.09 DC tutma hizi

~Y

Parametreler

Parametreler: 21.08 DC akim kontrolii, 21.09 DC tutma hizi ve 21.10 DC akim refe-
ransi

Son miknatislanma

Bu fonksiyon durdurma sonrasinda motoru belirli bir stire miknatislanmis durumda
tutar. Bu, bir mekanik frenin uygulanmasindan énce oldugu gibi, makinelerin yiuk
altinda hareket etmesini dnler. Art miknatislanma 27.08 parametresi ile etkinlestirilir.
Miknatislanma akimi 21.70 parametresi ile ayarlanir.

Not: Son miknatislanma sadece secilen stop modu rampa oldugunda kullanilabilir.

Parametreler

Parametreler: 21.01 Vektér start modu, 21.02 Miknatislama sdiresi, 21.03 Stop modu,
21.08 DC akim kontrolii, 21.09 DC tutma hizi ve 21.11 Son miknatislama siiresi.

On 1sitma (Motor isitmasi):

On 1sitma fonksiyonu motoru sicak tutar ve siiriicii durdugunda motoru DC akimla
besleyerek motor iginde yogusmayi énler. Isitma yalnizca siriict durdurulmus
durumdayken etkinlestirilebilir ve strlcuyu start etmek isitmayi durdurur.

Isitma sifir hiza erigildikten veya serbest durma kullanildiysa asiri akimi énlemek igin
modulasyon durdurulduktan 60 saniye sonra baglatilir.

Fonksiyon, surict durduruldugunda daima etkin olmak tUzere tanimlanabilir ya da
dijital bir giris, haberlesme, zamanlamali fonksiyon veya denetim fonksiyonu tarafin-
dan etkinlestirilebilir. Ornegin, 1sitma sinyal denetim fonksiyonunun yardimiyla motor-
dan gelen bir sicaklik lgim sinyali tarafindan etkinlestirilebilir.




Program ézellikleri 77

Motora beslenen 6n isitma akimi nominal motor akiminin %0...%30'u olarak tanimla-
nabilir.

Notlar:

* Modiilasyon durduktan sonra motorun uzun bir stire boyunca dénmeyi durdur-
dugu uygulamalarda, 6n 1sitma etkinlestirildiginde rotordaki ani bir cekmeyi 6nle-
mek i¢in On I1sitmayla birlikte rampa stop kullaniimasi énerilir.

+ Isitma fonksiyonu STO'nun tetiklenmemis olmasini gerektirir.
 Isitma fonksiyonu sirticiiniin hata vermemis olmamasini gerektirir.
+  Onisitma, akim lretmek igin DC tutmay kullanir.

Parametreler

Parametreler: 21.14 On isitma kaynak segimi ve 21.16 On isitma akimi.

Enerji optimizasyonu

Enerji optimizasyon fonksiyonu, surtici nominal yUkin altinda galisirken toplam
enerji tiketimini ve motor sesi diizeyini azaltacak sekilde motor akisini optimize eder.
Toplam verim (motor ve siriict), yik momentine ve hiza bagl olarak %1...20 ara-
sinda arttirilabilir.

Not: Sabit miknatish bir motorda ve senkron reliiktans motorda enerji optimizasyonu
her zaman etkindir.

Parametreler

Parametreler: 45.11 Enerji optimize edici

Anahtarlama frekansi

Sdriclnin iki anahtarlama frekansi vardir: referans anahtarlama frekansi ve mini-
mum anahtarlama frekansi. Sirtict termik olarak mimkiinse izin verilen en ylksek
anahtarlama frekansini (= referans anahtarlama frekansi) korumaya calisir ve sonra
surdcunun sicakligina bagli olarak referans ile minimum anahtarlama frekanslari ara-
sinda dinamik olarak ayarlama yapar. Striici minimum anahtarlama frekansina eris-
tiginde (= izin verilen en dusik anahtarlama frekansi), 1Isinma devam ettikge ¢ikis
akimini sinirlamaya baslar.

Deger kaybi igin, striictiniin donanim el kitabina bagvurun.

Ornek 1: Anahtarlama frekansini bazi harici filtrelerde oldugu gibi (ér. EMC CA1 filtre-
leri, bkz. donanim kilavuzu) belli bir degere sabitlemeniz gerekirse, referans ve mini-
mum anahtarlama frekansinin ikisini de bu degere ayarlarsaniz surici bu
anahtarlama frekansini korur.

Ornek 2: Referans anahtarlama frekansi 12 kHz olarak ayarlandiysa ve minimum
anahtarlama frekansi 1,5 kHz (veya 1 kHz) olarak ayarlandiysa, striicii motor gurtil-
tisuinl azaltmak i¢cin mimkun olan en yuksek anahtarlama frekansini korur ve yal-
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nizca surucu 1sindiginda anahtarlama frekansini azaltir. Bu, érnegin disik
gurultinin gerekli oldugu ancak tam ¢ikis akimi gerektiginde daha yiksek gurultinin
tolere edilebildigi uygulamalarda faydalidir.

Parametreler

Parametre: 97.01 Anahtarlama frekansi referansi ve 97.02 Minimum anahtarlama fre-
kansi.

Hiz kompanzasyonlu durdurma

Konveydrin stop komutunu aldiktan sonra belirli bir mesafe hareket etmesi gereken
uygulamalar gibi durumlarda hiz kompanzasyonlu durdurma kullanilabilir. Motor mak-
simum hizda, seyahat edilmis mesafeyi ayarlamak igin kullanici tanimli gecikmenin
uygulanmasindan sonra tanimlanan yavaglama rampasi boyunca normal olarak
durur. Maksimum hizin altinda durma, motor durma noktasina rampalanana kadar
surtiici mevcut hizda galistirilarak biraz daha geciktirilir. Sekilde gosterildigi gibi,
durma komutundan sonra kat edilen mesafe her iki durumda aynidir, yani A alani + B
alani C alanina esittir.

Motor hizi D1 = 21.31 parametresi tarafindan
tanimlanan gecikme
AStop
Komutu D2 = Hiz kompanzasyonlu

Maks. | ‘ durdurma tarafindan
hiz - - hesaplanan ek gecikme

AAlani + B Alani = C Alani
Kullanilan
hiz -

- 1(s)

Hiz kompanzasyonu, sekil zamanlarini (parametreler 23.32 Sekil stiresi 1 ve
23.33 Sekil siiresi 2) dikkate almaz. Pozitif sekil zamanlari seyahat edilen mesafeyi
uzatir.

Hiz kompanzasyonu ileri veya geri ddnus yonu ile sinirlanabilir.

Hiz kompanzasyonu hem vektdr hem de skaler motor kontroliinde desteklenir.

Parametreler

Parametreler: 21.30 Hiz kompanzasyonlu durdurma modu, 21.31 Hiz kompanzas-
yonlu durdurma gecikmesi ve 21.32 Hiz komp stop esigi.
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Uygulama kontrolii

Kontrol makrolani

Kontrol makrolari énceden tanimlanan parametre diizenlemeleri ve G/C konfiguras-
yonlaridir. Bkz. Kontrol makrolari blimd.

Proses PID kontrolii

Sirtcude dabhili bir proses PID kontrol cihazi bulunur. Bu kontrol cihazi borudaki
basing veya debi ya da tank sivi diizeyi gibi prosesleri kontrol etmekte kullanilabilir.

Proses PID kontrollinde, suriicuye hiz referansi yerine bir proses referansi (set
degderi) baglanir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri bildirimi) de surU-
cuiye geri gonderilir. Proses PID kontroli, 6lglilen proses miktarini (gergek deger)
istenen seviyede (set degeri) tutabilmek igin slrlcl hizini ayarlar. Bu, kullanicinin
suriciye bir frekans/hizzmoment referansi ayarlamasina gerek olmadidi ancak suiri-
cunun calismasini proses PID'ye gore ayarladidi anlamina gelir.

Asagidaki sadelestiriimis blok semasi, proses PID kontroliini géstermektedir.

Ayar noktas| ———p»
Sinirlama
Proses Hiz, moment veya
Filtre PID _>7~£_> frekans referansi
zinciri

AT =B o oses ] f >
Al2 — gercek
oo degerleri
FBA —p»

Sirtcude, gerektiginde degistirilebilen iki tam proses PID kontrol cihazi ayar grubu
bulunur; bkz. parametre 40.57 PID set1/set2 segimi.

Not: Proses PID kontroll sadece harici kontrolde kullanilabilir; bkz. bélim Lokal ve
harici kontrol konumlari (sayfa 52).

Proses PID kontrolii icin uyku ve ek siire fonksiyonlari

Uyku fonksiyonu, temiz su pompalama sistemleri gibi tliketimin degisiklik gosterdigi
PID kontrol uygulamalari icin uygundur. Kullanildiginda, dusuk talep esnasinda pom-
payi etkin calisma araliginin altinda yavasca calistirmak yerine tamamen durdurur.
Asagidaki ornek, fonksiyonun galismasini gorsellestirmektedir.
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Ornek: Siiriici, bir basing yiikseltme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece
boyunca duser. Bunun sonucunda proses PID kontrol cihazi motor hizini digurr.
Ancak, borulardaki dogal kayiplar ve diisuk hizlarda santriftjli pompanin disuk
verimliligi dolayisiyla motor déniisi kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas
dondsu tespit eder ve uyku gecikmesi gegtikten sonra olusan gereksiz pompalamayi
keser. Suriici uyku moduna geger ancak basinci izlemeye devam eder. Basing izin
verilen minimum limitin altina diislince ve uyanma gecikmesi gegtikten sonra pompa-
lama devam eder.

Kullanicl, yukseltme igleviyle PID uyku suresini uzatabilir. YUkseltme islevi, strtcu
uyku moduna girmeden 6nce, 6nceden tanimlanan bir siire boyunca proses ayar
noktasini artirir.

Ayar noktasi Uyku ek siire zamani (40.45)
B N
Uyku ek siire adimi (40.46:)_1_ o
L L Zaman
Gergek deger ! ' Uyanma gecikmesi
! (40.48)
Ters gevrilmemis ! - —
(40.31 = Cevrilmedi (Ref - Grbs)) \ ' '
Uyanmaseviyesi . o] ~ - - .
(Ayar noktasi - Uyanma sapmasi [40.47]) | ' , )
T T T T Zaman
Gergek deger : : : :
Uyanmaseviyesi il TN
(Ayar noktasi + Uyanma sapmasi [40.47]) X !
Ters gevrilmis (40.31 = Cevrildi (Grbs - Ref)) X
Zaman
Motor hizi ! ! '
to4 = Uyku gecikmesi (40.44) " Uykumodu
\ .
t<ty , . tsd : : :
Uykuseviyesi N\ _ _ _/ N ____._ :_ . : :
(40.43) X ' !
. - Zaman
! STOP ' START
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izleme

izleme modunda, PID blok gikisi dogrudan 40.50 Ayar 1 izleme ref segimi (veya
41.50 Ayar 2 izleme ref segimi) parametresinin degerine ayarlanir. PID kontrol cihazi-
nin dahili | terimi, ¢cikig Uzerine gecmek igin hicbir gecise izin verilmeyecek sekilde
ayarlanir. Boylece izleme modundan ¢ikildiginda normal proses kontroll galismasi
belirgin bir ¢ikis yapmadan devam edebilir.

Parametreler

Parametreler: 96.04 Makro sec¢imi, gruplar 40 Proses PID grubu 1 ve 41 Proses PID
grubu 2.

Mekanik fren kontrolii

Sdrici stop ettiginde veya gli¢ olmadiginda, motor ve galistirilan makineyi sifir hizda
tutmak igin bir mekanik fren kullanilabilir. Fren kontrol mantigi 44 Mekanik fren kont-
rolii parametre grubunun ayarlarini ve birkag harici sinyali izler ve 82. sayfadaki
semada gdsterilen durumlar arasinda gegis yapar. Durum semasinin altindaki tablo-
larda, durumlarin ve gegislerin ayrintilari gésterilmektedir. 84. sayfadaki zamanlama
semasinda bir kapatma-a¢cma-kapatma sekansi 6rnegi gésteriimektedir.

Uygulama 6rnegi igin, bkz. bolim Ving mekanik fren kontrolii, sayfa 511.

Fren kontrol lojigi girigleri

Sirucunin start komutu (06.16 Sdrticli durum word'li 1 parametresinin 5. biti) fren
kontrol lojiginin temel kontrol kaynagidir. Opsiyonel bir harici agma/kapatma sinyali
44.12 Fren kapatma talebi parametresi ile segilebilir. iki sinyal birbirini agagidaki
sekilde etkiler:

» Start komutu = 1 VE 44.12 Fren kapatma talebi ile segilen sinyal = 0
— Fren agma talebi

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

Frenin acilmasini énlemek icin érnedin daha yuksek seviyeli bir kontrol sisteminden
gelen baska bir harici sinyal 44.11 Freni kapal tutma parametresi araciligiyla bagla-
nabilir.

Kontrol lojiginin durumunu etkileyen diger sinyaller:

+ fren durumu onayi (opsiyonel, 44.07 Fren onayi se¢imi parametresi ile tanimlanir),

* 06.11 Ana durum word'(i 2. biti (strtictinun belirtilen referansi izlemeye hazir olup
olmadigini gosterir),

* 06.16 Sdiriici durum word'ii 1 6. biti (surliciniin modulasyon yapip yapmadigini
gOsterir),
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Fren kontrol lojigi ¢cikiglar

Mekanik fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Bu bit
bir réle ¢ikisinin (veya g¢ikis modunda bir dijital giris/cikis) kaynagi olarak segilmelidir.
Daha sonra bir réle tizerinden fren aktiiatortine baglanir. 85. sayfadaki kablo baglan-
tis1 ornegine bakin.

Fren kontrol lojigi ¢esitli durumlarda suricu kontrol lojiginin motoru tutmasini,
momenti arttirmasini veya hizi disirmesini talep eder. Bu talepler 44.01 Fren kontrol
durumu parametresinde gorulebilir.

Fren durum semasi

(herhangi bir (herhangi bir
durL@ian) durt@ian)

FREN DEVRE DISI FREN KAPALI FREN ACMA
—( : )i L FREN ACMA
¢@ BEKLEMESI

FREN ACMA
GECIKMESI
® |

®
® @

FREN KAPATMA FREN ACIK
FREN KAPATMA
GECIKMESI
FREN KAPATMA +@—
BEKLEMESI @_’
Durum agciklamalari
Durum adi Aciklama
FREN DEVRE DISI Fren kontrolli devre disi birakildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme =

0 ve 44.01 Fren kontrol durumu b4 = 0). Agma sinyali etkin durumda
(44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1).

FREN ACMA

FREN ACMA BEKLEMESI |Fren agma talebinde bulunuldu. Yiikii yerinde tutmak igin siiriicii lojiginden
momenti, agma momentine yikseltmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu
b1=1ve b2 =1). 44.11 Freni kapal tutma durumu kontrol edilir, uygun siire
icinde 0 degilse surlicti 71A5 Mekanik fren agma izni yok hatasi* verir.
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Durum adi Aciklama

FREN ACMA GECIKMESI | Agma kosullari saglandi ve agma sinyali etkinlestirildi (44.01 Fren kontrol

durumu b0 ayarlandi). Agma momenti talebi kaldirildi (44.01 Fren kontrol
durumu b1 — 0). 44.08 Fren agma gecikmesi sona erinceye kadar yuk sirlicu
hiz kontrolii ile yerinde tutulur.

Bu noktada, 44.07 Fren onayi se¢imi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN ACIK durumuna geger. Bir onay sinyali

kaynagi segildiyse, durumu kontrol edilir; durum «fren agik» degilse,

Sirlcu 71A3 Mekanik fren agma basarisiz hatasi verir M.

FREN ACIK Fren agik (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Tutma talebi kaldirilir (44.01 Fren

kontrol durumu b2 = 0) ve suriictinin referansi izlemesine izin verilir.

FREN KAPATMA

FREN KAPATMA Fren kapatma talebinde bulunuldu. Suriici lojiginden stop edene kadar hizi
BEKLEMESI rampa ile diistirmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). Agma sin-

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

FREN KAPATMA Kapatma kosullari saglandi. Agma sinyali etkin durumda (44.01 Fren kontrol
GECIKMESI durumu b0 — 0). Rampa ile yavaslama talebi surduralir (44.01 Fren kontrol

durumu b3 = 1). 44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erinceye kadar fren lojigi
bu durumda kalacaktir.

Bu noktada, 44.07 Fren onayi se¢imi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN KAPALI durumuna geger. Bir onay sinyali kaynagi segilirse, durum
kontrol edilir; durum «fren kapali» degilse, surtict bir A7A1 Mekanik fren
kapatma basarisiz uyarisi olusturur. 44.17 Fren hata fonksiyonu = Hata ise,
slrlicli 44.18 Fren hata gecikmesi sonrasinda bir 71A2 Mekanik fren kapatma
basarisiz hatasi ile agilacaktir.

FREN KAPALI Fren kapali (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 0). Siirici modiilasyon yapmaya-

bilir.

Acik dongiilii (enkodersiz) uygulamalara iligkin not: Fren, 5 saniyeden fazla
moddulasyon yapan bir stirlicliye karsi fren kapama talebiyle (ya 44.72 paramet-
resinden) kapali durursa fren kapanmaya zorlanir ve surlicti 71A5 Mekanik fren
agma izni yok hatasi verir.

*) Alternatif olarak 44.17 Fren hata fonksiyonu parametresi ile bir uyari segilebilir, sirlicii modilasyona
devam eder ve o durumda kalir.

Durum degisim kosullari ( (n) )

g~ WN =

[}

Fren kontroll devre disi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme— 0).

06.11 Ana durum word'l, bit 2 = 0.

Fren agma talebinde bulunuldu ve 44.16 Fren yeniden agma gecikmesi sona erdi.

Fren agma kosullari (44.10 Fren agma momenti gibi) saglandi ve 44.11 Freni kapali tutma = 0.

44.08 Fren agma gecikmesi sona erdi ve fren agma onayi (44.07 Fren onayi segimi ile segilmesi
durumunda) alindi.

Fren kapatma talebinde bulunuldu.

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

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

Fren agma talebinde bulunuldu.
Fren kontroli etkinlestirildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme— 1).
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Zamanlama semasi

Asagidaki sadelestiriimis zamanlama semasi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini

gOsterir. 82. sayfadaki Fren durumu semasina bakin.

Start komutu |

(06.16 b5)

Modiilasyonda

(06.16 b6)

Hiz referansi |

g ] |
Hazir ref (06.11b2) | | | |
I
I

Moment referansi |
. T

Fren kontrol sinyali

(44.01 b0) f—dmood——f" 14

Ag¢ma momenti talebi |

(44.01 b1)

| teq

Durdurulan konumda |

tutma talebi

Durdurulan konuma

|
(44.01b2) ‘ |
|

rampa talebi
(44.01 b3)

Durum

FREN KAPALI

sBow | BoD
FREN ACMA

FREN ACIK

Bcw | BCD

FREN

FREN KAPATMA

KAPALI

1

2 3 4 5

7

Fren agmada start momenti (parametre 44.03 Fren agma momenti referansi)

Fren kapanmasinda saklanan moment degeri (sinyal 44.02 Fren momenti bellegi)

Motor miknatislanma gecikmesi

Fren agma gecikmesi (parametre 44.08 Fren agma gecikmesi)
Fren kapama hizi (parametre 44.14 Fren kapatma seviyesi)
Fren kapama komutu gecikmesi (parametre 44.15 Fren kapatma seviyesi gecikmesi)

Fren kapama gecikmesi (parametre 44.13 Fren kapatma gecikmesi)

Fren kapama hatasi gecikmesi (parametre 44.18 Fren hata gecikmesi)

Fren yeniden agma gecikmesi (parametre 44.16 Fren yeniden acma gecikmesi)
FREN ACMA BEKLEMESI
FREN ACMA GECIKMESI
FREN KAPATMA BEKLEMESI
FREN KAPATMA GECIKMESI
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Kablo baglantisi 6rnegi

Asagidaki sekilde bir fren kontroli kablo baglantisi 6rnegdi gosterilmektedir. Fren kont-
rol donanimi ve kablo baglantilari misteri tarafindan saglanmali ve kurulmalidir.

UYARI! icine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan makine-

nin personel giivenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun. Surriiciinin
(IEC 61800-2’de tanimlanan Tam bir Suriicii Modulu veya Temel Strtici Modulu) fre-
kans invertortinin, Avrupa Makine Yonergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir
guvenlik cihazi olarak kabul edilmeyecegini unutmayin. Bu durumda tim makinenin
personel givenlidi, belli bir strticu 6zelligine bagli olmamalidir (fren kontrol fonksi-
yonu gibi) ancak uygulamaya 6zel diizenlemelerde tanimlandidi gibi gerceklestiriime-
lidir.

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

+ 10.24 RO1 kaynagi parametresi Acik fren komutu olarak (yani 44.01 Fren kontrol
durumu 0. biti) ve

* 44.07 Fren onayi se¢imi parametresi DIO1 olarak ayarlanmistir.

" " Frenkontrol | | siiriicii kontrol iinitesi
' donanimi ' ' XRO1
115/230 VAC | 1 INC
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Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 06.11 Ana durum word'li, 06.16 Stirticti durum word'ii 1, grup 44 Meka-
nik fren kontroldi

Hata tanimlari: A7A1 Mekanik fren kapatma basarisiz, 71A2 Mekanik fren kapatma
basarisiz, 71A3 Mekanik fren agma basarisiz, 71A5 Mekanik fren agma izni yok
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DC gerilim kontrolu

Asin gerilim kontrolii

DC baranin asin gerilim kontrolline genellikle motor jeneratér modundayken gerek
duyulur. Motor yavaslarken veya yuk motor saftini surikleyip, saftin uygulanan hiz-
dan veya frekanstan daha hizli ddnmesine neden oldugunda motor eneriji Uretir. DC
geriliminin agiri gerilim kontrol sinirini agmasinin engellenmesi igin agiri gerilim kont-
rol cihazi, sinira ulasildiginda otomatik olarak olusturulan momenti azaltir. Limite ula-
silirsa asir gerilim kontrol cihazi da programlanan tim yavaglama zamanlarini artirir;
daha kisa yavaslama zamanlari elde etmek icin, bir fren kiyici ve direng gerekebilir.

Diisiik gerilim kontrolii (gii¢ kaybinda ¢aligmaya devam etme)

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse, stiriicii dénen motorun kinetik enerjisinden fay-
dalanarak galismaya devam edecektir. Motor dondiigu ve suriiclye eneriji Urettigi
surece, surlcl ¢calismaya devam eder. Eger ana kontaktor (mevcut ise) kapal kal-
missa, suriict kesintiden sonra galismaya devam edebilir.

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

P L

M out
(N'm) (Hz) (Vdo) Und
160 80 520
120 60 390
80 40 260 7///‘- four
= N .
pd N T m
40 20 130 / 7
_
/
t(s)
16 5,8 8 1,2 154

Upc = Suriicuniin ara devre gerilimi,
fout = Strlcinin gikis frekansi,
Ty = Motor momenti

Nominal ylkte besleme gerilim kaybi (f, . = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite
duser. Kontrol cihazi sebeke kapali oldugu siirece gerilimi sabit tutar. Stirlicii motoru
jeneratér modunda calistirir. Motor hizi diser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip
oldugu surece suriicu caligabilir.




88 Program é6zellikleri

Distik gerilim kontroliinii uygulama (gli¢ kaybinda ¢alismaya devam etme)

Dusuk gerilim kontroli fonksiyonunu su sekilde uygulayin:

« Sdrlcunin dusuk gerilim kontroll fonksiyonunun 30.31 Diiglik gerilim kontrolii
parametresiyle etkinlestirildigini kontrol edin.

» donen yikl yakalama modunu (dénen motorla baglatmak) mimkin kilmak igin
21.01 Vektér start modu parametresi Ofomatik (vektér modunda) veya 21.19 Ska-
ler start modu parametresi Otomatik (skaler modda) olarak ayarlanmalidir.

Kurulumda ana kontaktdr kullaniimigsa, enerji kesintisinde arizaya gegmesi engellen-
melidir. Ornegin, kontaktér kontrol devresinde zaman gecikmeli réle kullanin.

UYARI! Motoru tekrar hizli galistirmanin bir tehlikeye yol agmayacagindan
emin olun. SUphe duyarsaniz, disuk gerilim kontroll islevini uygulamayin.

Otomatik yeniden baglatma

Otomatik yeniden baslatma fonksiyonu kullanilarak kisa (maks. 5 saniye) gii¢ bes-
leme hatasi sonrasinda surlcl otomatik olarak yeniden baslatilarak, strtcinin
sogutma fanlar ¢alistinlmadan 5 saniye sureyle galismasina izin verilir.

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

» DusUk gerilim hatasi bastirilir (ancak bir uyari olusturulur)

» Kalan enerjinin timiini muhafaza etmek igin modilasyon ve sogutma durdurulur
» DC devresi 0n sarji etkinlestirilir.

21.18 Otomatik yeniden start siiresi parametresi ile tanimlanan sire dolmadan énce
DC gerilimi normal seviyeye ¢ikarsa ve start sinyali hala agik durumdaysa, normal

c¢alisma devam edecektir. Ancak, DC gerilimi bu sirada ¢ok dusUk ise, surtcu
3220 DC bara diigiik gerilimi hatasi verir.

UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden dnce, tehlikeli durumlarin olusmayaca-
gindan emin olun. Fonksiyon sirucuyu otomatik olarak yeniden baglatir ve bir
besleme kesintisinden sonra caligmaya devam eder.

Gerilim kontrolii ve hata limitleri

Ara DC gerilimi regulatértnidn kontrol ve ariza limitleri besleme gerilimine ve
surlcu/invertor tipine baglidir. DC gerilimi (Upc) hatlar arasi besleme geriliminin yak-
lasik 1,35 katidir ve 01.11 DC gerilimi parametresi ile géruntulenir.
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Asagidaki tabloda secilen DC gerilimi seviyelerinin degerleri volt olarak gosterilmek-
tedir. Mutlak gerilimlerin suricu/invertdr tipine ve AC besleme gerilimi araligina gére
degistigini unutmayin.

DC gerilim diizeyi [V]

Bkz. 95.01 Besleme gerilimi.

Besleme gerilimi arahgi [V]

Besleme gerilimi araligi [V]

380...415 440...480
Asiri gerilim hata limiti 840 840
Asiri gerilim kontrol limiti 780 780
Dahili fren kiyici start limiti 780 780
Dahili fren kiyici stop limiti 760 760
Asiri gerilim uyari limiti 745 745

Dusuk gerilim uyar limiti

0,85x1,41xpar 95.03 degeri N
0,85x1,41x380 = 455 2)

0,85x1,41xpar 95.03 degeri i
0,85%1,41x440 = 527 2

Dusuk gerilim kontrol limiti

0,75%1,41xpar 95.03 degeri )
0,75x1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xpar 95.03 degeri ")
0,75%1,41x440 = 465 2

Sarj etme rélesi kapatma limiti

0,75x1,41xpar 95.03 degeri )
0,75x1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xpar 95.03 degeri ")
0,75%1,41x440 = 465 2

Sarj etme rélesi agma limiti

0,65%1,41xpar 95.03 degeri )
0,65x1,41x380 = 348 2)

0,65%1,41xpar 95.03 degeri ")
0,65%1,41x440 = 403 2

Besleme gerilimi araliginin tst

sinirindaki DC gerilimi (Upcmax)

560

648

DC gerilimi (Upcmin)

Besleme gerilimi araliginin alt sinirindaki

513

594

Sarj etkinlestirme/bekleme limiti

0,65x1,41xpar 95.03 degeri "
0,65x1,41x380 = 348 2

0,65%1,41xpar 95.03 degeri V)
0,65%1,41x440 = 403 2

Dustk gerilim hata limiti

0,45x1,41xpar 95.03 degeri )
0,45x1,41x380 = 241 2

0,45x1,41xpar 95.03 degeri )
0,45x1,41x440 = 279 2

kullanilir,

1) 95.01 Besleme gerilimi parametresi Otomatik / segilmedi olarak ve 95.02 Adaptif gerilim limitleri
parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, 95.03 Tahmini AC besleme gerilimi parametresinin degeri

2) aksi halde, 95.01 Besleme gerilimi parametresiyle segilen araligin alt limiti kullanilir.

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 01.11 DC gerilimi, 30.30 Asiri gerilim kontrolii, 30.31 Diigiik gerilim

kontrolii, 95.01 Besleme gerilimi ve 95.02 Adaptif gerilim limitleri.

Fren kiyici

Yavaslayan bir motor tarafindan olusturulan enerjinin harcanmasi icin fren kiyici kul-
lanilabilir. YUksek ataletli yikin frenlemesi sirasinda DC gerilim yeterince yikseldi-
ginde, kiyici DC devresini harici fren direncine baglar. Bu sekilde eneriji direngte 1si
enerjisine gevrilerek, DC devresinin fazladan enerjisini tiiketir ve DC gerilimi normal
seviyeye duslrur. Kiyici pulse genislik modulasyonu prensibi ile ¢caligir.
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Surucldeki (RO...R3 kasalarinda) dahili fren kiyicilar, DC bara gerilimi Upcmax dege-
rinin yaklasik 1,15 katina ulastiginda iletime gecer. %100 maksimum pulse genigli-
gine Upcmay degerinin yaklasik 1,2 katinda ulasilir. (Upcmax, Maksimum AC besleme
gerilimi araligina karsilik gelen DC gerilimidir.) Harici fren kiyicilar ile ilgili bilgi igin,
fren kiyicilarin belgelerine bakin.

Not: Kiyicinin galismasi icin asiri gerilim kontrolUnin devre disi birakilmasi gerekir.
Parametreler

Parametreler: 01.11 DC gerilimi, 30.30 Asiri gerilim kontrolii, grup 43 Fren kiyici.
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Limitten limite kontrol

Limitten limite kontrol fonksiyonu, bir yukiin iki u¢ nokta arasinda ileri ve geri hareke-
tini sinirlar. Fonksiyon, hareket araliginin her iki ucundaki iki sensériin (biri yavas-
lama noktasi icin, digeri de durma noktasi igin) izlenmesini destekler. Sistem
kurucusu sensorleri (6r. limit anahtarlari) kurmali ve onlari surlclye baglamalidir.

ileri ydnde, fonksiyon hareket ileri sinirlama noktalarina ulasana dek siriiciiniin nor-
mal galismasina izin verir:

- Surucd ileri yavaglama sinyalini alinca, hizi yavaslama hizina yavaslatir.
Yavaslama hizi, daha sonraki bir asamada durma icin diizglin gegise izin verir.
Vektdr modu Hiz referans rampasini (23.11...23.15) ve Skaler mod Frekans
referansi rampasini kullanir (28.71...28.75).

- Surucd ileri stop sinyalini alinca motoru durdurur. Striict stop modu segimini
(21.03) kullanir. Fonksiyon sadece geri ydnde starta izin verir.

Geri yonde, fonksiyon geri yavaslama ve geri durma sinyallerini izler. Calisma, ileri
yéndekine benzerdir.

Fonksiyonu bir parametreyle etkinlestirebilir ve ileri yavaslama, ileri durma, geri
yavaslama ve geri durma igin sinyal kaynaklarini tanimlayabilirsiniz. Yavaslama hizini
ayrica bir parametreyle de tanimlayabilirsiniz.

Limitten limite fonksiyonu, sinyal durumu degisikliklerini sadece fonksiyon etkinken
algilar ve yuk sirtcu ile motor tarafindan hareket ettirilir. Fonksiyon, gergek durum
degisikliklerine ragmen durum makinesinde sinyal durumlarini giincellemez:

1. kullanici fonksiyonu kapattiginda veya deve disi biraktiginda

2. fonksiyon motoru durdurdugunda, ancak yik surtci ile motor disinda bir glig
(6r. yergekimi) tarafindan hareket ettirildiginde.

Uygulama 6rnegi igin, bkz. bolimler Ving stop limiti fonksiyonu (sayfa 524), Ving
yavaslama fonksiyonu (sayfa 526) ve Hizli stop (sayfa 528).
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Limitten limite kontrol fonksiyonu

REV - STOP - SIG

REV - SLOW - SIG
FWD - SLOW - SIG
FWD - STOP - SIG

LIMIT-TO-LIMIT
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| % = 21 ¢
/3 2 Slg
ol e = ? | N
S| = a alo
o 18 = = =
' [T w w
238 3 5| %
N| @ s S| s
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Sinirlamalar

+ Limitten limite kontrol fonksiyonu ilk defa etkinlestirildiginde, harici stop veya
yavaslama sinyalleri (her iki yonde) acik olmamalidir. Bu mimkin degilse,
durumu Limitten limite durum parametresindeki (76.07) gercek degere eslesecek
sekilde manuel olarak degistirin.

+ Siirlicu durduruldugunda, yiik harici kuvvetle hareket ettirilmemelidir (strtcut yoni
izleyemez). Bu gerceklesirse, Limitten limite durumu Limitten limite durum para-
metresindeki (76.07) dogru degere manuel olarak degistirilebilir.

* Mekanik fren olmadan serbest durus, Limitten limite kontrol olamadan yik hare-
ketine neden olabilir (stirtict ylk hareketini kontrol etmiyor). Bu gergeklesirse,
Limitten limite durumu Limitten limite durum parametresindeki (76.07) dogru
degere manuel olarak degistirilebilir.

+ Limitten limite kontrol Pulse modundayken, durum gu¢ ¢cevriminde kaydedilir.
Sirtcunln gicu kapaliyken yik hareket ettirimemelidir. Bu gergeklesirse, Limit-
ten limite durumu Limitten limite durum parametresindeki (76.07) dogru degdere
manuel olarak degistirilebilir.
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ipuglan

+ Stop limiti ve Yavaglama parametrelerini ayni dijital girige ayarlayarak (76.07 ileri
stop limiti = DI2 ve 76.05 ileri yavaslama limiti = DI2) Yavaslama ve Stop sinyalle-
rini ayni sinyal kaynagdina baglayabilirsiniz.

» Bakim durumunda, Limitten limite durum makine durumunu Limitten limite durum
parametresi (76.01) ile degistirebilirsiniz.

Ayarlar

Parametreler: 21 Start/stop modu, 23 Hiz referansi rampasi, 28 Frekans referans zin-
ciri, 76.01 Limitten limite kontrol durumu, 76.02 Limitten limite kontrol(i etkinlestir,
76.03 Limitten limite tetik tipi, 76.04 lleri stop limiti, 76.05 leri yavaslama limiti,

76.06 Geri stop limiti, 76.07 Geri yavaslama limiti, 76.08 Yavaslama hizi,

76.09 Yavaslama frekansi.
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Gilvenlik ve korumalar

Sabit/Standart korumalar

Asiri akim

Cikis akimi, dahili agiri akim limitini agsarsa, IGBT'ler surlciyu korumak igin kapanir.
DC asiri gerilim

Bkz. bolim Asiri gerilim kontrolii, sayfa 87.

DC dustk gerilim

Bkz. bolim Ddstik gerilim kontrolii (glic kaybinda ¢alismaya devam etme), sayfa 87.
Siiriicu sicakhgi

Sicaklik yeteri kadar yukselirse, surlcl kendini korumak icin 6nce anahtarlama fre-
kansini, sonra da akimi sinirlamaya baslar. Yine de isinmayi surddrirse, (6rnegin bir
fan arizasi nedeniyle) asiri sicaklk arizasi olusturulur.

Kisa devre

Bir kisa devre durumunda, IGBT'ler suriicliyl korumak igin hemen kapanir.

Acil stop

Acil stop sinyali 21.05 Acil stop kaynagi parametresi ile segilen sinyale baglanir.
Haberlesme araciligiyla da bir acil stop olusturulabilir (parametre 06.017 Ana kontrol
word'l, bit 0...2).

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

« Off1: Kullanimda olan belirli bir referans tipi icin tanimlanan standart yavaslama
rampasli boyunca durma

» Off2: Serbest durus

» Off3: 23.23 Acil stop stiresi parametresi ile tanimlanan acil stop rampasi ile durma.

» Stop momenti

Off1 veya Off3 acil stop modlari ile, motor hizindaki disme 31.32 Acil rampa denetimi
ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi parametreleri ile denetlenebilir.
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Notlar:

» Gerekli acil stop kategorilerinin karsilanmasi amaciyla acil stop cihazlarinin ve
ihtiyac duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu ekipmani kuran kisinin sorumlu-
lugundadir.

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

+ Egder minimum (veya maksimum) moment limiti %0 olarak ayarlanmigsa, acil stop
fonksiyonu stirliclyl durduramayabilir.

Parametreler

Parametreler: 21.04 Acil stop modu, 21.05 Acil stop kaynagi, 23.23 Acil stop siiresi,
31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi.

Motor termik korumasi

Kontrol programinda iki ayri motor sicakligi izleme fonksiyonu bulunur. Sicaklik veri
kaynaklari ve uyari/hata limitleri her bir fonksiyon icin bagimsiz olarak ayarlanabilir.
Motor sicakhigi

* motor termik koruma modeli (strticunin icinde dahili olarak turetilen tahmini
sicaklik) veya

+ sarimlarda bulunan sensorler kullanilarak izlenebilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.

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

1. Sdrlcuye ilk kez gu¢ uygulandiginda, motorun ortam sicakliginda oldugu kabul
edilir (35.50 Motor ortam sicakligi parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan,
surdclye gug uygulandiginda, motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir.

2. Motor sicaklidl, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik siresi ve motor
yuk egrisi kullanilarak hesaplanir. YUk egrisi, ortam sicakliginin 30°C’yi astig
durumda ayarlanmalidir.

Not: Motor termik modeli invertére yalnizca bir motor bagh iken kullanilabilir.
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Standart 1/O lizerinden motor sicaklik él¢iimii

Bu bélimde, surici I/O terminalleri baglanti arabirimi olarak kullanildiginda bir moto-
run sicakhk élgima agiklanir.

Motor sicakligi, analog giris ve ¢ikisa baglanmis Pt100 veya PTC sensorleri kullanila-
rak olgulebilir.

Bir sensor Ug sensér
— ] S| An
o AN — =
Motor ! |
L L GND Heter o o
b — | L
."_ — AO . : —— AO
— — GND . : —TGND
33nF L [ 33nF L

Uyar! IEC 60664’e gore motor sicaklik sensori igin motorun canh kisim-
lari ve sensor arasinda ¢ift veya giglendirilmis yalitim gerekmektedir.
Glglendiriimis yalitimda 8 mm (0,3 ing) kadar bir temizleme ve kaydirma
araligi birakilmalidir (400/500 V AC cihaz).
Tertibat gereksinimleri karsilamiyorsa I/O kart terminalleri kontaga karsi korunmalidir
ve baska ekipmanlara baglanmamalidir veya sicaklik sensort 1/0 terminallerinden
yalhtiimalidir.

Pt100 sensorlerini kullanarak sicaklik izleme
1...3 Pt100 sensorleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.

Analog cikis sensor tzerinden 9,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi génde-
rir. Motor sicakhgi arttik¢a, sensor Gzerindeki gerilim gibi sensér direnci de artar.
Sicaklik 6l¢gim fonksiyonu, gerilimi analog giris Uzerinden okur ve bunu Santigrat
dereceye donusturdr.

Motor sicakhgi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda surucu-
nun nasil tepki verecegi secilebilir.

Sensdrin kablo baglantisi igin, suriiciniin Donanim el kitabi'nda, Elektrik kurulumu
bolima, Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 ve KTY84 sensoér girigleri (X1) olarak Al1 ve
Al2 kismina bakin.

Parametreler

Parametreler: 35 Motor termik korumasi.
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Programlanabilir koruma fonksiyonlari

Harici olaylar (parametre 31.01...31.10)

Tahrik edilen ekipman igin hata veya uyari olusturmak Uizere segilebilir girislere pro-
sesten gelen bes farkli olay sinyali baglanabilir. Sinyal kayboldugunda, bir harici olay
(hata, uyari veya yalnizca bir gunluk girisi) olusturulur.

Motor faz kaybi algilama (parametre 31.79)

Parametre, motor faz kaybi algilandiginda siriicinin nasil tepki verecegini seger.

Topraklama hatasi algilama (parametre 31.20)

Asagidakilere dikkat edin

* besleme kablosundaki bir topraklama hatasi korumay etkinlestirmez

+ topraklanmig bir beslemede, koruma 2 milisaniyede etkinlesir

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

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

+ surdci durduruldugunda koruma devre digi birakilir.

Besleme faz kaybi algilama (parametre 37.21)

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

Giivenli moment kapatma algilama (31.22 parametresi)

Sirucu, Glvenli moment kapatma (STO) girisinin durumunu izler ve bu parametre ile
sinyaller kayboldugunda verilecek gosterimler segcilir. (Bu parametrenin Givenli
moment kapatma fonksiyonunun galismasi tizerinde etkisi yoktur). Glivenli moment
kapatma fonksiyonu ile ilgili daha fazla bilgi i¢in, bkz. slrlicinin donanim el kitabi.

Besleme ve motor kablolarinin yanlis baglanmasi (parametre 31.23)

Sirucu, besleme geriliminin motor uglarina baglandigini algilayabilir. Bu parametre
ile surtictnun bir hata olusturup olusturmayacagi segilir.

Sikisma korumasi (31.24...31.28 parametreleri)

Sikisma durumunda suriici motoru korur. Denetim limitlerini (akim, frekans ve sure)
ayarlamak ve suricunun bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini segcmek
mumkunddr.

Asin hiz korumasi (parametre 31.30)

Kullanicl, kullaniimakta olan maksimum ve minimum hiz (veya frekans) limitlerine
eklenen bir marjin belirleyerek asin hiz (ve asir frekans) limitlerini ayarlayabilir.
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Lokal kontrol kaybi algilama (parametre 49.05)

Parametre, surlclnun kontrol paneli veya yazilim iletisim kesintisine nasil tepki vere-
cegini secer.

Al denetimi (parametreler 712.03...72.04)

Parametreler, bir analog giris sinyali giris icin belirtilen minimum ve/veya maksimum
limitlerin digina ¢iktiginda sirtucunln nasil tepki verecegini secer.

Otomatik hata resetlemeleri

Sirucu, asirt akim, asiri gerilim, distk gerilim, harici hatalar sonrasinda kendini oto-
matik olarak resetler. Kullanici da otomatik olarak resetlenecek bir hata belirleyebilir.

Varsayilan olarak, otomatik resetler kapalidir ve kullanici tarafindan 6zel olarak etkin-
lestiriimelidir.

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 31.12...31.16.
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Hata tanimlan

Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek alti sinyal secilebilir. Denetlenen bir sinyal
Onceden tanimlanan limitleri agarsa veya bu limitlerin altina diserse, 32.01 Denetim
durumu parametresinde bir bit etkinlestirilir ve bir uyari veya hata olusturulur.

Denetlenen sinyal diistik gegisli olarak filtrelenir.

Parametreler ve hata tanimlan

Parametreler: grup 32 Denetim.

Enerji tasarrufu hesaplayicilari

Bu 6zellik agagidaki fonksiyonlardan olugur:

* Motor akisini, toplam sistem verimini maksimum dizeye ¢ikaracak sekilde ayarla-
yan bir enerji iyilestirici

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

« Sdrucunin yuk profilini gdsteren bir yik analizéri (bkz. bdlim Yiik analizéri,
sayfa 99).

Ayrica, gegerli saat ile 6nceki saatin yani sira gegerli giindeki ve 6nceki glindeki
enerji tuketimini KWh cinsinden gésteren sayaglar bulunur.

Not: Enerji tasarrufu hesaplamasinin dogrulugu, 45.19 Gii¢ karsilastirma parametre-
sinde verilen referans motor giiciiniin dogruluguna direk baglhidir.

Parametreler ve hata tanimlan

Parametreler: grup 45 Enerji verimliligi, 01.50 Gegerli saat kWh, 01.51 Onceki saat
kWh, 01.52 Gegerli giin kWh ve 01.53 Onceki giin kWh.

Yik analizorii

Tepe deger ginliigu

Kullanici, tepe degeri guinliigu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Gilinlik, tepenin mey-
dana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe degerini ve ayrica tepe sirasindaki motor
akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder. Tepe degeri, 2 ms araliklarla 6érneklenir.

Genlik guinliikleri

Kontrol programinda iki genlik ginligu bulunmaktadir.
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Genlik glinliga 2 igin kullanici, 200 ms araliklarla 6rneklenmesi icin bir sinyal segebilir
ve %100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan érnekler, genliklerine bagli
olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir.
+ Parametre 1, kaydin etkin oldugu stre iginde referans degerinin %0...%10
araligina dusen Orneklerin payini gosterir.
+ Parametre 2, kaydin etkin oldugu sire iginde referans degerinin %10...%20
araligina dusen 6rneklerin payini gosterir.

« vb.

Bunu gelismis panelle veya Suriict diizenleyici bilgisayar uygulamasiyla grafiksel
olarak gorintuleyebilirsiniz.

tim 6rneklerin payi

o o o o o o o o o o
9 8 3 8 g 5 8 I 2
O T T S
o o o o =) o o o o
X T Y 2 I L g 5009

> S = S > S 5 S

Genlik araliklari
(36.40...36.49 parametreleri)

Genlik ginligl 1, motor akimini izlemek Gizere sabitlenmistir ve resetlenemez. Genlik
gunligi 1 ile %100, strictinin maksimum ¢ikis akimina karsilik gelir (Iyaxs)- Maksi-
mum ¢ikis akimi degerleri stricunin Donanim kilavuzu'nda Degerler bélumunde lis-
telenmistir. Olgiilen akim siirekli olarak kaydedilir. Orneklerin dagilimi 36.20...36.29
parameterleri ile gdsterilir.

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: grup 36 Yiik analizérii.
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Diger konular

Yedekleme ve geri yilkleme

Gelismis panelde ayarlarin yedeklerini manuel olarak alabilirsiniz. Panel otomatik bir
yedekleme de tutar. Yedeklemeyi baska bir suriicliye veya arizali bir strtictinin yerini
alan yeni sirlcuye geri yikleyebilirsiniz. Panelden veya Sirici diizenleyici bilgisa-
yar uygulamasindan yedek alip geri yukleyebilirsiniz.

Yedekleme ve ayarlar hakkinda daha fazla bilgi icin, ilgili gelismis kontrol paneline
bakin.

Yedekleme

Manuel yedekleme

Gerekirse bir yedek alin (6rnegin, surictyu baslattiktan sonra veya ayarlari baska bir
suriliciiye kopyalamak istediginizde).

Haberlesme arabirimlerinden gelen parametre degisiklikleri, parametre kaydetmeyi
zorlamadiginiz strece yok sayilir.

Otomatik yedekleme

Gelismis panelde otomatik yedekleme igin ayriimis bir alan vardir. Son parametre
degisikliginden iki saat sonra otomatik bir yedekleme olusturulur. Yedek alindiktan
sonra, panel ilave parametre degisiklikleri olup olmadigini kontrol etmeden 6nce

24 saat bekler. Degisiklikler varsa, en son degisiklikten iki saat gectikten sonra dnceki
yedeklemenin Uzerine yazarak yeni bir yedekleme olusturur.

Gecikme suresi ayarlanamaz veya otomatik geri yukleme fonksiyonu devre digi bira-
kilamaz.

Haberlesme arabirimlerinden gelen parametre degisiklikleri, parametre kaydetmeyi
zorlamadiginiz surece yok sayilir.

Geri yiikleme

Yedeklemeler panelde géruntilenir. Otomatik ve manuel yedeklemeler ayri olarak
isaretlenir.

Not: Bir yedeklemeyi geri ylklemek igin, striict Lokal kontrolde olmalidir.
Parametreler ve hata tanimlan

96.07 Parametre manuel kaydi parametresi.

Kullanici parametre gruplar

Sdirict, kalici bellege kaydedilebilen ve slriicti parametreleri kullanilarak geri gagri-
labilen dort kullanici parametre grubunu destekler. Kullanici parametre gruplarn ara-
sinda gegis yapmak igin dijital girisler kullaniimasi da mimkundur. Bir parametre
grubunu degistirmek i¢gin, strtict durdurulmalidir.
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Bir kullanici parametre grubunda, asagidakiler harig, 10...99 parametre gruplarindaki
dizenlenebilen degerlerin timu bulunur:

* G/C genisletme modiili ayarlari (15 G/C genisletme mod(ilii)

» Veri depolama parametreleri (47 Veri depolama)

» Haberlesme iletisim ayarlari (50 Haberlesme adaptérii (FBA)...53 FBA A veri
¢ikisi ve 58 Dahili haberlesme).

Motor ayarlari kullanici parametre gruplarina dahil oldugundan, bir kullanici para-
metre grubunu geri gagirmadan énce ayarlarin uygulamada kullanilan motora karsilik
geldiginden emin olun. Sirtcuyle farkl motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor
ID run uygulamasinin her bir motor i¢in gergeklestiriimesi ve sonuglarin farkl kullanici
parametre gruplarina kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun
grup geri ¢agrilabilir.

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: 96.70...96.13.

Veri depolama parametreleri

Veri depolama igin parametreler (sekiz adet 32 bit, dort adet 16 bit) ayrilmistir. Bu
parametreler varsayilan olarak bagimsizdir ve baglanti olusturma, test etme ve dev-
reye alma amaglariyla kullanilabilirler. Diger parametrelerin kaynak ve hedef segimleri
yazilabilir ve okunabilir.

Parametreler ve hata tanimlari

Parametreler: grup 47 Veri depolama.

Motor potansiyometresi

Motor potansiyometresi aslinda, degeri parametrelerle secilen iki dijital sinyal kullani-
larak yikseltilebilen veya dusurulebilen bir sayagtir.

Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi ayarlanmis bir deger alir. Secilen moda
bagl olarak, motor potansiyometresi degeri eneriji gidip geldiginde korunur ya da
resetlenir.

Degisim orani, degerin minimumdan maksimuma ya da tam tersi degisiklik goster-
mesi igin gegen sure olarak tanimlanir. Yikseltme ve dusurme sinyalleri ayni anda
acilirsa, motor potansiyometresi degeri degismez.

Fonksiyonun gikisi gosterilir ve ana segici parametrelerinde dogrudan referans kay-
nagi olarak ayarlanabilir ya da diger kaynak segcici parametreleri tarafindan giris ola-
rak kullanilabilir.
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Asagidaki 6rnekte motor potansiyometresi degerinin davranisi gésterilmektedir.

1

22.73 4 |_
U , | , | ,
1 . . . . .
22.74 *
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Uygulama 6rnegi igin, bkz. bélim Ving motoru potansiyometresi., sayfa 535.
Parametreler
Parametreler: 22.71...22.80.

Kullanici kilidi

Daha iyi siber giivenlik igin, 6rnegin parametre degerlerinin degistiriimesini ve/veya
yazilimlar ile diger dosyalarin yiklenmesini nlemek amaciyla bir master parola ayar-
layabilirsiniz.

UYARI! ABB, yeni bir parola kullanarak kullanici kilidini etkinlestirmenin bagari-
Y I \ siz olmasinin neden oldugu hasarlardan veya kayiplardan sorumlu degildir.
Bkz. Ving motoru potansiyometresi. (sayfa 535).

Kullanici kilidini ilk defa etkinlestirmek icin varsayilan parolay1 (10000000) 96.02 Sifre
kodu parametresine girin. Bu, 96.700...96.102 parametrelerini gériinur yapar. Sonra,
96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine yeni bir parola girin ve kodu
96.101 Kullanici parolasini onayla parametresinde onaylayin. 96.102 Kullanici kilidi
islevselligi parametresinde 6nlemek istediginiz eylemleri tanimlayin.

Kullanici kilidini kapatmak igin 96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz bir parola
girin, 96.08 Kontrol karti yiikleme parametresini etkinlestirin veya ekipmani kapatip
acin. Kilit kapaliyken, 96.100...96.102 parametreleri gizlenir.

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

Ayarlar
Parametreler: 96.02 ve 96.700...96.102.
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Parametreler

icindekiler

Terimler ve kisaltmalar
Haberlesme adresleri
Parametre gruplarinin 6zeti
Parametrelerin listesi

50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan dederleri arasindaki
degisiklikler




106 Parametreler

Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Suriicl tarafindan élglilen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog kaynak

Analog kaynak: parametre, «Diger» 6Jesi segilerek ve bir listeden kaynak
parametresi segilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.
«Diger» segimine ek olarak, parametre 6nceden secilmis baska ayarlar
sunabilir. Bu sirimde yok.

ikili kaynak Ikili kaynak: parametre degeri baska bir parametredeki («Diger») belirli bir
bitten alinabilir. Bazen deger 0 (yanlis) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabi-
lir. Ayrica, parametre 6nceden secilmis baska ayarlar sunabilir. Bu
strimde yok.

Varsayilan Varsayilan, parametre adi ile ayni sirada gosterilmektedir.
Fabrika makrosu igin bir parametrenin varsayilan degeri. Diger makroya
6zgu parametre degerleri ile ilgili bilgi icin, bkz. bélim Kontrol makrolari.

FbEQ16/32 16 bit ve 32 bit igin haberlesme esdegeri. Her bir sec¢im icin veya para-
metre araligi ile ayni sirada gosterilirler.
16 bit haberlesme esdegeri: Kullanici, 52 FBA A veri girisi veya 53 FBA A
veri ¢ikigi parametre grubunda bir 16 bit deder secildiginde haberlesme
iletisiminde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger arasindaki
olgeklendirme.
Bir kisa ¢izgi (-), kullanicinin parametreye 16 bit formatta erisemeyece-
gini gosterir.
32 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim igin 32 bit deger
segildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki 6lgeklendirme.

Liste Segim listesi.

No. Parametre numarasi.

PB Birlesik Boolean (bit listesi).

Real Reel say!.

Tip Tip (analog kaynak, ikili kaynak, liste, PPB, gergek).

Diger Deger bagka bir parametreden alinir.
«Diger» 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini belirleyebile-
cegi bir parametre listesi goruntilenir.

Diger [bit] Deger basgka bir parametredeki belirli bir bitten alinir. Kullanici bir para-
metre listesinden kaynak seger.

Parametre Sirdcu igin kullanici tarafindan ayarlanabilir bir galisma talimati veya bir
Gergek sinyal.

p.u. Birim bagina

[parametre numarasi]

Parametrenin degeri

Haberlesme adresleri

Haberlesme adaptérinin kullanici el kitabina bakin.
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Parametre gruplarinin 6zeti

Grup igindekiler Sayfa
01 Gergek degerler Suriicinin izlenmesi igin temel sinyaller. 109
03 Girig referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri. 112
04 Uyarilar ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler. 113
05 Hata tanimlari Suriict bakimina iliskin gesitli galisma suresi tipi sayaclar ve 114
olgimler.
06 Kontrol ve durum word'leri | SiirGci kontrol ve durum word'leri. 116
07 Sistem bilgisi Sdrict donanim ve yazilhm bilgileri. 121
09 Ving uygulama sinyalleri Ving uygulamalariyla ilgili sinyaller. 123
10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve role cikislarinin konfigirasyonu. 124
11 Standart DIO, Fl, FO Dijital giris/gikiglarin konfigtrasyonu. 127
12 Standart Al Standart analog girislerin konfiglrasyonu. 132
13 Standart AO Standart analog ¢ikiglarin konfigirasyonu. 137
15 G/C genisletme mod(ilii G/C genisletme modilinin konfigirasyonu. 140
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve ¢alisma modlarinin 144
secilmesi.
20 Start/stop/yén Start/stop/yon ve galismal/start/jog izni sinyali kaynak segimi; 146
pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak segimi.
21 Start/stop modu Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi segimi; DC 160
miknatislanmasi ayarlari.
22 Hiz referansi se¢imi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari. 168
23 Hiz referansi rampasi Hiz referansi rampasi ayarlari (sirict igin hizlanma ve yavaglama 179
degerlerinin programlanmast).
24 Hiz referansi durumu Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol konfigiiras- 184
yonu; hiz hatasi adimi.
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlari. 185
26 Moment referans zinciri Moment referansi zincirinin ayarlari. 189
28 Frekans referans zinciri Frekans referansi zincirinin ayarlari. 193
30 Limitler Sirtci ¢alisma limitleri. 204
31 Hata fonksiyonlari Harici olay konfiglirasyonu; hata durumlari sonrasinda surici 211
davranigi segimi.
32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfigiirasyonu. 220
34 Zaman fonksiyonu Zamanlamali fonksiyonlarin konfiglirasyonu. 226
35 Motor termik korumasi Sicaklik 6lgimu konfiglrasyonu, yik egrisi tanimi ve motor fani 233
kontroll konfiglirasyonu gibi motor termal koruma ayarlari.
36 Yiik analiz6rii Tepe deger ve genislik glinligu ayarlari. 238
37 Kullanici yiik egrisi Kullanici yUk egrisi igin ayarlar. 241
40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontrolli igin parametre degerleri. 244
41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontrolii igin ikinci bir parametre degeri grubu. 258
43 Fren kiyici Dahili fren kiyicisi ayarlari. 260
44 Mekanik fren kontrolii Mekanik fren kontrolli konfiglirasyonu. 262
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilari igin ayarlar. 269
46 [zleme/sigeklendirme Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel élgeklendirme 273

ayarlari

ayarlari.
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Grup igindekiler Sayfa

47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlar kullanilarak 276
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.

49 Panel port iletisimi Sirlicu Uzerindeki kontrol paneli portu iletisim ayarlar. 277

50 Haberlesme adaptérii Haberlesme iletisim konfiglirasyonu. 279

(FBA)

51 FBA A ayarlari Haberlesme adaptoru A konfiglrasyonu. 284

52 FBA A veri girisi Haberlesme adaptéri A araciligiyla suriiciden haberlesme 285
kontrol cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.

53 FBA A veri ¢ikisi Haberlesme adaptéru A araciliiyla haberlesme kontrol 286
cihazindan striclye aktarilacak olan verilerin segimi.

58 Dahili haberlesme Dahili haberlesme (EFB) arabiriminin konfiglirasyonu. 286

71 Harici PID1 Harici PID'nin konfigiirasyonu. 305

76 Uygulama ozellikleri Limitten limite kontrol konfiglirasyonu gibi 6geler icin uygulama 306
parametreleri.

90 Geri bildirim se¢imi Motor ve yiik geribildirim konfiglirasyonu. 311

91 Enkoder adaptérii ayarlar1 | Enkoder arabirim moddilleri konfigirasyonu. 312

92 Enkoder 1 konfigiirasyonu | Enkoder 1 ayarlari. 312

95 Donanim konfigirasyonu | Donanimla ilgili gesitli ayarlar. 313

96 Sistem Dil secimi; erisim diizeyleri; makro segimi; parametre kaydi ve geri 314
yuikleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici parametre
setleri; birim segimi, kullanici kilidi.

97 Motor kontrolii Frekans degistirme; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki frenleme; 323
anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR kompanzasyonu.

98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan motor 326

parametreleri degerleri.

99 Motor verileri Motor konfigiirasyon ayarlari. 327
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Parametrelerin listesi

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
01 Gergek degerler Srtictiniin izlenmesi igin temel sinyaller.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece
salt okunurdur.
Not: Bu gergek sinyallerin degerleri 46 [zleme/6lgeklen-
dirme ayarlari grubunda tanimli filtre suresiyle filtrelenir.
Diger gruplardaki parametreler igin opsiyon listeleri gercek
sinyalin ham degeri anlamina gelir. Ornegin, bir opsiyon
«Cikis frekansi» ise 01.06 Cikis frekansi parametresinin
degerine degil ham degere isaret eder.
01.01  Kullanilan motor hizi 96.01 Motor geribildirim segimi parametresinde kullanilan | -
geribildirim tirGne bagdh olarak dlgllen veya tahmin edilen
motor hizi. Bu sinyal igin 46.11 Filtre stiresi motor hizi
parametresi ile bir filtre stresi tanimlanabilir.
-30000,00... Olgiilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.02  Tahmini motor hizi rpm olarak tahmini motor hizi. Bu sinyal igin 46.11 Filtre -
stiresi motor hizi parametresi ile bir filtre suresi tanimlana-
bilir.
-30000,00... Tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.03  Motor hizi % Motor senkronize hizinin ylizdesi olarak gergek hiz. Filtre | -
slresi sabiti 46.11 Filtre siiresi motor hizi parametresi ile
ayarlanabilir.
- Motor hizi. Bkz. par.
%1000,00...%1000,00 46.01
01.04  Filtreli enkoder1 hizi Enkoder 1'den 6lgllen motor hizi. Filtre siresi sabiti -
46.11 Filtre siiresi motor hizi parametresi ile ayarlanabilir.
-30000...30000 1=1
01.06  Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini siricl ¢ikis frekansi. Bu sinyal igin | -
46.12 Filtre siresi ¢ikis frekansi parametresi ile bir filtre
sliresi tanimlanabilir.
-500,00...500,00 Hz Tahmini ¢ikis frekansi. Bkz. par.
46.02
01.07  Motor akimi A cinsinden 6lgilen (mutlak) motor akimi. -
0,00...30000,00 Motor akimi. Bkz. par.
46.05
01.08  Nominal motor akimi | Nominal motor akiminin yizdesi olarak motor akimi -
%’si (strdct ¢ikis akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. 1=%1
01.09  Nominal siiriicti akimi | Nominal strticti akiminin ylizdesi olarak motor akimi -
%’si (strdci ¢ikis akimi).
%0,0...%1000,0 Motor akimi. 1=%1
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No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
01.10  Motor momenti Nominal motor momentinin yiizdesi olarak motor -
momenti. Ayrica, bkz. parametre 071.30 Nominal moment
Olgegi.
Bu sinyal igin 46.13 Filtre stiresi motor momenti paramet-
resi ile bir filtre siiresi tanimlanabilir.
%-1600,0...%1600,0 Motor momenti. Bkz. par.
46.03
01.11  DC gerilimi Olgiilen ara devre DC bara gerilimi. -
0,00...2000,00 V DC bara gerilimi. 10=1V
01.13  Cikis gerilimi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. -
0...2000 V Motor gerilimi. 1=1V
01.14  Cikis glict Gug birimi parametre ayarina baglh olarak, kW veya hp -
cinsinden siriicl ¢ikis glicu. Filtre suresi sabiti
46.14 Filtre siiresi glicti parametresi ile ayarlanabilir.
-32768,00... Cikis glicu. 1 =1 birim
32767,00 kW veya hp
01.15  Motor nom ¢ikis Nominal motor giiciiniin ylizdesi olarak 6lgilen ¢ikis guci. | -
glici %
-%300,00...%300,00 | Cikis glcu. 1=%1
01.16  Sdirticii nom ¢ikis Sirtici nominal glictiiniin yiizdesi olarak élgilen gikis -
glictii % glicl. Filtre sUresi sabiti 46.74 Filtre stiresi glicii paramet-
resi ile ayarlanabilir.
-%300,00...%300,00 | Cikig glicl. 1=%1
01.17  Motor saft glicii Motor saftindaki kW veya hp cinsinde tahmin edilen meka- | -
nik glic. Birim 96.16 Birim segimi parametresiyle segilir.
Filtre stresi sabiti 46.14 Filtre stiresi giicli parametresi ile
ayarlanabilir.
-32768,00... Motor safti glici. 1 =1 birim
32767,00 kW veya hp
01.18  Invertér GWh sayaci Gigawatt-saat cinsinden, siriiciiden gegen enerji miktari | -
(her iki yénde). Minimum deger sifirdir.
0...65535 GWh GWh cinsinden enerji. 1=1GWh
01.19  Invertér MWh sayaci Megawatt-saat cinsinden, striiciden gegen enerji miktari | -
(her iki yonde). Sayag her dondiiglinde, 07.18 Invertér
GWh sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerji. 1=1MWh
01.20  Invertér kWh sayaci Tam kilowatt saat cinsinden, suriictiden gegen enerji mik- | -
tari (her iki yonde). Sayag her déndigiinde, 01.19 Invertor
MWh sayaci artigi olur. Minimum deger sifirdir.
0...1000 kWh kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
01.24  Gergek aki % Motorun nominal akisinin yiizdesi olarak kullanilan aki -
referansi.
%0...%200 Aki referansi. = %1
01.30  Nominal moment %100'e karsilik gelen Nem cinsinden nominal moment. 0
olcegi Not: Bu parametre, eger girilmigse 99.72 Nominal motor
momentiparametresinden kopyalanir. Aksi halde,
deger diger motor verilerinden hesaplanir.
0,000...4000000 N-m | Nominal moment. 1 =100 birim

veya Ib-ft
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No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
01.50  Gegerli saat kWh Gegerli saat enerji tliketimi Bu, bir takvim saatinin degil, -/-
sUrticuinlin galistigi son 60 dakikanin (slrekli olmak
zorunda degil) enerjisidir. Deger, slriiclnin tekrar galig-
maya basladigi glic ddnglisiinden 6nceki dedere ayarlanir.
0,00... Eneriji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  Onceki saat kWh Onceki saat eneriji tilketimi Gegerli saat kWh degeri, -
degerleri 60 dakika boyunca birikince buraya saklanir.
Deger, suriicinin tekrar calismaya basladigi giic déngu-
slinden 6nceki degere ayarlanir.
0,00... Eneriji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.52  Gegerli gtin kWh Mevcut giin enerji tiketimi. Bu, bir takvim glintinin degil, |-
slirlictinlin galistigl son 24 saatin (surekli olmak zorunda
degil) enerjisidir. Deger, sirlclinln tekrar calismaya bas-
ladigi glic dongisiinden 6nceki dedere ayarlanir.
0,00... Enerji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  Onceki giin kWh Onceki giin enerii tiiketimi. Deger, sriiciiniin tekrar galis- | -
maya basladigi giic ddnglisiinden 6nceki degere ayarlanir.
0,00... Eneriji 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Kimdilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, slriiciden gegen enerji mik- | -
enetjisi tari (her iki yonde). Minimum deger sifirdir.
-200000000,0... kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Invertér GWh sayaci | Gigawatt-saat cinsinden, siiriciiden gegen enerji miktari | -
(sifirlanabilir) (her iki ydnde). Minimum deger sifirdir.
Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifirlamak
hepsini sifirlar.
0...65535 GWh GWh cinsinden enerji. 1=1GWh
01.56  Invertér MWh sayaci | Megawatt-saat cinsinden, siriiciiden gegen enerji miktar | -
(sifirlanabilir) (her iki ydnde). Sayag her déndugiinde, 01.55 Invertér
GWh sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum deger sifirdir.
Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifilamak
hepsini sifirlar.
0...1000 MWh MWh cinsinden enerji. 1=1MWh
01.57  Invertér kWh sayaci Tam kilowatt saat cinsinden, surliciden gegen enerji mik- | -
(sifirlanabilir) tari (her iki yénde). Sayag her déndiigiinde, 01.56 Invertér
MWh sayaci (sifirlanabilir) artigi olur. Minimum deger sifirdir.
Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifilamak
hepsini sifirlar.
0...1000 kWh kWh cinsinden eneriji. 10 =1 kWh
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01.58  Kiimdilatif invertér Tam kilowatt saat cinsinden, siiriiciiden gegen enerji mik- | -

enerjisi (sifirlanabilir) | tan (her iki yonde). Minimum deger sifirdir.

Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.

01.55...01.58 parametrelerinin herhangi birini sifirfamak

hepsini sifirlar.
-200000000,0... kWh cinsinden enerji. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh

01.61  Kullanilan mutlak Kullanilan motor hizinin mutlak degeri 01.01 Kullanilan -
motor hizi motor hizi.
0,00...30000,00 rpm 1=1rpm

01.62  Mutlak motor hizi % Kullanilan motor hizinin mutlak degeri % 01.03 Motor -

hizi %
%0,00...%1000,00 10 = %1

01.63  Mutlak ¢ikis frekansi Cikis frekansinin mutlak degeri 01.06 Cikis frekansi -
0,00...500,00 Hz 1=1Hz

01.64  Mutlak motor momenti | Motor momentinin mutlak degeri 07.70 Motor momenti. -
%0,0...%1600,0 1=%1

01.65  Mutlak ¢ikis glcl Cikis glicuiniin mutlak degeri 01.14 Cikis giicd. -
0,00...32767,00 kW 1=1kW

01.66 Mot nom mut ¢ikis Motor nominalinin gikis glicti % mutlak degeri 01.15 Motor | -
gliclii % nom ¢ikis glicli %.

%0,00...%300,00 1=%1

01.67  Siirticii nom mut ¢ikis | Stiricl nominalinin ¢ikis glict % mutlak degeri 01.16 -
gtici % Siriicti nom ¢ikis gicl %.

%0,00...%300,00 1=%1

01.68  Mutlak motor safti Motor safti guicliniin mutlak degeri 01.17 Motor saft giicd. | -
gtict
0,00...30000,00 kW 1=1kW

03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri.

Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece
salt okunurdur.

03.01  Panel referansi Lokal mod referansi kontrol panelinden verilir. 0
-100000,00... Kontrol paneli veya yazilim referansi. 1 =10 birim
100000,00 rpm, Hz
veya %

03.02  Panel referansi uzak | Uzak mod referansi kontrol panelinden verilir. -
-100000,00... Kontrol paneli veya yazilim referansi. 1 =10 birim
100000,00 rpm, Hz
veya %

03.05 FBAreferansi 1 Olgeklendirilmis haberlesme adaptérii A referans 1. Bkz. |0

parametre 50.14 FBA A referansi 1.
-100000,00... Haberlesme adaptori A'dan alinan referans. 1=10
100000,00
03.06 FB A referansi 2 Olgeklendirilmis haberlesme adaptérii A referans 2. Bkz. |0
parametre 50.15 FBA A referansi 2.
-100000,00... Haberlesme adaptorii A'dan alinan referans 2. 1=10

100000,00
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03.09  EFB referansi 1 Olgeklendirilmis referans 1 dahili haberlesme arabirimi -
araciligiyla alindi. Olgeklendirme, 58.26 parametresi ile
tamimlanir. EFB ref1 tipi
-30000,00...30000,00 | Olgeklendirilmis referans 1 dahili haberlesme arabirimi 1=10
aracihgyla alindi.

03.10  EFB referansi 2 Olgeklendirilmis dahili haberlesme referansi 2. -

-30000,00...30000,00 | Olgeklendirilmis referans 2 dahili haberlesme arabirimi 1=10
araciligiyla alindi. Olgeklendirme, 58.27 parametresi ile
tanimlanir. EFB ref2 tipi

03.17  Dahili Panel referansi | Lokal mod referansi kontrol panelinden verilir. Birim 0

(rpm, Hz veya %) parametreden ayarlanir
-100000,00... Entegre kontrol paneli referansi. 1=10
100000,00 rpm, Hz
veya %

03.18  Dahili panel ref. uzak | Uzak mod referansi entegre kontrol panelinden verilir. 0
-100000,00... Entegre kontrol paneli referansi. =10
100000,00 rpm, Hz
veya %

04 Uyarilar ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler.

Her bir uyari ve hata kodlarinin agiklamalari igin,

bkz. Bélum Hata izleme.

Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi stirece
salt okunurdur.

04.01  Tetikleme hatasi 1. etkin hatanin (strici hata verme noktasina yaklasirken | -

slriciiniin hata vermesine neden olan hata)
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.02  Etkin hata 2 Agiima kaydindaki 2. etkin hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.03  Etkin hata 3 Acilma kaydindaki 3. etkin hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.06  Etkin uyari 1 Uyar kaydindaki 1. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1

04.07  Etkin uyan 2 Uyari kaydindaki 2. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1

04.08  Etkin uyari 3 Uyar kaydindaki 3. etkin uyari. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1

04.11  En son hata Acilma giinliik kaydindaki en yeni hata. Agilma gunlik -

kaydl, etkin hatalarla olustuklari sirada yklenir.
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.12  En son 2. hata Agilma gunlik kaydindaki 2. hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.13  En son 3. hata Acilma giinliik kaydindaki 3. hata. -
0000h...FFFFh Hata kodu. 1=1

04.16  En son uyari Uyari guinliik kaydindaki en yeni uyari. Uyari gunlik kaydi, | -

etkin uyarilarla olustuklari sirada yiiklenir.
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
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04.17  En son 2. uyari Uyari giinliik kaydindaki 2. hata. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
04.18  Enson 3. uyari Uyari giinlik kaydindaki 3. hata. -
0000h...FFFFh Uyari kodu. 1=1
05 Hata tanimlari Suriicti bakimina iligkin gesitli galisma suresi tipi sayaglar
ve Olgiimler.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece
salt okunurdur.
05.01  Acik siire sayaci Sdiricu galigma suresi sayacl. Sayag, suruclye gu¢ sag- | -
landiginda caligir.
0...65535d Calisma suresi sayaci (giin sayisi). 1=1d
05.02  Calisma sayaci Motor galisma sayaci. Sayici, invertdr modile edildiinde | -
cahsir.
0...65535d Motor galisma sayaci. 1=1d
05.03  Calistigi saatler 05.02 Calisma sayaci parametresine saat cinsinden karsi- | -
lik gelir, yani, 24 * 05.02 deger + guinun kesirli kismi.
0,0... Saat. 10=1h
429496729,5 saat (saat)
05.04  Fan galisma siresi Sirict sogutma faninin galisma siresi. Reset tusu 3 -
sayacl saniyeden uzun sure basili tutularak kumanda panelinden
resetlenebilir.
0...65535d Sogutma fani galisma siresi. 1=1d
05.10  Kontrol karti sicakligi | Kontrol kartinin élgtilen sicaklidi. -
-100...300°C veya °F | Santigrat veya Fahrenhayt cinsinden sicaklik. 1 = birim
05.11  Sdriicii sicakligi Hata limitinin ylizdesi olarak tahmini surtict sicakhgi. Hata | -
limitleri srGcu tipine gore degisebilir.
%0,0 = 0°C (32°F)
%100,0 = Hata limiti
%-40,0...%160,0 Yiizde cinsinden sicaklik. = %1
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05.22  Hata tanimlari Hata tanimlar word'l 3. Bkz. Hata izleme bolimu. -
word'ii 3
Bit Adi [Deger
0 Ana devre guci ACIK
1 Har. glic kaynagr  |Rezerve xxxxx 1 = Kontrol kartina harici bir glic kaynagindan
(6rnegin, kullanici tarafindan saglanan 24V) gug verildi.
2 Programlama araci |xxxxx 1 = Kontrol kartina Programlama araci tarafindan gi¢ verildi.
3 Panel port iletisimi |xxxxx 1 = Panel port iletisimi kaybi.
kaybi
4 Rezerve
5 Haberlesme xxxxx 1 = Haberlesme Uzerinden hata olusturulmasi talep edildi.
zorlamali hata
6 Start engellendi xxxxx 1 = Ig kilit gibi bir nedenle start engellendi (6nlendi).
7 Givenli Moment  |xxxxx 1 = Glvenli Moment Kapatma (STO) hatasi etkin.
Kapatma
8 STO bozuldu xxxxx 1 = Glvenli Moment Kapatma (STO) devresi bozuldu. Kablo
baglantilarini kontrol edin.
9 kWh pulse 1 = kWh pulse etkin.
10 Rezerve
1 Fan komutu 1 = Surlci fani rélanti hizi Gzerinde dénlyor
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Hata tanimlari word't 3. 1=1
0...86400 s
05.80 Hatadaki motor hizi Hatanin olustugu motor hizini (07.07) géruntiler. -
-30000,00... Hatadaki motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
05.81  Hatadaki ¢ikis frekansi | Hatanin olustugu ¢ikis frekansini (07.06) gérintiler. -
-500,00...500,00 Hz Hatadaki ¢ikis frekansi. Bkz. par.
46.02
05.82  Hatadaki DC gerilim Hatanin olustugu DC bara gerilimini (07.77) gorintiiler. -
0,00...2000,00 V Hatadaki DC gerilim. 10=1V
05.83  Hatadaki motor akimi | Hatanin olustugu motor akimini (07.07) goruntuler. -
0,00...30000,00 A Hatadaki motor akimi. Bkz. par.
46.05
05.84  Hatadaki motor Hatanin olustugu motor momentini (07.70) goruntiler. -
momenti
%-1600,0...%1600,0 | Hatadaki motor momenti. Bkz. par.
46.03
05.85  Hatadaki ana durum Hatanin olustugu ana durum word'inti (06.77) gorintuler. | 0000h
word'ii Bit listesi igin, bkz. parametre 06.11 Ana durum word'ii.
0000h...FFFFh Hatadaki ana durum word'G. 1=
05.86  Hatadaki DI gecikti Hatanin olustugu DI gecikti durumunu (70.02) géruntller. | 0000h
durumu Bit listesi igin, bkz. parametre 10.02 DI gecikmeli durumu.
0000h...FFFFh Hatadaki DI gecikti durumu. 1=1
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05.87

Hatadaki invertor
sicakligi

Hatanin olustugu invertdr sicakhgini (05.77) gorintiler.

-40...160°C

Hatadaki invertér sicakligr.

1=1°C

05.88

Hatada kullanilan
referans

Hatanin olustugu kullanilan referansi (28.01/26.73/23.01)
gorintuler. Referansin tipi segili olan galisma moduna
(19.017) baghdir.

-500,00...500,00 Hz/
%-1600,0...%1600,0/

30000,00...
30000,00 rpm

Hatada kullanilan referans.

Bkz. par.
46.02/
Bkz. par.
46.03/
Bkz. par.
46.01

06 Kontrol ve durum
word'leri

Stirtict kontrol ve durum word'leri.

06.01

Ana kontrol word'li

Suriiciiniin ana kontrol word'li. Bu parametre, kontrol sin-
yallerini segilen kaynaklardan (dijital girisler, haberlesme
arabirimleri ve uygulama programi) alindigi gibi gosterir.
Word'iin bit atamalari 465. sayfada agiklandigi gibidir. ligili
durum word'l ve durum semasi sirasiyla 466. ve 467.
sayfalarda gosterilmistir.

Bu parametre salt okunurdur.

0000h

o
=

Adi

Off1 kontrol

Off2 kontrol

Off3 kontrol

Run

Rampa ¢ikisi sifir

Rampa tutma

Rampa girigi sifir

Reset

| N[O | W[N] O

Darbeli yol verme 1

©

Darbeli yol verme 2

10 Uzaktan komut

1" Harici kontrol lojigi

12 Kullanicr 0. bit

13 Kullanicr 1. bit

14 Kullanicr 2. bit

15 Kullanicr 3. bit

0000h...FFFFh

Ana kontrol word'u.
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06.11  Ana durum word'i ABB Siiriicl Profili Ana durum word'li. Striict durumunu | 0000h

kontrol kaynagindan (6r. bir haberlesme sistemi, kontrol
paneli (tus takimi), yazilim, standart G/C, uygulama prog-
rami veya ardisil programlama) bagimsiz olarak surtictyd
kontrol etmede kullanilan gergek kontrol profilinden
bagimsiz olarak yansitir.

Bit atamalari 465. sayfada agiklanmistir (Kontrol
word'inin igerigi). Durum semasi (ABB suructleri profili
icin gecerli) 467. sayfadadir.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi

0 Acilmaya hazir
1 Calismaya hazir
2 Hazir ref

3 Hata verdi

4 Off 2 etkin degil
5 Off 3 etkin degil
6 Acik konuma getirme engellendi
7 Uyari

8 Ayar noktasinda
9 Uzak

10 Limitin tizerinde
1" Kullanici 0. bit
12 Kullanici 1. bit
13 Kullanicr 2. bit
14 Kullanici 3. bit
15 Rezerve

0000h...FFFFh Ana durum word'Q. 1=1
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06.16  Siriicii durum Suriict durum word'd 1 -
word'ii 1 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Devrede 1 = Hem galisma izni (bkz. par. 20.712) hem de start izni (20.19)
sinyalleri mevcut. Not: Bu bit olugan bir hatadan etkilenmez.
1 Engellendi 1 = Start engellendi. Sirliciyl start etmek igin, yasaklama sinyalinin
(bkz. par. 06.18) kaldirilmasi ve start sinyali gevrimi yapilmasi
gerekir.
2 DC sarj oldu 1 =DC devresi sarj oldu
3 Start igin hazir 1 = Sirlcu, bir start komutunu almaya hazir
4 Referans izleme |1 = Suruci, belirtilen referansi izlemeye hazir
5 Calisiyor 1 = Surlict gahsiyor
6 Modiilasyonda 1 = Sirlici modilasyonda (¢ikis asamasi kontrol ediliyor)
7 Sinirlama 1 = Herhangi bir galisma limiti (hiz, moment vb.) etkin
8 Lokal kontrol 1 = Surlict lokal kontrolde
9 Ag kontrolu 1 = Sirlicu Ag kontrolii modunda (bkz. sayfa 714)
10 Ext1 etkin 1 = Kontrol konumu EXT1 etkin
" Ext2 etkin 1 = Kontrol konumu EXT2 etkin
12 Rezerve
13 Start talebi 1 = Start talep edildi. 0 = Dondirme izni sinyali (bkz. par. 20.22) 0
oldugunda (motorun dénmesi devre digi birakildiginda).
14...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Suriict durum word'ti 1 1=1
06.17  Sdirticii durum Sirtct durum word'l 2 -

word'i 2 Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 ID run yapildi 1 = Motor tanimlama (ID) galistirmasi gerceklestirildi

1 Miknatislandi 1 = Motor miknatislandi

2 Moment kontrolu 1 = Moment kontrol modu etkin

3 Hiz kontrolu 1 = Hiz kontrol modu etkin

4 Rezerve

5 Givenli referans etkin |1 = 49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir «gtvenli»

referans uygulanir 50.02

6 Son hiz etkin 1 = 49.05 parametresi gibi fonksiyonlar tarafindan bir «son hiz»
referans uygulanir 50.02

7 Referans kaybi 1 = Referans sinyali kayip

8 Acil stop basarisiz 1 = Acil stop basarisiz (bkz. parametre 31.32 ve 31.33)

9 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali agik

10...12 [Rezerve

13 Start gecikme etkin |1 = Start gecikme (par. 21.22) etkin.

14...15 [Rezerve

0000h...FFFFh

I Sirict durum word'li 2
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06.18  Start yasagi durum Start yasagdi durum word'i. Bu word, surliciiniin start -
word'li etmesini dnleyen yasaklama sinyalinin kaynagini belirler.

Yildiz isaretli (*) kosullar sadece start komutu gevrimi
gerektirir. Diger tum durumlarda, 6nce yasaklama kosulu-
nun kaldirilmasi gerekir.

Ayrica, bkz. parametre 06.16 Siirticli durum word'ii 1, bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Calismaya hazir degil |1 = DC gerilimi yok ya da suriici parametreleri dogru sekilde
girilmedi. 95 ve 99 gruplarindaki parametreleri kontrol edin.

1 Kontrol konumu degisti|* 1 = Kontrol konumu degisti

2 SSW yasaklama 1 = Kontrol programi kendini yasaklanmis durumda tutuyor

3 Hata resetleme * 1 = Bir hata resetlendi

4 Start izni kayip 1 = Start izni sinyali yok

5 Calisma izni kayip 1 = Galigma izni sinyali yok

6 Rezerve

7 STO 1 = Guvenli moment kapatma fonksiyonu etkin

8 Akim kalibrasyonu * 1 = Akim kalibrasyonu rutini tamamlandi
sona erdi

9 ID run sona erdi *1 = Motor tanimlama calistirmasi tamamlandi

10 Rezerve -

1 Em Off1 1 = Acil stop sinyali (off1 modu)

12 Em Off2 1 = Acil stop sinyali (off2 modu)

13 Em Off3 1 = Acil stop sinyali (off3 modu)

14 Otomatik resetleme 1 = Otomatik resetleme fonksiyonu calismayi yasakliyor
yasag!

15 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali galismay yasakliyor

0000h...FFFFh Start yasagi durum word'G. 1=1
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06.19  Hiz kontrolii durum Hiz kontrolli durum word'G. -
word'li Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
1 = Surlcd, sifir hiz limitinin (par. 21.06) altinda 21.07
0 Sifir hiz parametresi tarafindan tanimlanan sure boyunca galisiyor. Sifir
hiz gecikmesi
1 ileri 1 = Surlcu ileri ydnde sifir hiz limitinin izerinde calisiyor
(par. 21.06)
" 1 = Surlicu geri yonde sifir hiz limitinin Gizerinde ¢alisiyor
2 Geri
(par. 21.06)
3 Pencere disi Hiz, hiz penceresinin disinda
4 Dahili hiz geribildirimi Motor kontroll icin kullanilan tahmin
5 Enkoder 1 geri bildirimi  [Motor kontroli i¢in kullanilan Enkoder 1 geri bildirimi
6 Enkoder 2 geri bildirimi  [Motor kontrolii igin kullanilan Enkoder 2 geri bildirimi
7 gleggiang bir sabit hiz 1 = Bir sabit hiz ya da frekans segildi; bkz. asagdida par. 06.20.
8 Follower hiz diizeltme  [Hiz dlizeltme minimum limitine hiz kontrolli
min lim follower uygulamasi ile ulasildi.
9 Follower hiz diizeltme  |[Hiz dlizeltme maksimum limitine hiz kontrolli
max lim follower uygulamasi ile ulagildi.
10...15 [Rezerve
0000h...FFFFh Hiz kontroli durum word'G. 1=1
06.20  Sabit hiz durum Sabit hiz/frekans durum word'l. Sabit hiz ya da frekansin | -

word'i

hangisinin etkin oldugunu gosterir (mevcut ise). Ayrica,
bkz. parametre 06.19 Hiz kontrolii durum word'l, bit 7 ve
Sabit hizlar/frekanslar bélimd.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Sabit hiz 1 1 = Sabit hiz ya da frekans 1 segildi
1 Sabit hiz 2 1 = Sabit hiz ya da frekans 2 segildi
2 Sabit hiz 3 1 = Sabit hiz ya da frekans 3 segcildi
3 Sabit hiz 4 1 = Sabit hiz ya da frekans 4 segildi
4 Sabit hiz 5 1 = Sabit hiz ya da frekans 5 segildi
5 Sabit hiz 6 1 = Sabit hiz ya da frekans 6 segcildi
6 Sabit hiz 7 1 = Sabit hiz ya da frekans 7 segildi
7...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Sabit hiz/frekans durum word'G.
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06.21  Sdrtici durum Siirtict durum word'i 3 -
word'ii 3 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 DC tutma devrede |1 = DC tutma devrede
1 Son miknatislama |1 = Son miknatislama etkin
etkin
2 Motor 6n I1sitma 1 = Motor 6n I1sitma etkin
etkin
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh SirGct durum word'li 1 1=1

06.30  MSW bit 11 segimi

Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 11. biti
(Kullanici biti 0) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.

Harici kontrol
lojigi

Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Harici kontrol 10jidi 06.01 Ana kontrol word'ii 11. biti. 2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.31  MSW bit 12 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 12. biti | Ext run
(Kullanici biti 1) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger. enable
Yanhs 0. 0
Dogru 1. 1
Ext run enable Harici galisma izni sinyalinin durumu (bkz. parametre 2
20.12 Galisma izni 1 kaynagi).
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.32  MSW bit 13 segimi Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 13. biti Yanlis
(Kullanict biti 2) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanhs 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
06.33  MSW bit 14 se¢imi Durumu 06.11 Ana durum word'ii parametresinin 14. biti Yanlis
(Kullanic biti 3) olarak aktarilan bir ikili kaynak seger.
Yanls 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

07 Sistem bilgisi

Siirlici donanim ve yazilim bilgileri.
Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.

07.03  Sdiriici tipi

Sirtci/invertor Unitesi tipi.

0... 65535

07.04  Yazilim adi

Yazilim tanimlanmasi.

07.05  Yazilim sdrdmi

Yazilimin strim numarasi.

07.06  Yikleme paketi adi

Siriim yikleme paketinin adi.

07.07  Yiikleme paketi
sardmdi

Yazilim ylikleme paketinin siirim numarasi.
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07.11  Cpu kullanimi Yiizde olarak mikroiglemci yuiku. -
%0...%100 Mikroislemci yUku. 1=1-
07.25  Ozellestirme paketi adi | Ozellestirme paketine verilen adin ilk bes ASCII harfi. Tam | -
ad kontrol panelinde Sistem bilgileri altinda veya Drive
composer yaziliminda goéruldr.
_N/A_ = Yok.
07.26  Ozellestirme paketi Ozellestirme paketi stiriim numarasi. Ayrica, kontrol pane- | -
sdrimui linde Sistem bilgileri altinda veya Drive composer yazili-
minda gorilr.
07.30  Adaptif program Adaptif programin durumunu gdsterir. -
durumu Bkz. bélum Adaptif programlama, sayfa 59.
Bit Adi Aciklama
0 Baglatildi Adaptif program baslatildi.
1 Diizenleniyor |Adaptif program diizenleme durumunda.
2 Diizenlenme  |Adaptif programin diizenlenmesi bitti.
tamamlandi
3 Calisiyor Adaptif program galigiyor.
4-13 Rezerve
14 Durum degisimi|Adaptif programlama motorunda durum degisimi sirtyor.
15 Hatali Adaptif program arizal.
0000h...FFFFh Adaptif program durumu 1=1
07.31 AP sira durumu Adaptif programin (AP) parcasi olan sirali programinin
etkin durum numarasini gosterir. Adaptif programlama
calismiyorsa veya bir sirali programi igermiyorsa, para-
metre sifirdir.
0...20 1=1
07.35  Siriicii Tak ve kullan konfiglirasyonu. HW baslatmayi gerceklesti- | Baslatiimadi
konfigtirasyonu rir ve strticliniin algilanan modul konfiglirasyonunu goste-
rir. HW baslatma sirasinda, siriicii moduil
algilayamadiysa, de@er 1, Temel birim olarak ayarlanir.
Daha fazla bilgi igin, bkz. bdlim Haberlesme kontrolii igin
otomatik sdrticli konfiglirasyonu sayfa 468.
Baslatiimadi Sirtcu konfigure edilmedi. Sonraki glic vermede donanim | 0
konfiglrasyonu Tak ve Kullan olarak yapilir.
Temel birim Sdrtct, Temel birime konfiglre edildi. 1
BMIO-01 Sirlici BMIO-01 modultiind kullanmak icin konfiglre edildi. | 2
FENA-21 Suriicti FENA-21-M modiiltind kullanmak igin konfigiire 3
edildi.
FECA-01 Suriicii FECA-01-M modiiliind kullanmak igin konfigiire 4
edildi.
FPBA-01 Sirticti FPBA-01-M modlini kullanmak igin konfiglire 5
edildi.
FCAN-01 Suriici FCAN-01-M moddulini kullanmak icin konfiglre 6
edildi.
BCAN-11 Surlici BCAN-11 modulliind kullanmak icin konfiglre edildi. | 7

0..7
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09 Ving uygulama Ving uygulamalariyla ilgili sinyaller.
sinyalleri Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.
09.01  Ving SW1 Ving durum word'll 1'i gosterir. 0000h
Bit Adi Aciklama
0 Durmada fren kaymasi |1 = Hiz uyusmasi fonksiyonu motor ¢alismazken bir fren
kaymasi algiladi.
1 Yavaslama 1 = Yavaslama komutu ileri veya geri yonde etkin.
etkinlestirildi
2 lleri yavaglama limiti 1 = Yavaslama komutu ileri yonde devre disi.
3 Geri yavaglama limiti |1 = Yavaslama komutu geri ydnde devre disi.
4 Rezerve
5 Rezerve
6 Rezerve
7 lleri stop limiti 1 = lleri limit komutu devre disl.
8 Geri stop limiti 1 = Geri limit komutu devre disi.
9 Rezerve
10 Joystick referans 1 = Referans, kullanilan joystick referansinin minimum veya
kontroll maksimum o6lgeklendirilmis degerinden +/- %10 daha fazla
ve joystick sifir konumu etkin.
1 Joystick sifir konumu |1 = Joystick sifir konumu girisinde yanlis bir durum nedeniyle
sirlcl start komutunu kabul etmiyor.
12 Fren kontroliu segili 1 = Mekanik fren kontroli segili.
13 Moment kanitlama 1 = Moment kanitlama basariyla gergeklestirildi veya
tamam Moment kanitlama devre birakildi.
14 Hizl stop 1 = Hizh stop komutu etkin.
15 Glg acik onayi uyarisi |1 = Glg agik onayi devresi agik, ana kontaktér acik, D20B
Gli¢ aglk onayi uyarisi olugturuldu.
0 = Gug agik onayi devresi kapali, ana kontaktor kapali.
Bkz. parametre 20.212 Gli¢ acik onayi (sayfa 157) ve bolim
Glic¢ agik onayi (sayfa 529).

0000h...FFFFh Ving durum word'li 1 1=1
09.03  Ving FW1 Ving ariza durum word'l 1'i ariza bitleriyle birlikte gdsterir. | 0000h
Bit Adi [Agiklama
0 Rezerve
1 Hiz uyusmasi |1 = D105 Hiz uyusmasi (sayfa 395)
2 Rezerve
3 Rezerve
4 Limitlerin GG hatasini |1 = D108 Limitlerin G/C hatasini durdur (sayfa 395)
durdurur
Rezerve
Moment kanitla 1= D100 Moment kanitla (sayfa 395)
Fren kayma 1= D101 Fren kayma (sayfa 395)

Fren glvenli kapanma

1= D102 Fren glivenli kapanma (sayfa 395)

FIERERE

.15

Rezerve

0000h...FFFFh

Ving ariza durum word'li 1, ariza bitleriyle birlikte.
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09.06  Ving hiz referansi Sinyal kaynagindan alinan son hiz referansini gosterir. 0,00 rpm
-30000,00... Son ving hiz referansi. 1=1rpm
30000,00 rpm
09.16  Ving frekans referansi | Sinyal kaynagindan alinan son hiz referansini gosterir. 0,00 Hz
-500,00...500,00 Son ving frekans referansi. 10=1Hz
10 Standart DI, RO Dijital girislerin ve role cikislarinin konfigiirasyonu.
10.02 DI gecikmeli durumu Dijital giriglerin durumunu gésterir. Bu word sadece etkin- | 0000h
lestirme/devre disi birakma gecikmeleri sonrasinda giin-
cellenir.
Bit Deger
0 DI1 = Dijital girig 1'in gecikmeli durumu.
1 DI2 = Dijital giris 2'nin gecikmeli durumu.
2 DI3 = Dijital girig 3'un gecikmeli durumu.
3 DI4 = Dijital giris 4'ln gecikmeli durumu.
4..15 |Rezerve.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin gecikmeli durumu. 1=1
10.03 DI zorlama seg¢imi Durumlari 10.04 DI zorlanmisg veriler parametresiyle kont- | 0000h

rol edilebilen dijital girigleri seger. Her bir dijital giris icin
10.04 DI zorlanmis veriler parametresindeki bir bit sadla-
nir ve bunun degeri bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.

Not: Yiikleme ve gli¢ déngiisii, zorlama segimlerini reset-
ler (10.03 ve 10.04 parametreleri).

Bit Deger

0 1 =DI1'i 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
1 1 =DI2'yi 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2 1 =DI3'G 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.

3 1 = DI4'G 10.04 DI zorlanmis veriler parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.

4..15 |Rezerve.

0000h...FFFFh Dijital girigler igin secimi gegersiz kilin. 1=1
10.04 DI zorlanms veriler 10.03 DI zorlama segimi parametresi tarafindan segilen 0000h
dijital girisler igin zorlanan degerleri tanimlar. Yalnizca
10.03 DI zorlama segimi parametresinde secilen bir girigi
zorlamak mumkuindr.
0. bit DI1 igin zorlanan degerdir.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin zorlanan degerleri. 1=1
bit 0 DI1 DI1 durumunu ayarla.
bit 1 DI2 DI2 durumunu ayarla.
bit 2 DI3 DI3 durumunu ayarla.
bit 3 D14 DI4 durumunu ayarla.
bit 4...15 Rezerve
10.21 RO durumu RO1 réle ¢ikislarinin durumu. Ornek: 00000001b = RO1'e
enerji verilmis.
0000h...FFFFh Role gikislarinin durumu. 1=1

bit 0 RO1

Roéle ¢ikisi 1'in durumu.
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b1...5 Rezerve

10.22 RO zorlama seg¢imi 10.23 parametresi tarafindan kontrol edilecek réle gikisla- | 0000h
rini secer. Role ¢ikislarina bagli sinyaller test etme gibi
amagclarla gegersiz kilinabilir. Her bir role ¢ikisi igin

10.23 RO zorlanmis veriler parametresindeki bir bit sagla-
nir ve bunun degeri bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.

Not: Yiikleme ve gli¢ dongiisii, zorlama segimlerini reset-
ler (10.22 ve 10.23 parametreleri).

Bit Deger
0 1=RO01'i 10.23 RO zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin dederine zorlar.
1...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Réle gikiglar icin secimi gegersiz kil. 1=1
10.23 RO zorlanmis veriler Her bir réle gikisi igin gegersiz kilma degerini 0=kapali

veya 1=agIk olarak ayarlar.

Bu, sadece ilgili RO 10.22 parametresinden segcildiyse

gegcerlidir. Bu, tesis kablo baglantisi olmadan sirlcu islev-

selligini test etme imkani saglar. Ton ve Toff gecikmeleri

gecti.
0000h...FFFFh Zorlanan RO degerleri. 1=1

10.24  ROT1 kaynagi RO1 réle ¢ikisina baglanacak siiriicii sinyalini seger. Calismaya
hazir

Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0
Eneriji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'i 1. biti. 2
Devrede 06.16 Siirticti durum word'i 1 0. biti. 4
Start edildi 06.16 Sirtict durum word'i 1 5. biti. 5
Miknatislandi 06.17 Siirtict durum word'ii 2 1. biti. 6
Calisiyor 06.16 Stirticii durum word'i 1 6. biti. 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'li 2. biti. 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'ii 8. biti. 9
Geri 06.19 Hiz kontrolii durum word'i 2. biti. 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrolii durum word'i 0. biti. 1
Limitin Gzerinde 06.17 Siirtict durum word'ii 2 10. biti. 12
Uyari 06.11 Ana durum word'ii 7. biti. 13
Hata 06.11 Ana durum word'ii 3. biti. 14
Hata (-1) Bkz. 06.11 Ana durum word'ii parametresinin ¢evrilmis 3. biti. | 15
Hata/Uyari Bir uyari veya hata etkin. 16
Asiri akim Bir slrlcu asiri akim hatasina hata verdi. 17
Asiri gerilim Bir slrGicu asiri gerilim hatasina hata verdi. 18
Siricu sicakligi Bir stirlict, sUriict sicakhidi hatasina hata verdi. 19
Disuk gerilim Bir stirlicti dislk gerilim hatasina hata verdi. 20
Motor sicakligi Bir slrlcu, motor sicakligi hatasina hata verdi. 21
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti. 22
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Ext2 etkin 06.16 Sirticii durum word'ii 1 11. biti. 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'i 9. biti. 24
MCB Harici sarj etme siriclyu sarj etti. 25
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 27
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 28
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 29
fonksiyon 3
Rezerve 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 3. biti. 30
Rezerve 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 4. biti. 31
Rezerve 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 5. biti. 32
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 35
Start gecikmesi 06.17 Siirtici durum word'ii 2 13. biti. 39
RO/DIO kontrol word'yi | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti. 40
bit0
RO/DIO kontrol word'y | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 1. biti. 41
bit1
RO/DIO kontrol word'y | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 2. biti. 42
bit2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
10.25 RO1 ON gecikmesi RO1 réle gikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0-
' 1
Segilen kaynagin ' ! !
durumu ! : :
— I Lo 0
— Co 1
RO durumu : :
I ‘ 0
S JERN SN Zaman
ton tofs ton tofs
ton = 10.25 RO1 ON gecikmesi
togf = 10.26 RO1 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1-
10.26  RO1 OFF gecikmesi RO1 réle gikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanim- | 0,0 -
lar. Bkz. parametre 10.25 RO1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO1 icin devre disI birakma gecikmesi. 10=1-
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10.99  RO/DIO kontrol word'i | Réle gikiglarini kontrol etmek igin (6r. Dahili haberlesme 0000h
arabirimi izerinden) depolama parametresi. Siirticliniin
réle gikislarini (RO) kontrol etmek igin, bit atamalari asagi-
daki Modbus G/C verilerinde gosterilen bir kontrol word'ti
goénderin. S6z konusu verilerin hedef secim parametresini
(58.101...58.114) RO/DIO kontrol word'ii olarak ayarlayin.
istenen gikisin kaynak segimi parametresinde, bu word'iin
uygun bitini segin.

Bit Adi Aciklama

0 RO1 Role gikiglari RO1...RO3 icin kaynak bitleri (bkz. parametre 10.24).

1 RO2

2 RO3

3 RO4

4 RO5

5.7 RO6-8

8..15 |DIO1-8

0000h...FFFFh RO kontrol word'i. 1=1
10.101 RO1 degistirme sayaci | RO1 role gikisinin durum degistirdigi zamanlarin sayisini | -

gosterir.
0...4294967000 Durum degisikligi sayisi. 1=1

11 Standart DIO, FI, FO Dijital girislerin/gikiglarin (DIO) dijital girisler olarak kulla-
nim igin konfiglre edilmesi,

11.02  DIO gecikmeli durumu | DIO2 ve DIO1 dijital giris/gikislarinin gecikmeli durumunu | -
gosterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre disI birakma
gecikmeleri (belirtilmis ise) sonrasinda glincellenir.
Ornek: 0010 = DIO2 agik, DIO1 kapali.

Bu parametre salt okunurdur.

0000b...0011b Dijital giris/cikislarin durumu. 1=

11.03  DIO zorlama seg¢imi Durumlari 11.04 parametresiyle kontrol edilecek dijital 0000h
girigleri seger. Her bir dijital girig i¢in 77.04 parametresin-
deki bir bit saglanir ve bunun degeri bu parametrede kar-
silik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.

Bit Deger

0 1 =DIO1'i 11.04 DIO zorlama verileri parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
1 1 =DI2'yi 11.04 DIO zorlama verileri parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2..15 |Rezerve

0000h...FFFFh Dijital girislerin/gikislarin zorlanan segimleri. 1=1

11.04  DIO zorlama verileri 11.03 DIO zorlama seg¢imi parametresi tarafindan secilen | 0000h
dijital girigler igin zorlanan degerleri tanimlar. Yalnizca
10.03 DI zorlama seg¢imi parametresinde segcilen bir girigi
zorlamak mimkindr.

0. bit, DIO1 igin zorlanan degerdir.

0000h...FFFFh Dijital girislerin/gikislarin zorlanan degerleri. 1=1
bit 0 DIO1 DIO1 durumunu ayarla.
bit 1 DIO2 DIO2 durumunu ayarla.

2..15 Rezerve
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11.05  DIO1 konfigiirasyonu | DIO1'in dijital gikis, dijital giris veya frekans ¢ikisi olarak Giris
kullanilip kullaniimayacagini seger.
Not: DIO'lar frekans girigleri olarak kullanilamaz.
Dijital ¢ikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanihr. 0
Girig Digital giris. 1
Frekans cikisi DIO1 frekans ¢ikisi olarak kullanilir. 2
11.06  DIO1 ¢ikis kaynagi Dijital giris/cikis DIO1, 11.05 parametresi tarafindan dijital | Calismaya
clikis olarak konfiglre edildiginde, ona baglanacak bir hazir
surtict sinyali seger.
Enerji verilmemis Cikis kapalidir. 0
Enerji verilmis Cikis agiktir. 1
Calismaya hazir Hazir. 06.11 Ana durum word'ii 1. biti. 2
Devrede Devrede. 06.16 Sdirticti durum word'i 1 0. biti. 4
Start edildi Siiriict start edildi. 06.16 Siiriicii durum word'i 1 5. biti. 5
Miknatislandi Motor akisi hazir. 06.17 Siirticii durum word'ii 2 1. biti. 6
Calisiyor Calisiyor. 06.16 Stirticii durum word'i 1 6. biti. 7
Hazir ref Referansta calisiyor. 06.711 Ana durum word'ii 2. biti. 8
Ayar noktasinda Ayar noktasinda galigiyor. 06.11 Ana durum word'(i 8. biti. | 9
Geri Ters yonde calisiyor. 06.19 Hiz kontrolii durum word'i 2. biti. | 10
Sifir Hiz Sifir hizda galisiyor. 06.19 Hiz kontrolii durum word'i 0. biti. | 11
Limitin Gzerinde It;imitin lzerinde galigiyor. 06.17 Sdrticti durum word'ii 2 10. 12
iti.
Uyari Uyari etkin. 06.11 Ana durum word'i 7. biti. 13
Hata Hata etkin. 06.71 Ana durum word'i 3. biti. 14
Hata (-1) Bkz. 06.11 Ana durum word'ti parametresinin ¢evrilmis 3. biti. | 15
Hata/Uyari Uyari veya hata etkin. 16
Asiri akim Sdrici asir akim hatasi. 17
Asiri gerilim Sdrtict asin gerilim hatasi. 18
Surici sicakhgi Siriict sicakhgi hatasi. 19
Dustk gerilim Distk gerilim hatasi. 20
Motor sicakligi Motor sicakhg hatasi. 21
Fren komutu Fren komutu etkin. 22
Ext2 etkin Ext2 kontrol konumu etkin. 23
Uzaktan kontrol Harici kontrol segili. 24
MCB Harici sarj etme siriiclyu sarj etti. 25
Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 27
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 28
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 29
fonksiyon 3
Rezerve 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 3. biti. 30
Rezerve 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 4. biti. 31
Rezerve 34.01 Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 5. biti. 32
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Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 35
Start gecikmesi 06.17 Sdirticti durum word'ii 2 13. biti. 39
RO/DIO kontrol word'yi | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 0. biti. 40
bit0
RO/DIO kontrol word'yi | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 1. biti. 41
bit1
RO/DIO kontrol word'li | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 2. biti. 42
bit2
11.07  DIO1 ON gecikmesi DIO1 dijital giris/cikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) icin acik (etkinlestirme) gecikmesini
tanimlar.
0,0...3000,0 s DIO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.08  DIO1 OFF gecikmesi | DIO1 dijital giris/gikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) igin devre disi birakma gecikmesini tanim-
lar. Bkz. parametre 11.07 DIO1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s DIO1 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
11.09  DIO2 fonksiyonu DIO2'nin dijital ¢ikis veya giris ya da frekans ¢ikisi olarak | Dijital ¢ikis
kullaniimasini seger. Not: DIO'lar frekans girisleri olarak
kullanilamaz.
Dijital ¢cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO2 dijital girig olarak kullanihr. 1
Frekans cikigi DIO2 frekans ¢ikigi olarak kullanilir. 2
11.10  DIO2 ¢ikis kaynagi 11.09 DIO2 konfigtirasyonu parametresi Dijital ¢ikis olarak | Calismaya
ayarlandiginda, DIO2 dijital giris/gikisina baglanacak bir | hazir
slirlict sinyali seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 11.06 DIO1 ¢ikis
kaynagi.
11.11  DIO2 ON gecikmesi DIO2 dijital girig/gikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
0,0...300,0 s DIO2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.12  DIO2 OFF gecikmesi | DIO2 dijital giris/cikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak | 0,00 s
kullanildiginda) igin devre disi birakma gecikmesini tanim-
lar. Bkz. parametre 11.11 DIO1 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s DIO2 igin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
11.13  DI3 konfigiirasyonu Dijital giris DI3'Un tipini seger: normal dijital giris veya fre- | Digital giris
kans girigi.
Digital giris Digital giris. Daha fazla bilgi igin, bkz. parametre 171.42. 0
Frekans girisi Frekans girisi.
11.17  DI4 konfigiirasyonu Dijital giris DI4'Un tipini seger: normal dijital giris veya fre-
kans girisi.
Digital giris Digital giris. 0

Frekans girigi

Frekans girisi.
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11.38  Frek girisi 1 gergcek Olgeklendirme dncesinde frekans girisi 1'in degerini gés- | -
degeri terir. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16000 Hz Frekans girisi 1'in 6lgeklendiriimemis degeri. 1=1Hz
11.39  Frek girisi 1 Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 1'in degerini gés- | -
o6lgeklendirilen degeri | terir. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Frekans girisi 1'in 6lgeklendirilmis degeri. 1=1
32767,000
11.42  Frek girisi 1 min Frekans girisi 1'e gergekten gelen frekans igin minimumu | 0 Hz
tanimlar.
Gelen frekans sinyali (711.38 Frek girisi 1 gergek degeri) bir
dahili sinyale (711.39 Frek girisi 1 6igeklendirilen degeri)
11.42...11.45 parametreleri ile su sekilde lgeklendirilir:
11.39
A
11.45
I
I
I
I
I
I
I
11.44 I
| |
I I
I I
: : » £, (11.
11.42 1143 > ' (11:38)
0...16000 Hz Minimum frekans. 1=1Hz
11.43  Frek girisi 1 maks Frekans girisi 1'e gergekten gelen frekans sinyalinin mini- | 16000 Hz
mum degerini tanimlar. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi
1 min.
0...16000 Hz Maksimum gergek frekans. 1=1Hz
11.44  Frek giris 1 11.42 Frek girisi 1 min parametresi tarafindan tanimlanan | 0,000
6lgeklendirilen gergek minimum giris frekansina karsilik gelen degeri
minimumda tanimlar.
-32768,000... Minimum deger. 1=1
32767,000
11.45  Frek giris 1 11.43 Frek girisi 1 maks parametresi tarafindan tanimla- | 1500,000
blgeklendirilen nan gercek maksimum giris frekansina karsilik gelen
maksimumda degeri tanimlar. Bkz. parametre 11.42 Frek girisi 1 min.
-32768,000... Maksimum deger. 1=1
32767,000
11.46  Frek girisi 2 gercek Olgeklendirme éncesinde frekans girisi 2'nin degerini gés- | -
degeri terir. Bkz. parametre 11.50 Frek girisi 2 min Bu parametre
salt okunurdur.
0...16000 Hz 1=1Hz
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11.47  Frek giris 2 6lgekli Olgeklendirme sonrasinda frekans girisi 1'in degerini gos- | -
terir. Bkz. parametre 11.50 Frek girigi 2 min.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... 1=1
32767,000
11.50  Frek girisi 2 min Frekans girisi 2 igin minimum degeri tanimlar. 0 Hz
0...16000 Hz 1=1Hz
11.51  Frek girisi 2 maks Frekans girisi 2 icin maksimum degeri tanimlar. 16000 Hz
0...16000 Hz 1=1Hz
11.52  Frek giris 2 Frek gir 2 min parametresi ile tanimlanan minimum fre- 0
o6lceklendirilen kans girigi 2 degerine karsilik gelen gergek degeri tanim-
minimumda lar.
-32768...32767 1=
11.53  Frek giris 2 Frek gir 2 maks parametresi ile tanimlanan maksimum fre- | 1500
o6lceklendirilen kans girisi 2 degerine karsilik gelen gercek degeri tanim-
maksimumda lar.
-32768...32767 1=1
11.54  Frek ¢ikisi 1 gercek Olgeklendirme sonrasinda frekans gikisi 1'in degerini gos- | -
degeri terir. Bkz. parametre 11.58 Frek ¢ik 1 kay min.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.55  Frek ¢ikisi 1 kaynagi Frekans cikisi 1'e baglanacak bir sinyal seger. Kullanilan
motor hizi
Segilmedi Yok
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi 7
Cikis guicu 01.13 Cikis glicii 8
Hiz ref rampasi girisi 23.02 Hiz ref rampa girisi 10
Hiz ref rampasi ¢ikist | 23.01 Hiz ref rampa ¢ikisi 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi 12
Kullanilan moment ref | 26.02 Kullanilan moment referansi 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigi 14
Proses PID ¢ikisi 40.04 Proses PID sapmasi gergek 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
11.568  Frek ¢ikisi 1 kaynagi | Frekans gikisi 1'in minimum deg@erine (71.60 Kaynakta 0
min frek ¢ik 1 min parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen
sinyalin (11.55 Frek ¢ikisi 1 kaynadi parametresi ile segi-
len ve 11.54 Frek ¢ik 1 gercek degeri parametresi ile gos-
terilen) gercek degerini tanimlar.
-32768...32767 1=
11.59  Frek ¢ikisi 1 kaynagi | Frekans gikisi 1 igin minimum degeri tanimlar. 1500
maks
-32768...32767 1=1
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11.60  Kaynak min frek Frek ¢ik 1 min parametresi ile tanimlanan minimum frekans | 0 Hz
cikist 1 cikisi 1 degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.61  Kaynak maks frek Frek ¢ik 1 maks parametresi ile tanimlanan maksimum 16000 Hz
clkigt 1 frekans ¢ikisi 1 degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.62  Frek ¢ikisi 2 gergek Olgeklendirilmemis ve geciktiriimemis Frekans gikisi 2 -
degeri degeri.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.63  Frek ¢ikisi 2 kaynagi | Frekans ¢ikisi 2'ye baglanacak suriicu sinyalini seger. Secilmedi
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 11.55 Frek ¢ikisi 1
kaynagi.
11.66  Frek ¢ikisi 2 kaynagi Frekans cikigl 2 igin minimum degeri tanimlar. 0
min
-32768...32767 1=
11.67  Frek ¢ikisi 2 kaynagi Frekans ¢ikigl 2 igin minimum degeri tanimlar. 1500
maks
-32768...32767 1=1
11.68  Kaynak min frek Frek ¢ik 2 min parametresi ile tanimlanan minimum frekans | 0 Hz
clkigt 2 cikisi 2 degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.69  Kaynak maks frek Frek ¢ik 2 maks parametresi ile tanimlanan maksimum 16000 Hz
clkigr 2 frekans ¢ikisi 2 degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar.
0...16000 Hz 1=1Hz
12 Standart Al Standart analog girislerin konfiglirasyonu.
12.02 Al zorlama segimi Analog girislerin dogru okuma degerleri test etme gibi 0000h
amaglarla gegersiz kilinabilir. Her bir analog giris igin bir
zorlanan deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Al filtre siirelerinin (12.16 Al1 filtre siiresi ve
12.26 Al1 filtre stiresi parametreleri) zorlanan Al degerleri
(12.13 Al1 zorlanan degeri ve 12.23 Al2 zorlanan degeri
parametreleri) lizerinde hig bir etkisi yoktur.
Not: Yikleme ve gli¢ déngiislii zorlama segimlerini sifirlar
(parametre 12.02).
Bit Deger
0 1 =AI1"1 12.13 Al1 zorlanan degeri parametresinin degerine zorlar.
1 1 =AI2'yi 12.23 Al2 zorlanan degeri parametresinin degerine zorlar.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Al1 ve Al2 analog girisleri igin zorlanan deger segicisi. 1=1
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12.03 Al denetim fonksiyonu | Bir analog giris sinyali giris igin belirtilen minimum ve/veya | Eylem yok
maksimum limitlerin digina giktiginda surticinln nasil
tepki verecegini seger.
Gozlemlenecek girisler ve limitler 12.04 Al denetim segimi
parametresi tarafindan segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirlict 80A0 Al denetimi hatasi tetikler. 1
Uyari Siirtict bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur. 2
Son hiz Sirlcu bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur ve hizi 3
(veya frekansi), sUriicinin galistigi seviyede dondurur.
Hiz/frekans 850 ms duslk gegisli filtreleme kullanilarak
gercek hiz esas alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.
Guvenli hiz ref Sirlcu bir ABAO Al denetimi uyarisi olusturur ve hizi, 4
22.41 Glivenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alig-
maya devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
12.04 Al denetim segimi Denetlenecek analog girig limitlerini belirler. Bkz. para- 0000h
metre 12.03 Al denetim fonksiyonu.
Bit Adi Aciklama
0 Al1 < MIN 1 = Al1 minimum denetleme limiti etkin.
1 Al1 > MAX 1 = Al1 maksimum denetleme limiti etkin.
2 Al2 < MIN 1 = Al2 minimum denetleme limiti etkin.
3 Al2 > MAX 1 = Al2 maksimum denetleme limiti etkin.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1
12.11  Al1 gercek degeri Al1 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir dona- | -
nim ayari ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina
baglidir) cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...20,000 mA Al1 analog giriginin degeri. 1000 =
veya 0,000...10,000 V 1 birim
12.12  Al1 éigeklendirilen Olgeklendirme sonrasinda Al1 analog girisinin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametre 12.19 Al1 min'de digeklendirilen
Al1 ve 12.20 Al1 maks'da digeklendirilen Al1.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768...32767 Al1 analog girisinin élgeklendirilmis degeri. 1=1
12.13  Al1 zorlanan degeri Girigin gergek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan | -
degeri tanimlar. Bkz. parametre 72.02 Al zorlama segimi.
- 1000 = 1-
12.15  Al1 birimi se¢imi Al1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin 2
birimi secer. Bkz. Kontrol makrolari béliminde (sayfa 37)
kullanimdaki makronun varsayilan kontrol baglantilar.
\Y Volt. 0
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mA Miliamper. 1
12.16 Al filtre siiresi Al1 analog girisi igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. 0,100 s
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 g Filtrelenmis sinyal
- t
T
O=1x(1-¢
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikis!
t = zaman
T = filtreleme siire sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina
bagl olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms siire sabiti). Bu
herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0,000...30,000 s Filtre sUresi sabiti. 1000=1s
12.17  Al1 min Al1 analog girisi igin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siiriiciiye ger- | veya 0,000 V
cekte gdnderilen degeri minimum degerine ayarlayin.
0,000...20,000 mA Al1'in minimum degeri. 1000 = 1 mA
veya 0,000...10,00 V veya V
12.18  Al1 maks Al1 analog girisi igin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siiriiciiye ger- | veya 10,00 V
cekte gonderilen degeri maksimum degerine ayarlayin.
0,000...20,000 mA Al1'in maksimum degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...10,00 V veya V
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12.19  Al1 min'de 12.17 Al1 min parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi | 0
olceklendirilen Al1 minimum degerine karsilik gelen gercek dahili degeri
tanimlar. (12.19 ve 12.20 parametrelerinin polarite ayarla-
rini degistirmek analog girisi tersine gevirebilir.)
Algiceiendiriimis (12.12)
A
1220 — — — — —
I
I
I
1217 | Algirig (12.11)
: : >
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... 1=1
32767,000
12.20  Al1 maks'da 12.18 Al1 maks parametresi ile tanimlanan Al1 analog 50,000
olgeklendirilen Al1 girisi maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. 72.19 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 parametre-
sindeki gizime bakin.
-32768,000... Maksimum Al1 deg@erine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.21  Al2 gercek degeri Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir dona- | -
nim ayari ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina
baglidir) cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...20,000 mA Al2 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...10,000 V veya V
12.22  Al2 élgeklendirilen Olgeklendirme sonrasinda Al2 analog girisinin degerini -
degeri gosterir. Bkz. parametreler 12.29 Al2 min'de 6lgeklendir-
ilen AI2 ve 12.101 Al1 yiizde degeri.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,000... Al2 analog girisinin dlgeklendirilmis degeri. 1=1
32767,000
12.23  Al2 zorlanan degeri Girigin gergek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan | -
deger. Bkz. parametre 12.02 Al zorlama segimin.
0,000...20,000 mA Al2 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...10,000 V veya V
12.25  Al2 birimi se¢imi Al2 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin mA
birimi secer. Bkz. Kontrol makrolari béliminde (sayfa 37)
kullanimdaki makronun varsayilan kontrol baglantilari.
\Y Volt. 2
mA Miliamper.
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12.26  Al2 filtre siiresi Al2 analog girisi igin filtreleme siiresi sabitini tanimlar. 0,100 s
Bkz. parametre 12.16 Al1 filtre sliresi.
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina
bagli olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms sire sabiti). Bu
herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0,000...30,000 s Filtre sliresi sabiti. 1000=1s
12.27  Al2 min Al2 analog girisi igin minimum saha degerini tanimlar. 4,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, siiriiciiye ger- | veya 0,000 V
cekte gonderilen degeri minimum degerine ayarlayin.
0,000...20,000 mA Al2'nin minimum degeri. 1000 = 1 mA
veya 0,000...10,000 V veya V
12.28  Al2 maks Al2 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, surlicliye ger- | veya
cekte gdnderilen degeri maksimum degerine ayarlayin. 10,000 V
0,000...20,000 mA Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA
veya 0,000...10,000 V veya V
12.29  Al2 min'de 12.27 AlI2 min parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi | 0,000
olgceklendirilen Al2 minimum degderine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
(12.29 ve 12.101 polarite ayarlarinin degistirilmesi analog
girisi etkili sekilde ters cevirebilir.)
Algigekiendirimis (12.22)
A
12101 f — — — — —
I
I
I
12.27 | Algirig (12.21)
: : >
I 12.28
I
I
I
12.29
-32768,000... Minimum AI2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767,000
12.30  Al2 maks'da 12.28 Al2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog 50,000
olgceklendirilen Al2 girisi maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri
tanimlar. 12.29 parametresindeki gizime bakin. A/2 min'de
Olgeklendirilen Al2
-32768,000... Maksimum Al2 deg@erine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767,000
12.101 Al1 yiizde degeri Al1 dlgeklendirmesinin ylzdesi olarak Al1 analog girisi -
degeri (12.18 Al1 maks - 12.17 Al1 min).
0,00...100,00 Al1 degeri 100 = %1
12.102 Al2 yiizde degeri Al1 dlgeklendirmesinin ylizdesi olarak Al2 analog girisi -
degeri (12.28 Al2 maks - 12.27 Al2 min).
0,00...100,00 Al2 degeri 100 = %1
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13 Standart AO Standart analog ¢ikiglarin konfiglirasyonu.
13.02  AO zorlama segimi Parametreler tarafindan tanimlanan degerlere zorlanacak | 0000h
analog ¢ikiglari secer.
Analog gikiglarin gercek kaynak sinyalleri, test etme gibi
amaglarla gegersiz kilinabilir. Her bir analog ¢ikis igin bir
zorlanan deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Not: Yiikleme ve gli¢ dongiisii zorlama segimlerini reset-
ler (13.02 ve 13.11 parametreleri)
Bit Deger
0 1=A01"1 13.13 AO1 zorlanan deger parametresinin degerine zorlar.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Analog ¢ikis AO1 icgin zorlanan deger segicisi. 1=1
13.11  AOT1 gercek degeri AO1 deg@erini mA cinsinden gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,000...22,000 mA AO1'in degeri. 1=1mA
13.12  AOT1 kaynagdi AO1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal secger. Cikis
frekansi
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi 4
Motor nom motor 01.08 Nominal motor akimi %’si 5
akimi %
Motor momenti 01.10 Motor momenti 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi 7
Cikis gucu 01.14 Cikig glict 8
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girigi. 10
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi 12
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigi 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek 16
Sicaklik sensori Cikis sicaklik sensorii 1'e bir etkinlestirme akimi génder- | 20
1 etkinlestirme mek icin kullanilir. Bkz. 35.11 Sicaklik 1 kaynagi paramet-
resi. Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi.
Sicaklik sensori Cikis sicaklik sensorl 2'ye bir etkinlestirme akimi génder- | 21
2 etkinlestirme mek icin kullanilir. Bkz. 35.21 Sicaklik 2 kaynagi paramet-
resi. Bkz. Program 6zellikleri bolimiindeki Motor termik
korumasi kismi.
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi 26
motor hizi
Mutlak motor hizi % 01.62 Mutlak motor hizi % 27
Mutlak ¢ikis frekansi 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi 28
Mutlak motor momenti | 01.64 Mutlak motor momenti 30
Mutlak ¢ikis glicu 01.65 Mutlak cikis gticti 31




138 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
Mutlak motor safti 01.68 Mutlak motor safti glicii 32
guci
Harici PID1 ¢ikigi 71.01 Harici PID gercek degeri 33
AO1 veri depolama 13.91 AO1 veri depolama 37
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
13.13  AOf7 zorlanan degeri | Segilen gikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. | 0,000 mA
Bkz. 13.02 AO zorlama seg¢imi parametresi.
- 1000 = 1-
13.16  AOT1 birimi se¢imi AO1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin mA
birimi seger.
Not: Bu ayar, siricl kontrol Unitesindeki ilgili donanim
ayari ile uyumlu olmahdir (strticiiniin donanim el kitabina
bakin). Bkz. Kontrol makrolari bélimiinde, kullanimdaki
makronun varsayilan kontrol baglantilari. Donanim ayarla-
rindaki herhangi bir degisikligi gecerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baslatiimasi (gui¢ gevrimi yapilarak ya da
96.08 Kontrol kart yiikleme ) parametresi ile) gerekir.
\Y Volt. 0
mA Miliamper. 1
13.16  AOT filtre siresi AO1 analog ¢ikis icin filtreleme siresi sabitini tanimlar. 0,100 s

%
° Filtrelenmemig sinyal

4

100
63 | Filtrelenmis sinyal
- t
T
O=1Ix(1-¢M
| = filtre girigi (adim)
O = filtre cikisi
t = zaman

T = filtreleme sire sabiti

0,000...30,000 s

Filtre stresi sabiti.

1000=1s
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13.17  AO1 kaynagi min AO1 gikisi minimum degerine (13.79 AO1 kaynagi min'de | 0,0

AOT1 ¢ikisi parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sin-
yalin gergek degerini (13.12 AO1 kaynagiparametresi ile
segilen) tanimlar.

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

»

L
13.17 13.18 Sinyal

sununla
segilir 13.12

13.17 parametresinin maksimum deger ve 13.718 paramet-
resinin minimum deger olarak ayarlanmasi gikisi ters cevirir.

lao1 (MA)
A
13.20 |

13.19

»

»
13.18 13.17 Sinyal (gercek)

sununla segilir
13.12

AQ'da otomatik 6lgeklendirme vardir. AO kaynaginin her degistirildiginde, élgeklendirme araligi
buna uygun olarak degistirilir. Kullanicinin verdigi minimum ve maksimum degerler, otomatik
degerleri gegersiz kilar.

-32768,0...32767,0 AO1 minimum c¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sin- | 1 =1
yal degeri.

13.18  AOfT kaynagi maks AO1 cikisi minimum degerine (13.20 AO1 kaynagi 50,0
maks'da AO1 ¢ikigi parametresi ile tanimlanan) karsilik
gelen sinyalin gergek degerini (13.12 AO1 kaynagi para-
metresi ile secilen) tanimlar. Bkz. parametre 13.17 AO1

kaynagi min.
-32768,0...32767,0 AO1 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sin- [ 1 =1
yal degeri.
13.19  AOf1 kaynadi min'de AO1 analog ¢ikisi igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
AOT1 ¢ikis! Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,00 mA Minimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA

0,000...11,000 V
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13.20  AOT kaynagi maks'da | AO1 analog ¢ikis! igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. | 20,000 mA
AO1 ¢cikisi Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0,000...22,000 mA Maksimum AO1 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
0,000...11,000 V
13.91  AOf1 veri depolama Analog AO1 ¢ikisini kontrol etmek igin (6r. Dahili haber- 0,00
lesme arabirimi Uizerinden) depolama parametresi.
13.12 AO1 kaynagi parametresinde AO1 veri depolama
6gesini segin. Sonra bu parametreyi gelen deger verileri-
nin hedefi olarak ayarlayin. Dahili haberlesme arabiri-
minde, s6z konusu verilerin hedef segme parametresini
(568.101...58.114) AO1 veri depolama olarak ayarlayin.
-327,68...327,67 AO1 icin depolama parametresi. 100 =1
15 G/C genisletme G/C genisletme moddlliniin konfigiirasyonu.
modiili Not: Parametre grubunun igerigi secilen G/C genisletme
moduli tirine bagli olarak degisir.
15.01  Genisletme modUilii G/C genisletme modilini etkinlestirir ve (tirind belirler). | Yok
tipi Deger Yok ise, bir genisletme moduli takilip striclye glig
verildiginde, slrlcu degeri tespit ettigi tipe otomatik olarak
ayarlar (= 15.02 Tespit edilen genisletme mod(ilii); yoksa
AT7AB Genigletme G/C konfiglirasyonu hatasi uyarisi olus-
turulur ve bu parametrenin degerini manuel olarak ayarla-
maniz gerekir.
Yok Etkin degil. 0
BREL Harici réle opsiyonu BREL-01. 5
BAPO-01 Yardimci gii¢ uzanti modulii opsiyonu BAPO-01. 6
BTAC-02 BTAC-02 pulse enkoder arabirim moduili opsiyonu BTAC-02. |7
15.02  Tespit edilen Kontrol programinin sirliciide otomatik olarak algiladigi Yok
genigletme modiilii G/C uzanti moduluni gosterir.
Yok Etkin degil. 0
BREL Harici réle opsiyonu BREL-01. 5
BAPO-01 Yardimci gui¢ uzanti modulii opsiyonu BAPO-01. 6
BTAC-02 Pulse enkoder arabirim modili opsiyonu BTAC-02. 7
15.04  RO/DO durumu Genigletme modiliindeki RO2, RO3, RO4 ve ROS5 role -
cikislarinin durumunu gérintiler.
Bit Deger
0 RO2 durumu (1= role kapali, 0=role acik)
1 RO3 durumu (1= réle kapali, 0=rdle agik)
2 RO4 durumu (1= réle kapali, 0=rdle agik)
3 ROS5 durumu (1= role kapali, 0=role acik)
4..15 Rezerve
0000h...FFFFh | Réle ¢ikislarinin durumu. 1=1




Parametreler 141

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
15.05 RO/DO se¢im zorlama | Réle/dijital gikislarin elektriksel durumlari test etme gibi 0000h
amagclarla gegersiz kilinabilir. Her bir réle ¢ikisi igin
15.06 RO zorlanmis veriler parametresindeki bir bit sagla-
nir ve bunun degeri bu parametrede karsilik gelen bit 1
oldugunda uygulanir.
Not: Yukleme ve gli¢c dongusi zorlama segimlerini reset-
ler (15.05 ve 15.06 parametreleri)
Bit Deger
0 1 =R02'yi 15.06 RO zorlanmis veriler parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
1 1=R03'0 15.06 RO zorlanmig veriler parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2 1 =RO04'G 15.06 RO zorlanmisg veriler parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.
3 1 =RO5'i 15.06 RO zorlanmisg veriler parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.
4...15 Rezerve
0000h...FFFFh Réle gikiglar igin segimi gegersiz Kil. 1=1
15.06  RO/DO veri zorlama Bir zorlamali réle veya réle gikisi veri degerinin 0'dan 1'e | 0000h
degistiriimesine olanak saglar. Yalnizca parametrede segi-
len bir girisi zorlamak mimkiindir 15.05 RO zorlama
segimi
0...3 bitleri, RO2...RO5 igin zorlanan degerlerdir.
Bit Deger
0 1 = RO2'yi parametrenin 0. bitinin degerine zorlar 15.05 RO zorlama segimi
1 1 = RO3'U parametrenin 1. bitinin degerine zorlar 15.05 RO zorlama se¢imi
2 1 = ROA4'l parametrenin 2. bitinin degerine zorlar 15.05 RO zorlama se¢imi
3 1 = ROS'i parametrenin 3. bitinin degerine zorlar 15.05 RO zorlama se¢imi
4..15 Rezerve
0000h...FFFFh Réle gikiglarinin zorlanan degerleri. 1=1
15.07  RO2 kaynagi RO2 réle gikisina baglanacak suriici sinyalini seger. Enerji
verilmemis
Enerji veriimemis Cikisa enerji verilmemis.
Eneriji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 1. biti. Ana durum word'li 2
Devrede 06.16 Siirticii durum word'i 1 0. biti. 4
Start edildi 06.16 Siirticti durum word'ii 1 5. biti. 5
Miknatislandi 06.17 Siirticii durum word'ii 2 1. biti. 6
Calisiyor 06.16 Sdirticti durum word'ii 1 6. biti. 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'ii 2. biti. 8
Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'ii 8. biti. 9
Geri 06.19 Hiz kontrolii durum word'i 2. biti. 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrolii durum word'ii 0. biti. 1"
Limitin Uzerinde 06.17 Siirticti durum word'ii 2 10. biti. 12
Uyari 06.11 Ana durum word'ii 7. biti. 13
Hata 06.11 Ana durum word'ii 3. biti. 14
Hata (-1) Bkz. 06.11 Ana durum word'(i parametresinin gevrilmis 3. biti. | 15
Hata/Uyari 06.11 Ana durum word'li 3. VEYA 7. biti. 16




142 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
Agiri akim Siirlicti agin akim hatasina hata verdiginde, réleye glic verilir. | 17
Asin gerilim Sdriict asin gerilim hatasina hata verdiginde, réleye gl | 18
verilir.
Sirlcu sicakhgi Sdiric, striict sicakligi hatasina hata verdiginde, réleye | 19
gl verilir.
Dustk gerilim Suriict dusik gerilim hatasina hata verdiginde, roleye gli¢ | 20
verilir.
Motor sicakhgi Siiriicli, motor sicakligi hatasina hata verdiginde, réleye | 21
gl verilir.
Fren komutu 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti. 22
Ext2 etkin 06.16 Siirticti durum word'ii 1 11. biti. 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9. biti. 24
MCB Harici sarj etme siriiclyl sarj ettiginde, réleye glg verilir. | 25
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 27
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 28
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 29
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 35
Start gecikmesi 39
RO/DIO kontrol word'l | 170.99 RO/DIO kontrol word'(i 0. biti. 40
bit0
RO/DIO kontrol word'l | 10.99 RO/DIO kontrol word'ii 1. biti. 41
bit1
RO/DIO kontrol word'l | 10.99 RO/DIO kontrol word'(i 2. biti. 42
bit2
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
15.08  RO2 ON gecikmesi RO2 réle cikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' 1
Segilen kaynagin ' ' '
durumu ! : :
- i T L 0
— Do 1
RO durumu : :
I ! 0
< 7‘ < > - < > Zaman
ton toft ton toft
ton = 15.08 RO2 ON gecikmesi
tof = 15.09 RO2 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO2 icin etkinlestirme gecikmesi. 1=1s
15.09 RO2 OFF gecikmesi RO2 réle gikisi igin devre digi birakma gecikmesini tanim- | 0,0 s
lar. Bkz. parametre 15.08 RO2 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO2 icin devre disI birakma gecikmesi. 1=1s
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15.10  ROG3 kaynagi RO3 réle gikisina baglanacak siriict sinyalini seger. Enerji
verilmemis
Kullanilabilir bélimler igin, bkz. parametre 15.07 RO2 kay-
nagi.
156.11  RO3 ON gecikmesi RO3 role gikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! ! !
durumu : : :
I I T | I T 0
‘ o ‘ e 1
RO durumu ' : :
: | | 0
< <= <~ <= Zaman
ton tors ton tofs
ton = 15.11 RO3 ON gecikmesi
togf = 15.12 RO3 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO5 igin etkinlestirme gecikmesi. 1=1s
156.12  RO3 OFF gecikmesi ROS5 réle cikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanim- | 0,0 s
lar. Bkz. parametre 15.11 RO3 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO3 igin devre disI birakma gecikmesi. 1=1s
156.13  RO4 kaynagi RO4 réle gikisina baglanacak siriict sinyalini seger. Enerji
veriimemig
Kullanilabilir bélimler igin, bkz. parametre 15.07 RO2 kay-
nagi.
15.14  RO4 ON gecikmesi RO4 réle cikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
' ' 1
Segilen kaynagin ' ' '
durumu : : :
- I T | I T 0
| — | — :
RO durumu ! : :
| | | °
<> < > <> € > Zaman
ton tors ton tort
ton = 15.08 RO4 ON gecikmesi
tof = 15.09 RO4 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO4 icin etkinlestirme gecikmesi. 1=1s
15.15  RO4 OFF gecikmesi RO4 réle gikisi igin devre disi birakma gecikmesini tanim- | 0,0 s
lar. Bkz. parametre 15.74 RO4 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s RO4 icin devre digi birakma gecikmesi. 1=1s
15.16  ROb kaynagi RO5 réle gikisina baglanacak suriici sinyalini seger. Enerji
verilmemis
Kullanilabilir bélimler igin, bkz. parametre 15.07 RO2 kay-
nagi.
15.17  RO5 ON gecikmesi RO5 role gikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
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' 1
Segilen kaynagin ' ! !
durumu ! : :
- i T L 0
— Lo 1
RO durumu : :
I ! 0
e < <~ < = Zaman
ton tort ton toft
ton = 15.17 RO3 ON gecikmesi
togf = 15.18 RO5 OFF gecikmesi
0,0...3000,0 s RO5 igin etkinlestirme gecikmesi. 1=1s
15.18 ROS5 OFF gecikmesi ROS5 réle cikisi igin devre digi birakma gecikmesini tanim- | 0,0 s
lar. Bkz. parametre 15.17 RO3 ON gecikmesi.
0,0...3000,0 s ROS5 igin devre disi birakma gecikmesi. 1=1s
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve galisma modlari-
nin segilmesi.
Bkz. Program ézellikleri bdlimundeki Calisma modlari ve
motor kontrol modlari kismi.
19.01  Gergek galisma modu | Kullaniimakta olan g¢alisma modlarini gosterir. -
Bkz. parametreler 19.11...19.14.
Bu parametre salt okunurdur.
Sifir Sifir. 1
Hiz Hiz kontrol (vektdér motor kontrol modunda). 2
Moment Moment kontroll (vektér motor kontrol modunda). 3
Min Moment segicisi hiz kontrol cihazinin ¢ikisini (25.07) ve 4
moment referansini (26.74) karsilastirir ve daha kiigik
olan (vektor kontrol modunda) kullanilir.
Maks Moment segicisi hiz kontrol cihazinin gikisini (25.07) ve 5
moment referansini (26.74) karsilastirir ve daha biyik
olan (vektér kontrol modunda) kullanilir.
Skaler (Hz) Skaler motor kontrol modunda frekans kontroli. 10
Zorlamali mik. Motor miknatislanma modunda. 20
19.11  Ext1/Ext2 segimi EXT1/EXT2 segimi igin harici kontrol konumunu secer. EXT1
0 =EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (kalici olarak segili). 0
EXT2 EXT2 (kalici olarak segili). 1
FBAAMCW bit 11 Haberlesme arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'l bit 11. | 2
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 19

fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 20

fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 21

fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 25

Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 26

Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 27

Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 28

Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 29

Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 30

EFB MCW bit 11 Kontrol word'l bit 11 dahili haberlesme arabirimi aracili- 32
giyla alindi.

FBA A haberlesme Haberlesme arabirimi A'nin algilanan iletisim kaybi kontrol | 33

kaybi modunu EXT2'ye degistirir.

EFB haberlesme kaybi | Dahili haberlesme arabiriminin algilanan iletisim kaybi 35
kontrol modunu EXT2'ye degistirir.

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

19.12  Ext1 kontrol modu Harici kontrol konumu EXT 1'in vektdr motor kontrol modu | Hiz
icin galisma modunu seger.

Sifir Yok. 1

Hiz Hiz kontrolii. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment | 2
referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin gikigi).

Moment Moment kontroli. Kullanilan moment referansi 3
26.74 Moment ref rampa ¢ikisi (moment referans zinciri-
nin ¢ikisi).

Minimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: moment segicisi | 4
hiz kontrol cihazinin gikisini (25.01 Moment referans hiz
kontrolii) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa
cikisi) karsilastinir ve daha kiclk olani secer.

Hiz hatasi negatif olursa, hiz hatasi tekrar pozitif oluncaya
kadar suriict hiz kontrol cihazi gikisini izler. Bu, yikiin
moment kontroliinde kaybolmasi durumunda, siricunin
kontrolsliz olarak hizlanmasini énler.

Maksimum Hiz ve Moment segimi kombinasyonlari: moment segicisi | 5
hiz kontrol cihazinin ¢ikisini (25.017 Moment referans hiz
kontrolii) ve moment referansini (26.74 Moment ref rampa
cikisi) karsilastirir ve daha buyuk olani seger.

Hiz hatasi pozitif olursa, hiz hatasi tekrar negatif oluncaya
kadar surtici Hiz kontrol cihazinin ¢ikigini izler. Bu, yukin
moment kontroliinde kaybolmasi durumunda, siricinin
kontrolsliz olarak hizlanmasini énler.

19.14  Ext2 kontrol modu Harici kontrol konumu EXT2'nin vektdr motor kontrol Hiz
modu i¢in galigma modunu seger.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 19.12 Ext1 kontrol modu.

19.16  Lokal kontrol modu Lokal kontroliin vektér motor kontrol modu igin galisma Hiz
modunu seger.

Hiz Hiz kontroli. Kullanilan moment referansi 25.01 Moment | 0

referans hiz kontrolii (hiz referans zincirinin ¢ikist).
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Moment Moment kontroll. Kullanilan moment referansi 1
26.74 Moment ref rampa ¢ikisi (moment referans zinciri-
nin ¢ikist).
19.17  Lokal kontrol devre Lokal kontrolii etkinlestirir/devre digi birakir (kumanda Hayir
dig1 birakma panelindeki start ve stop diigmeleri ve yazilimdaki lokal
kontroller).
UYARI! Lokal kontroll devre disi birakmadan
A once, slriclyl stop etmek igin kontrol paneline
gerek olmadigindan emin olun.
Hayir Lokal kontrol devrede. 0
Evet Lokal kontrol devre disi. 1
20 Start/stop/y6n Start/stop/yon ve galisma/start/jog izni sinyali kaynak

secimi; pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak segimi.
Kontrol konumlart ile ilgili daha fazla bilgi igin, bkz. bolim
Lokal ve harici kontrol konumlari (sayfa 52).

20.01  Ext1 komutlar

Harici kontrol konumu 1 (EXT1) icin start, stop ve yon
komutlarinin kaynagini seger.

Ayrica bkz. 20.02...20.05 parametreleri. Gergek yoniin
belirlenmesi igin 20.21 parametresine bakin.

In1 Start; In2
Yén

Segilmedi Start veya stop komutu kaynagi seciimemis. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.03 Ext1 in1 kaynagi | 1
parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu
(20.03) Komut
0->1(20.02 = Kenar)
1(20.02 = Seviye) Start
0 Stop
In1 Start; In2 Yon 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; | 2

20.04 Ext1 in2 kaynagdi ile secilen kaynak yonu belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorum-
lanir:

Kaynak 1'in durumu | Kaynak 2'nin Komut
(20.03) durumu (20.04)
0 Herhangi bir Stop
0->1(20.02 = Kenar) 0 ileri start
1(20.02 = Seviye) 1 Geri start
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In1 lleri start; In2 Geri | 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyali- | 3
start dir, 20.04 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise geri start

sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki
sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin Komut
(20.03) durumu (20.04)
0 0 Stop
0->1(20.02=
Kenar) 0 lleri start
1(20.02 = Seviye)
0->1(20.02=
0 Kenar) Geri start
1(20.02 = Seviye)
1 1 Stop

In1P Start; In2 Stop Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kay- |4
nagi ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorum-

lanir:
Kaynak 1'in Kaynak 2'nin Komut
durumu (20.03) | durumu (20.04)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop
Notlar:

* 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirti parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

« Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tus-
lari devre disi birakilir.

In1P Start; In2 Stop; Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kay- |5
In3 Yén nagi ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
20.05 Ext1 in3 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde yorum-

lanir:
Kz;)'l_nak Kaynak Kaynak 3'iin
in 2'nin
durumu Komut
durumu | durumu (20.05)
(20.03) | (20.04) ]
01 1 0 leri start
01 1 1 Geri start
Herl?i?ngl 0 Herhangi bir Stop
Notlar:

* 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirti parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

» Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tus-
lari devre disi birakilir.




148 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16

In1P lleri start; In2P Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kay- |6

Geri start; In3 Stop nagdi, 20.04 Ext1in2 kaynagi ve 20.05 Ext1 in3 kaynagi
parametreleri ile segilir. 20.05 Ext1 in3 kaynagi ile segilen
kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak Kaynak Kaynak
1'in 2'nin 3'lin Komut
durumu durumu durumu
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 |Herhangi bir 1 ileri start
Herhangi | 4 1 Geri start
bir
Hert?ia:ng Herhangi bir 0 Stop
Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tiirii parametresinin bu
ayar Uzerinde etkisi yoktur.

Kontrol paneli Start, stop ve yén komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol | 11
paneli Uzerinden verilir. Panel port Gzerinden baglandigi
zaman yazilim icin de gegerlidir.

Haberlesme A Start ve stop komutlari haberlesme adaptorii A'dan alinir. | 12
Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tirii parametresini de
Seviye olarak ayarlayin.

Dahili haberlesme Start ve stop komutlari dahili haberlesme arabiriminden 14
ahnr.

Not: 20.02 Ext1 start tetikleyici tirii parametresini de
Seviye olarak ayarlayin.

ATF Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda 22
ATF'ten verilir.

Entegre Panel Entegre Panelden start, stop ve yoén komutlar 23

20.02  Ext1 start tetikleyici EXT1 harici kontrol konumu igin start sinyalinin kenar Seviye
tiirdi tetiklemeli ya da seviye tetiklemeli olmasini belirler.
Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin segcilip
secilmemesinde etkisi yoktur. 20.01 Ext1 komutlari para-
metre secimlerinin agiklamalarina bakin.
Kenar Start sinyali kenar tetiklemelidir. 0
Seviye Start sinyali seviye tetiklemelidir. 1
20.03  Ext1in1 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. DI1

Secilmedi 0 (her zaman kapal). 0

Segildi 1 (her zaman agik). 1

DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4

Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5

DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 10
0).

DIO2 Dijital giris/cikis (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18

fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19

fonksiyon 2
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
20.04  Ext1in2 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 2'yi seger. DI2
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.
20.05  Ext1in3 kaynagi 20.01 Ext1 komutlari parametresi icin kaynak 3’ seger. Secilmedi
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.
20.06  Ext2 komutlari Harici kontrol konumu 2 (EXT2) igin start, stop ve yon Secilmedi
komutlarinin kaynagini seger.
Ayrica bkz. 20.07...20.10 parametreleri. Gergek yénin
belirlenmesi igin 20.21 parametresine bakin.
Secilmedi Start veya stop komutu kaynagi segilmemis. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagdi 20.08 Ext2 in1 kaynagi
parametresi ile secilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu
(20.08) Komut
0->1(20.07 = Kenar)
1(20.07 = Seviye) Start
0 Stop
In1 Start; In2 Yén 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; |2

20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler.

Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde yorum-

lanir:
Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin Komut
(20.08) durumu (20.09)
0 Herhangi bir Stop
0 ->1(20.07 = Kenar) 0 lleri start
1 (20.07 = Seviye) 1 Geri start
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In1 lleri start; In2 Geri
start

20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyali-
dir, 20.09 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise geri start
sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki
sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin
(20.08) durumu (20.09) | Komut

0 0 Stop

0->1(20.07 =
Kenar) 0 lleri start
1(20.07 = Seviye)

0->1(20.07 =
0 Kenar) Geri start
1 (20.07 = Seviye)

1 1 Stop

3

In1P Start; In2 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kay-
nagi ve 20.09 Ext1in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorum-
lanir:

Kaynak 1'in Kaynak 2'nin Komut
durumu (20.08) | durumu (20.09)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop

Notlar:
* 20.07 Ext2 start tetikleyici tirii parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tus-
lari devre disi birakilir.

In1P Start; In2 Stop;
In3 Yén

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kay-
nagi ve 20.09 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir.
20.10 Ext2 in3 kaynagi ile segilen kaynak yoni belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri agsagidaki sekilde yorum-
lanir:

Kaynak Kaynak Kaynak
1'in 2'nin 3'in Komut

durumu durumu durumu

(20.08) (20.09) (20.10)

0->1 1 0 lleri start

0->1 1 1 Geri start
Hert’)‘ifng' 0  |Herhangibir|  Stop

Notlar:

* 20.07 Ext2 start tetikleyici tiirii parametresinin bu ayar

lizerinde etkisi yoktur.

» Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tus-

lari devre disi birakilir.
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In1P leri start; In2P
Geri start; In3 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kay-
nagdi, 20.09 Ext1 in2 kaynagi ve 20.10 Ext2 in3 kaynagi
parametreleri ile segilir. 20.10 Ext2 in3 kaynagi ile segilen
kaynak yonii belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak Kaynak
1'in 2'nin
durumu | durumu
(20.08) (20.09)

0->1 Herh'angi
bir

Kaynak
3'lin
durumu
(20.10)

1 lleri start

Komut

Herhangi

. 0->1 1 Geri start
bir

Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiirii parametresinin bu
ayar lizerinde etkisi yoktur.

6

Kontrol paneli

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol
paneli Uizerinden verilir. Panel port lizerinden baglandigi
zaman yazilm i¢in de gecerlidir.

Haberlesme A

Start ve stop komutlari haberlesme adaptori A'dan alinir.
Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiirii parametresini de
Seviye olarak ayarlayin.

12

Dahili haberlesme

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda dahili
haberlesme protokolli Gizerinden verilir.

Not: 20.07 Ext2 start tetikleyici tiirii parametresini de
Seviye olarak ayarlayin.

14

Uygulama Programi

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda Uygu-
lama Programi Gizerinden verilir.

21

ATF

Start, stop ve yon komutlari EXT1 etkin oldugunda
ATF'ten verilir.

22

Entegre Panel

Entegre Panelden start, stop ve yon komutlari

23

20.07

Ext2 start tetikleyici
tiirti

EXT2 harici kontrol konumu igin start sinyalinin kenar
tetiklemeli ya da seviye tetiklemeli olmasini belirler.

Not: Bu parametrenin darbe tipi start sinyalinin secilip
secgilmemesinde etkisi yoktur. 20.06 Ext2 komutlari para-
metre secimlerinin agiklamalarina bakin.

Seviye

Kenar

Start sinyali kenar tetiklemelidir.

0

Seviye

Start sinyali seviye tetiklemelidir.

1

20.08

Ext2 in1 kaynagi

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.

Secilmedi

20.09

Ext2 in2 kaynagi

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 2'yi seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.

Secilmedi

20.10

Ext2 in3 kaynagi

20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 3'U seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.

Secilmedi
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20.11  Caligsma izni stop Calisma izni sinyali kapandiginda motorun stop ettirilme Serbest
modu yéntemini seger.
Calisma izni sinyalinin kaynagi 20.12 Calisma izni 1 kay-
nagi parametresi ile segilir.
Serbest Suriicinin gikis yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma. | 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullanilyorsa, surlici-
niin serbest durus ile stop edilmesinin guvenli
oldugundan emin olun.
Etkin yavasglama rampasi ile rampa stop. Bkz. parametre grubu | 1
23 Hiz referansi rampasi.
Moment limiti Moment limitlerine gére durma (parametre 30.79 2
ve 30.20).

20.12  Calisma izni 1 kaynagi | Harici calisma izni sinyalinin kaynagini seger. Calisma izni | Segildi
sinyali kapali ise, surlicu start etmez. Calisir durumda ise,
slrlicli 20.11 Calisma izni stop modu parametresinin aya-
rina gore stop eder.

1 = Calisma izni sinyali agik.

Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

Ayrica, bkz. parametre 20.19 Start izni sinyali
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikigi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
FBAAMCW bit 3 Haberlesme arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'y bit 3. | 30
EFB MCW bit 3 Kontrol word'll bit 3 dahili haberlesme arabirimi aracili- 32

giyla alindi.

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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20.13  Calisma izni 2 Yardimcl harici ¢galisma izni sinyalinin kaynagini seger. Secildi

Calisma izni sinyali kapali ise sUrlcu start etmez veya
calisiyorsa serbest durus yapar. 1 = Calisma izni.

Not: Galigsma izni sinyali calisirken kaybolduysa, siriicl
etkin stop moduna uygun olarak durur (bkz. parametre
stop modu).

Not: Bu parametre siriici caligirken degistirilemez.

Kullanilabilir boltimler igin, bkz. parametre 20.72.

20.14  Calisma izni 3 2 yardimcl harici ¢alisma izni sinyalinin kaynagini seger. | Secildi
Calisma izni sinyali kapali ise slricu start etmez veya
calisiyorsa serbest durus yapar. 1 = Calisma izni.

Not: Caligsma izni sinyali calisirken kaybolduysa, siriici
etkin stop moduna uygun olarak durur (bkz. parametre
stop modu).

Not: Bu parametre siriici ¢aligirken degistirilemez.

Kullanilabilir bélimler igin, bkz. parametre 20.72.

20.15  Calisma izni 4 3 yardimcl harici galisma izni sinyalinin kaynagini secer. | Secildi
Calisma izni sinyali kapali ise sUrilcu start etmez veya
calisiyorsa serbest durus yapar. 1 = Galisma izni.

Not: Calisma izni sinyali calisirken kaybolduysa, surtcu
etkin stop moduna uygun olarak durur (bkz. parametre
stop modu).

Not: Bu parametre surlict ¢aligirken degistirilemez.

Kullanilabilir bolimler igin, bkz. parametre 20.72.

20.19  Start izni sinyali Start izni sinyali igin kaynak seger. Segildi
1 = Start izni.

Sinyal kapali durumdayken, siiriici start komutu yasakla-
nir. (Strucl caligirken sinyalin kapatilmasi sirlclyi stop
ettirmez.)

Ayrica, bkz. 20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametresi.

Segcilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit1). |12
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26

Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
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Denetim 5

32.01 Denetim durumu 4. biti.

28

Denetim 6

32.01 Denetim durumu 5. biti.

29

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

20.21  Yén

Referans yonu kilidi. Bazi durumlar diginda referans isa-
reti yerine strtiicinin yénini tanimlar.

Tabloda gergek siriici donlsl 20.21 Yén parametresinin
ve YOn komutunun (20.01 Ext2 komutlari veya 20.06 Ext2
komutlari parametrelerinden) bir fonksiyonu olarak goste-

Talep

rilir.

Yon komutu =
lleri

YOon komutu =
Geri

'Yon komutu tanimlanmadi

Par. 20.21
Yén = lleri

lleri

lleri

lleri

Par. 20.21
Yén = Geri

Geri

Geri

Geri

Par. 20.21
Yén =
Talep

lleri, ama

+ Referans Sabitten, Motor
potansiyometresinden,
PID'den, Arizadan, Son-
dan, Joglamadan veya
Panel referansindan gel-
diyse oldugu gibi kullanilir.

* Referans agdan geldiyse
oldugu gibi kullanihr.

Geri, ama

« Referans Sabitten, Motor
potansiyometresinden,
PID'den, Arizadan, Son-
dan, Joglamadan veya
Panel referansindan gel-
diyse oldugu gibi kullanilir.

» Referans agdan gel-
diyse -1 ile garpilir.

lleri

Talep

Harici kontrolde yon, bir yén komutuyla (20.07 Ext2
komutlari veya 20.06 Ext2 komutlar parametresi) segilir.
Referans Sabitten (sabit hizlar/frekanslar), Motor potansi-
yometresinden, PID'den, Hatadan, Sondan (son hiz refe-
ransi), Joglamadan (joglama hizi) veya Panel
referansindan geldiyse oldugu gibi kullanihr.

Referans haberlesmeden geldiyse:

* yon komutu ileri ydndeyse, oldudu gibi kullanilir

+ yon komutu geri yondeyse, referans -1 ile garpilir.

lleri

Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak ileri
yonde doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir.
Pozitif referans degerleri oldugu gibi kullanilir.)

-

Geri

Motor, harici referans isaretinden bagimsiz olarak geri
yoénde doner. (Negatif referans degerleri sifirla degistirilir.
Pozitif referans degerleri -1 ile garpilir.)

20.22  Déndiirme izni

Bu parametreyi 0 olarak ayarlamak motorun dénmesini
durdurur ama dénmenin diger kosullarini etkilemez. Para-
metreyi yeniden 1 olarak ayarlamak motorun yeniden don-
mesini baglatir.

Bu parametre 6rnegin, motorun cihaz hazir olmadan énce
dénmesini 6nlemek igin harici bir ekipmandan gelen sin-
yalle birlikte kullanilabilir.

Parametre 0 oldugunda (motorun donmesi devre disi bira-
kilir), 06.16 parametresinin 13. biti Sdrdci durum word'ii 1
0 olarak ayarlanir.

Secildi

Secilmedi

0 (her zaman kapali).

Segcildi

1 (her zaman agik).




Parametreler 155

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16

DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4

Di4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5

DIO1 DIO1 dijital giris/cikigi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11

DIO2 DIO2 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

20.25  Jog devrede Bir jog izni sinyali igin kaynak seger. Secilmedi

(Joglama etkinlestirme sinyallerinin kaynaklari 20.26 Jog

1 start ve 20.27 Jog 2 start parametreleri ile segilir.)

1 = Joglama devrede.

0 = Joglama devre disl.

Notlar:

« Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

« Joglama yalnizca herhangi bir harici kontrol konumun-
dan start komutu etkin degil iken devreye alinabilir.
Diger taraftan, eger joglama komutu zaten etkin ise,
surdcu bir harici kontrol konumundan start edilemez
(haberlesme yoluyla darbeli yol verme komutlari harig).

Bkz. bélum Akis kontrolii, sayfa 68.

Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital girig/cikigi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
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Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

20.26  Jog 1 start 20.25 Jog devrede parametresi ile devredeyse, joglama Secilmedi

fonksiyonu 1'in etkinlestirilmesi igin kaynagi seger. (Jog-

lama fonksiyonu 1 ayni zamanda, 20.25 parametresinden

bagimsiz olarak haberlesme Uzerinden etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 1 etkin.

Notlar:

+ Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestiri-
len fonksiyon éncelige sahiptir.

* Bu parametre suruict galigirken degistirilemez.

Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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20.27  Jog 2 start 20.25 Jog devrede parametresi ile devredeyse, joglama Secilmedi
fonksiyonu 2'nin etkinlestiriimesi igin kaynagi seger. (Jog-
lama fonksiyonu 2 ayni zamanda, 20.25 parametresinden
bagimsiz olarak haberlesme Uzerinden etkinlestirilebilir.)
1 = Joglama 2 etkin.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.26 Jog 1 start.
Notlar:
« Joglama yalnizca vektor kontrol modunda desteklenir.
* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestiri-
len fonksiyon 6ncelige sahiptir.
« Bu parametre siricl galisirken degistirilemez.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 20.26 Jog 1 start.
20.210 Hizli stop girisi Hizli stop komutunu etkinlestirme kaynagini seger. Etkin degil
0 = Hizli stop komutu etkin. (dogru)
1 = Hizh stop komutu etkin degil (normal ¢aligsma).
Komut etkinken, siirlicl 23.206 Hizli stop yavaslama
stiresi parametresinin degerine uygun olarak yavaslar.
Etkin (yanlis) Hizli stop komutu etkinlestirildi. 0
Etkin degil (dogru) Hizli stop komutu devre digi birakildi. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
DI4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). |-
20.211  Hizli stop modu Hizli stop fonksiyonu modunu seger. Etkin
Etkin Siriict, tanimlanan rampa suresine gore sifir hiza yavaslar. | 1
Suriict, fren kapama hizina ulasinca mekanik fren kapanir.
Moment limiti Surici, surtici moment limitlerine karsi sifir hiza yavaslar. | 2
Surlcd, fren kapama hizina ulaginca mekanik fren kapanir.
Mekanik fren Fonksiyon, mekanik freni kapanmaya zorlar. 3
20.212 Gl agik onay! Glg aclk onay sinyalini etkinlestirmek igin kaynak seger. | Secildi
1 = Gug agik onayi devresi kapali, ana kontaktér kapali.
0 = GUg¢ agik onayi devresi agik, ana kontaktor agik,
D20B Gii¢ acik onayi uyarisi olusturuldu.
Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Gii¢
acitk onayi, sayfa 529.
Secilmedi Glg acik onayi fonksiyonu devre disi birakildi. 0
Segildi Glg acik onayi fonksiyonu etkinlestirildi. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18

fonksiyon 1
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Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). -
20.213 Giig acik onayi Gug acik onay sinyali etkinlestirildikten sonra hata reseti | 1000 ms
sifirlama gecikmesi icin zaman gecikmesini tanimlar.
0...30000 ms Zaman gecikmesi. 1=1ms
20.214  Joystick sifir konumu | Joystick sifir konumu girisini etkinlestirmek igin kaynak Secilmedi
seger.
0 =§J0ystick sifir konumunda degil.
1 = Joystick sifir konumunda.
Daha fazla bilgi igin, bkz. bélum Start/stop kilitlenmesi
sayfa 521.
Segilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). |-
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20.215 Joystick uyari D208 Joystick referansi kontrolii uyarisini olugturmak igin | 1000 ms
gecikmesi zaman gecikmesini tanimlar.

20.214 Joystick sifir konumu etkinse ve hiz referansi kul-
lanilan joystick referansinin minimum veya maksimum
Slceklendiriimis degerinden +/- %10 daha fazlaysa uyari

olusturulur.
0...30000 ms Zaman gecikmesi. 1=1ms
20.216 Ving kontrol word'ii 1 | Segili kaynaklardan alinan kontrol sinyallerini gésterir. 0000h

Parametre, parametre grubu 53 FBA A veri ¢ikisi segimle-
rine bagli olarak giincellenir.

Not: Bu bitler, varsayilan olarak herhangi bir fonksiyona
bagli degildir. Baglantilari ayri yapmaniz gereken bit adlari
zaten mevcuttur.

Bit Adi Aciklama

0 lleri start 1 = lleri yénde start komutu.

1 Geri start 1 = Geri yonde start komutu.

2 Hata resetleme 1 = Hata resetleme etkinlestir.

3 Adim referans modu 1 = Adim referans modunu etkinlestir.

4 Adim referansi se¢ 2 |1 = Adim referansi segim imleci 2'yi etkinlestir.

5 Adim referansi se¢ 3 (1 = Adim referansi segim imleci 3'U etkinlestir.

6 Adim referansi se¢ 4 |1 = Adim referansi segim imleci 4'U etkinlestir.

7 Yavaslama ileri 1 = Yavaslama komutunu ileri ydnde devre disi birak.
8 Yavasglama geri 1 = Yavasglama komutunu geri ydnde devre digi birak.
9 lleri stop limiti 1 = lleri stop limiti komutunu devre digi birak.

10 Geri stop limiti 1 = Geri stop limiti komutunu devre digi birak.

" Hizli stop 1 = Hizh stop komutunu etkinlestir.

12 Rezerve

13 Rezerve

14 Rezerve

15 Rezerve

0000h...FFFFh Ving kontrol programi kontrol word'ti 1. 1=1
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21 Start/stop modu

Start ve stop modlari; acil stop modu ve sinyal kaynagi
sec¢imi; DC miknatislanmasi ayarlari.

21.01  Vektér start modu

Vektor motor kontrol modu igin, 6r. 99.04 Motor kontrol
modu parametresi Vektér olarak ayarlandiginda, motor
start fonksiyonunu seger.

Notlar:

» Skaler motor kontrol modu igin start fonksiyonu
21.19 Skaler start modu parametresi ile segilir.

+ DC miknatislama segili oldugunda (Hizli veya Sabit
zaman) dénen bir makineye start etmek mimkdin degil-
dir.

+ Sabit miknatisli motorlarda, Otomatik start modu kulla-
nilmahdir.

» Bu parametre siirilicl ¢alisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bélim DC miknatislanmasi, sayfa 75.

Sabit zaman

Hizh

Siiriicii start 6ncesinde motoru énceden miknatislar. Once-
den miknatislama siresi otomatik olarak belirlenir, genelde
motor boyutuna gére 200 ms ile 2 s arasinda degisir. YUk-
sek bir kesme momenti gerektiginde bu modu segin.

Sabit zaman

Siiriicii start 6ncesinde motoru énceden miknatislar. On
miknatislama siiresi 21.02 Miknatislama siiresi paramet-
resi tarafindan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama
suresi gerekiyorsa segilmelidir (6r. motor startinin mekanik
fren birakmasi ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu
ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n miknatislama
slresi segilirse miimk{in olan en yiiksek kirlma momentini
garanti eder.

UYARI! Sirici ayarlanan miknatislama siresi

gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamig

olsa bile start eder. Tam bir kirllma momentinin
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam
miknatislama ve moment lretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

Otomatik

Otomatik start bir gok durumda optimal motor startini
garantiler. Donen yuki yakalama fonksiyonunu (dénen bir
motora start) ve otomatik yeniden baslatma fonksiyonunu
igerir. Surlici motor kontrol programi, motorun mekanik
durumuyla beraber akiyi da belirler ve her kosul altinda
motoru aninda start eder.

Not: 99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmissa, 21.19 Skaler start modu parametresi Oto-
matik olarak ayarlanmadigi slirece donen yiki yakalama
modu veya otomatik yeniden baglatma mumkun degildir.
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21.02

Miknatislama sdresi

On miknatislama siiresini tanimlar.

« 21.01 Vektor start modu parametresi Sabit zaman ola-
rak ayarlanir (vektor kontrol modunda), veya

« 21.19 Skaler start modu parametresi Sabit zaman ola-
rak ayarlanir (skaler kontrol modunda).

Start komutunun ardindan, suriicii ayarlanan sire

boyunca otomatik olarak motoru 6nceden miknatislar.

Tam miknatislama olmasini saglamak igin, bu parametreyi

rotor sure sabitine esit veya buyUlk bir degere ayarlayin.

Bilinmedigi durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini

degerleri kullanin:

Motor nominal gli¢
degeri

Sabit miknatislama
siiresi

<1 kW

>50-100 ms

1-10 kW

>100 - 200 ms

10 - 200 kW >200 - 1000 ms

200 - 1000 kW

> 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

500 ms

0...10000 ms

Sabit DC miknatislama suresi.

1=1ms

21.03

Stop modu

Bir stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini
seger.

Aki frenlemeyi (bkz. 97.05 Aki frenleme parametresi)
secgerek ek frenleme mumkindir.

Etkin

Serbest

Sirtcunun cikis yari iletkenlerinin kapatilmasi ile durma.
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, siriici-
niin serbest durus ile stop edilmesinin guvenli
oldugundan emin olun.

Etkin

yavaglama rampasi ile rampa stop. Bkz. parametre grubu

23 Hiz referansi rampasi veya 28 Frekans referans zinciri.

Moment limiti

Moment limitlerine gére durma (parametre 30.79
ve 30.20). Bu parametre sadece vektor motor kontrol
modunda mimkuinddr.

21.04

Acil stop modu

Bir acil stop komutu alindiginda motorun nasil stop edile-
cegini seger.

Acil stop sinyalinin kaynagi 21.05 Acil stop kaynagi para-
metresi ile segilir.

Rampa stop
(Off1)

Rampa stop (Off1)

Sirlcu caligirken:

* 1= Normal galigma.

« 0 = Belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart
yavaslama rampas! boyunca normal durma (bkz.
bolim Rampa sureleri, sayfa 65). Siirlicli durduktan
sonra, acil stop sinyali kaldirilarak ve start sinyali 0'dan
1 olarak degistirilerek yeniden start edilebilir.

Siirlict dururken:

« 1 = Start izni var.

« 0= Start izni yok.
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Serbest stop (Off2)

Sdrici caligirken:

* 1 =Normal galisma.

+ 0 = Serbest durus. Start kilidi sinyalini geri ylkleyerek
ve start sinyalini 0'dan 1'e degistirerek surticiyu yeni-
den baglatabilirsiniz.

Suriict dururken:

» 1= Startiznivar.

+ 0 = Start izni yok.

1

Acil rampa stop (Off3)

Sdiricu galigirken:

* 1 =Normal ¢alisma

* 0= 23.23 Acil stop stiresi parametresi ile tanimlanan
acil stop rampasi boyunca acil rampa ile durma. Surtci
durduktan sonra, acil stop sinyali kaldirilarak ve start
sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek yeniden start edile-
bilir.

Suricu dururken:

» 1= Startiznivar

+ 0= Start izni yok

21.05  Acil stop kaynagi

Acil stop sinyalinin kaynagini seger. Stop modu 21.04 Acil
stop modu parametresi ile segilir.

0 = Acil stop etkin

1 = Normal galisma

Not: Bu parametre siiriicu galisirken degistirilemez.

Etkin degil
(dogru)

Etkin (yanlis)

0.

Etkin degil (dogru)

1.

DI

DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0).

DI2

DI3

(
DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).
DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

a|lp|lw| =] O

Dl4

DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).

6

DIO1

DIO1 dijital girisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

10

DIO2

DIO2 dijital girisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

1"

21.06  Sifir hiz limiti

Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz limitine
ulasana kadar bir hiz rampasi boyunca durdurulur (rampali
durdurma segildiginde veya acil stop kullanildiginda). Sifir
hiz gecikmesi sonrasinda, motor serbest durus yapar.

30,00 rpm

0,00...30000,00 rpm

Sifir hiz limiti.

Bkz. par.
46.01
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21.07  Sifir hiz gecikmesi Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu 0ms

fonksiyon, sorunsuz ve hizli yeniden start etmenin gerek-
tigi uygulamalarda faydahdir. Siirlicli, gecikme sirasinda
rotorun pozisyonunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi olmadan:

Sirlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavas-
lar. Gergek motor hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina dustuginde, invertér modilasyonu durdu-
rulur ve motor serbest durus yapar.

Hiz

Hiz kontrol cihazi kapali:
Motor serbest durus
yapar.

21.06 Sifir hiz limiti

Zaman

Sifir hiz gecikmesi ile:

Sirlcu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavas-
lar. Motorun gercek hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresi-
nin degerinin altina distiglnde, sifir hiz gecikme
fonksiyonu etkinlesir. Gecikme sirasinda, bu fonksiyon hiz
kontrol cihazini enerji saglanmis durumda tutar: invertor
modiuile edilir, motor miknatislanir ve sirlcu bir hizli yeni-
den start igin hazirdir. Sifir hiz gecikmesi, 6rnegin joglama
islevi ile kullanilabilir.

Hiz

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

————————— - - - - - - 21.06 Sifir hiz limiti

<
Gecikme Zaman

0...30000 ms Sifir hiz gecikmesi. 1=1ms
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21.08  DC akim kontrolii DC tutma veya son miknatislama fonksiyonlarini etkinles- | 00b
tirir’/devre digi birakir. Bkz. bolim DC miknatislanmasi,
sayfa 75.
Not: DC miknatislama motorun isinmasina neden olur.
Uzun DC miknatislama surelerinin gerektigi uygulama-
larda harici olarak havalandiriimis motorlar kullaniimalidir.
DC miknatislama periyodu uzunsa, motora sabit yuk
uygulandiginda DC miknatislama motor saftinin dénme-
sine engel olamaz.
Bit Deger
0 1 = DC tutma. Bkz. béliim DC tutma, sayfa 75.
Not: Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
1 1 = Son miknatislanma. Bkz. bolim Son miknatislanma, sayfa 76.
Not: Son miknatislanma sadece segilen stop modu (bkz. parametre 21.03 Stop modu)
rampa oldugunda kullanilabilir.
2...15 |Rezerve
00b...11b DC miknatislama bollimi. 1=1
21.09  DC tutma hizi Hiz kontrol modunda DC tutma hizini tanimlar. Bkz. para- | 5,00 rpm
metre 21.08 DC akim kontrolii ve DC tutma bolima,
sayfa 75.
0,00...1000,00 rpm DC tutma hizi. Bkz. par.
46.01
21.10  DC akim referansi Motor nominal akiminin ylizdesi olarak DC tutma akimini | %30,0
tanimlar. Bkz. parametre 21.08 DC akim kontrolii ve DC
miknatislanmasi bolum, sayfa 75.
%0,0...%100,0 DC tutma akimi. 1=%1
21.11  Son miknatislama Motor stop ettikten sonra son miknatislamanin etkin Os
stiresi durumda kalacag: sireyi tanimlar. Miknatislama akimi
21.10 DC akim referansi parametresi ile tanimlanir.
Bkz. parametre 21.08. DC akim kontrolii
0...3000 s Son miknatislama siresi. 1=1s
21.14  On isitma kaynak Motorda én i1sitmayi tetikleyen kaynagi secer. On isitma- | Kapali
secimi nin durumu 06.21 Siiriicli durum word'li 3 parametresinin
2. biti olarak gésterilir.
Notlar:
* Isitma fonksiyonu STO'nun tetiklenmemis olmasini
gerektirir.
+ Isitma fonksiyonu siriiciiniin hata vermemis olmama-
sini gerektirir.
+ On isitma, akim iretmek icin DC tutmayi kullanir.
Kapali 0. On 1sitma her zaman devre disi birakilir.
Acik 1. On isitma her zaman siiriicii durduruldugunda devre 1
disi birakilir.
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0 biti (bkz. sayfa 220). 8
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1 biti (bkz. sayfa 220). 9
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Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2 biti (bkz. sayfa 220). 10
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0 biti 1
fonksiyon 1 (bkz. sayfa 226).
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1 biti 12
fonksiyon 2 (bkz. sayfa 226).
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2 biti 13
fonksiyon 3 (bkz. sayfa 226).
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 14
DIO2 DIO2 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 15
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
21.16  On isitma akimi. Motoru 1sitmakta kullanilan DC akimini tanimlar. Deger %0,0
nominal motor akiminin ylizdesidir.
%0,0...%30,0 On i1sitma akimi. 1=%1
21.18  Otomatik yeniden start | Motor, otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa | 10,0 s
stiresi bir besleme glicu sonrasinda otomatik olarak yeniden
start edebilir. Bkz. bélim Otomatik yeniden baslatma,
sayfa 88.

Bu parametre 0,0 saniye olarak ayarlandiginda, otomatik
yeniden start devre digi birakilir. Aksi halde bu parametre,
sonrasinda yeniden start girisiminde bulunulacak maksi-
mum gu¢ hasasi siresini tanimlar. Bu siireye ayrica DC
6n sarji gecikmesinin de dahil oldugunu unutmayin.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden 6nce, tehlikeli
durumlarin olugsmayacagindan emin olun. Fonksi-
yon surlictyl otomatik olarak yeniden baslatir ve bir
besleme kesintisinden sonra galismaya devam eder.

0,0s Otomatik yeniden baslatma devre digl. 0
0,1...10,0 s Maksimum gu¢ hatasi sUresi. 1=1s
21.19  Skaler start modu Skaler motor kontrol modu igin, ér. 99.04 Motor kontrol Sabit zaman

modu parametresi Skaler olarak ayarlandiginda, motor

start fonksiyonunu seger.

Notlar:

« Vektdr motor kontrol modu igin start fonksiyonu 27.071
Vektoér start modu parametresi ile segilir.

« Sabit miknatisli motorlarda, Otomatik start modu kulla-
nilmahdir.

* Bu parametre surlicii galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bolim DC miknatislanmasi, sayfa 75.

Normal Sifir hizdan acil start. 0
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Sabit zaman

Siriict start 6ncesinde motoru 6nceden miknatislar. On
miknatislama stresi 21.02 Miknatislama stiresi paramet-
resi tarafindan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n miknatislama
slresi gerekiyorsa secilmelidir (6r. motor startinin mekanik
fren birakmasi ile senkronize edilmesi gerekiyorsa). Bu
ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n miknatislama
slresi segilirse miimkiin olan en yiiksek kirlma momentini
garanti eder.
Not: Bu mod dénen bir motoru start etmek igin kullanila-
maz.

UYARI! Siiriicii ayarlanan miknatislama siresi

gectiginde, motor miknatislama tamamlanmamig

olsa bile start eder. Tam bir kirlma momentinin
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siiresinin tam
miknatislama ve moment lretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

1

Otomatik

Surlict dénen bir motoru baslatmak igin otomatik olarak
dogru cikis frekansini seger. Bu, motor zaten doniyorsa
ve slrlicl akim frekansini da diizglin baslatilacaksa hizli
start igin yararlidir.

Not: Cok motorlu sistemlerde kullanilamaz.

Moment ylkseltme

Moment yukseltimi baslatmada uygulanir ve ¢ikis frekansi
nominal frekansin %40'inin Gizerine giktiginda veya refe-
rans degerine esit oldugunda sonlanir.

Otomatik + ylikseltme

Hizli start rutini donen motoru algilamazsa, moment yiik-
seltme uygulanir.

21.21

DC tutma frekansi.

Kullanimdaki ¢alisma modu Skaler frekans modu oldu-
gunda, 21.09 DC tutma hizi parametresi yerine kullanilan
DC tutma frekansini tanimlar. Bkz. parametre 19.01 Ger-
cek ¢alisma modu, 21.08 DC akim kontrolii ve DC tutma
bélumu, sayfa 75.

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

DC tutma frekansi.

1=1Hz

21.22

Start gecikmesi

Start gecikmesini tanimlar. Baslatma kosullari kargilandik-
tan sonra, slirlicli gecikme sonra erene kadar bekler ve
motoru baslatir. Gecikme sirasinda, AFE9 Start gecikmesi
uyarisi gosterilir.

Start gecikmesi tim start modlariyla kullanilabilir.

0,00s

0,00...60,00 s

Start gecikmesi

1=1s

21.23

Yumusak kalkis

Yumusak kalkis fonksiyonunu etkinlestirir. Yumusak kalkis
fonksiyonu, motor hizi 21.25 Yumusak kalkis hizi degeri-
nin altinda oldugunda 21.24 Yumusak kalkis akimi para-
metresiyle tanimlanan limitin altindaki motor akimini
sinirlar.

Devre digi

Devre disi

Yumusak kalkis devre disi

Her zaman devrede

Yumusak kalkis fonksiyonu, hiz limitin altindaysa her
zaman etkindir.

Sadece kalkis

Yumusak kalkis fonksiyonu sadece hiz limitin altindaysa
etkindir.

21.24

Yumusak kalkis akimi

Yumusak kalkis etkinken motora uygulanan akim.

50,0%

10... %100

1= %1

21.25

Yumusak kalkis hizi

Akim uygulandiginda yumusak kalkis hizini ayarla.

%10,0

2... %100

1= %1
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21.26

Moment ylikseltme
akimi

«Moment yiikseltme» baglatma modu sirasinda motora
uygulanan maksimum akimi tanimlar. Parametre degeri
nominal motor akiminin ylizdesidir. Parametrenin nominal
degeri %100,0'dlr. «cMoment yikseltme» baslatma modu
sadece motor kontrol modu «Skaler» oldugunda kullanila-
bilir. Moment yikseltme yalniz baglatmada uygulanir ve
¢ikis frekansi nominal frekansin %40'inin Uzerine ¢ikti-
ginda veya referans degerine esit oldugunda sonlanir.

%100,0

15... %300

0,01 = %1

21.30

Hiz kompanzasyonlu
durdurma modu

Sdrticiyd durdurma yontemini seger. Ayrica bkz. bolim
Hiz kompanzasyonlu durdurma, sayfa 78.
Hiz kompanzasyonlu durma sadece
« galisma modu moment degilse ve
+ 21.03 Stop modu parametresi Etkin olursa, veya
* 20.11 Calisma izni stop modu parametresi Etkin
olursa (Galisma izninin kayip olmasi durumunda)
etkindir.

Kapall

Kapali

21.03 Stop modu parametresine gére durma, hiz kompan-
zasyonlu durma yok.

Hiz komp ILR

Dénme yonui ileriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe
frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve maksi-
mum hiz arasindaki), rampada motor durduruimadan
once suriici mevcut hizda galistirilarak kompanse edilir.
Eger dénus yonu geriye ise, surticl rampada durdurulur.

Hiz komp GER

Dénme yonii geriyse, hiz kompanzasyonu sabit mesafe
frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz ve maksi-
mum hiz arasindaki), rampada motor durdurulmadan
once stricl mevcut hizda calistirilarak kompanse edilir.
Eger dénus yonu ileriye ise, surtici rampada durdurulur.

Hiz komp bipolar

Hiz kompanzasyonu dénme yéniinden bagimsiz olarak
sabit mesafe frenlemede kullanilir. Hiz farki (kullanilan hiz
ve maksimum hiz arasindaki), rampada motor durdurul-
madan 6nce slriicli mevcut hizda galistirilarak kompanse
edilir.

21.31

Hiz kompanzasyonlu
durdurma gecikmesi

Bu gecikme. maksimum hizdan bir stop sirasinda mesafeyi
toplam kat edilen mesafeye ekler. Kat edilen mesafenin yal-
niz yavaglama oraniyla belilenmemesi igin mesafeyi
gereksinimlere uyacak sekilde ayarlamakta kullanilir.

0,00 s

0,00...1000,00 s

Hiz gecikmesi.

1=1s

21.32

Hiz komp stop esigi

Bu parametre, altina inildiginde Hiz kompanzasyonlu dur-
durma 6zelliginin devre digi birakildidi bir hiz esigini ayar-
lar. Bu hiz bolgesinde, hiz kompanzasyonlu durdurma
girisiminde bulunulmaz ve siriicli rampa opsiyonunu kul-
laniyormus gibi durur.

%10

%0...%100

Motor nominal hizinin ylizdesi olarak hiz esigi.

= %1

21.34

Otomatik yeniden
baslatma zorlama

Otomatik yeniden baslatmayi zorlar. parametre sadece
95.04 Kontrol karti beslemesi parametresi Harici 24V ola-
rak ayarlandiginda etkindir.

Devrede

Devre Disgi

Otomatik yeniden baslatmayi zorlama devre disi.
21.18 Otomatik yeniden start siiresi parametresinin degeri
0,0 s'den blyiikse parametre etkindir.
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Devrede Otomatik yeniden baslatmayi zorlama etkinlestirildi. 1
21.18 Otomatik yeniden start siiresi parametresi yok sayi-
lir. Surlicti asla diiguk gerilim hatasi tetiklemez ve start
sinyali daima agik kalir. DC gerilimi yeniden saglandi-
ginda, normal galisma devam eder.
22 Hiz referansi segimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari.
476...480 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
22.01  Hiz ref sinirsiz Hiz referansi segim blogunun gikisini gosterir. 476. sayfa- | 0,00 rpm
daki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Segilen hiz referansinin degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.11  Ext1 hiz refl Ext1 hiz referansi kaynagi 1'i seger. Entegre
iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.12 Ext1 hiz ref2 panel
tarafindan tanimlanabilir. iki sinyale uygulanan bir mate- | (ref saklandi)

matiksel fonksiyon (22.13 Ext1 hiz fonksiyonu) bir Ext1
referansi olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11 Ext1/Ext2 secimi parametresi tarafindan segilen bir
dijital kaynak Ext1 referansiyla ona karsilik gelen 22.18
Ext2 hiz ref1, 22.19 Ext2 hiz ref2 ve 22.20 Ext2 hiz fonksi-
yonu parametreleriyle tanimlanan Ext2 referansi arasinda
gegcis yapmak igin kullanilabilir (asagidaki sekilde B).

22.11
22.13
0 —
Al — Ref1
e (N |—
------ Toplamal——o
Diger —{ Cikartmal—o
Sl —®
i Ext1
22.12 MIN —o X
o0 — MAKS |———0
Al —
FB —| G B
Dider — 19.11
iger —
0
22.18 1
22.20
0 p—
Al — Ref1
a7 6 -
o Toplama——o Ext2
Diger —{ Cikartmal—o
Carpmai—q —
22.19 MIN o
o0 | MAKS |——©
Al —
FB —]| 6 B
Diger —

@

Sifir

| Yok.
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Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 lgeklendirilen degeri. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri. 2
FB Arefl 03.05 FB A referansi 1 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2. 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gercek (motor potansi- | 15
potansiyometresi yometresinin gikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegdi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandr) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Ext1referansi
X- X- =% - W X Ext2 referansi
=— Etkin referans
—o—o—9¢-0- o - Etkin olmayan referans
I >t
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
(ref kopyaland1) referansi), kontrol konumu degistiginde iki konumun refe-
ranslari ayni tirdense (6r. frekans/hiz’moment/PID) refe-
rans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni
referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Ext1 referansi
% Ext2 referansi
- — Etkin referans
‘e - o - Etkin olmayan referans
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandr) 20
(ref saklandi)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandt) 21
(ref kopyalandi)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
MotPot Vinci Ving motor potansiyometresinin gikisi. Bkz. 22.230 Ving 31
motpot ref ger.
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.12  Ext1 hiz ref2 Ext1 hiz referansi kaynagi 2'yi secer. Sifir
Referans kaynagi sec¢iminin semasi igin, bkz. parametre
22.11 Ext1 hiz ref1.
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 blgeklendirilen degeri. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 blgeklendirilen degeri. 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 4
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FB Aref2 03.06 FB A referansi 2. 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi- | 15
potansiyometresi yometresinin ¢ikisi).
PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin gikist).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontrollin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Ext1referansi
X - X- =% - H(—x— X Ext2 referansi
— Etkin referans
—o—o—¢-0--o - Etkin olmayan referans
: >t
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19
(ref kopyalandi) referansi), kontrol konumu degistiginde iki konumun refe-
ranslari ayni tirdense (6r. frekans/hiz‘zmoment/PID) refe-
rans olarak kullanilir; aksi halde gergek sinyal yeni
referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Ext1 referansi
x Ext2 referansi
- =— Etkin referans
‘e - 9. + Etkin olmayan referans
T L
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandr) 20
(ref saklandr)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi) 21
(ref kopyalandi)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya D4 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.13  Ext1 hiz fonksiyonu 22.11 Ext1 hiz ref1 ve 22.12 Ext1 hiz ref2 parametreleriile | Ref1
secilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel
fonksiyon seger. 22.11 Ext1 hiz ref1 parametresindeki
semaya bakin.
Ref1 22.11 Ext1 hiz ref1 ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak | 0
kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak kul- | 1
lanilir.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1]-[22.12 | 2
Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin carpimi, hiz referansi 1 olarak kul- | 3

lanilir.
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Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigiigl, hiz referansi 1 olarak | 4
kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en bly(igu, hiz referansi 1 olarak |5
kullanilir.
Abs (ref1) Referans kaynaklarinin mutlak degeri, hiz referansi 1 ola- | 6
rak kullanilir.

22.18  Ext2 hiz ref1 Ext2 hiz referansi kaynagi 1'i secer. Sifir
Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.19 Ext2 hiz ref2
tarafindan tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan bir mate-
matiksel fonksiyon (22.20 Ext2 hiz fonksiyonu) bir Ext2
referansi olusturur . 28.11 Ext1 frekans ref1 parametresin-
deki semaya bakin.

Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 blgeklendirilen degeri. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 dlgeklendirilen degeri. 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1. 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1. 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2. 9
Motor 22.19 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi- | 15
potansiyometresi yometresinin ¢ikisi).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girigi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
“ | @ Ext1referansi
X = K- =% - W % Ext2 referansi
— Etkin referans
——o—9o—9-0--o - Etkin olmayan referans
T >t
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (or. fre-
kans/hizimoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
@ Ext1referansi
% Ext2 referansi
=— Etkin referans
‘e - o. - Etkin olmayan referans
‘ >
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandr) 20
(ref saklandi)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandt) 21

(ref kopyaland1)
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Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya D14 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.19  Ext2 hiz ref2 Ext2 hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Segimler ile referans kaynagi seg¢iminin semasi igin,
bkz. 22.18 Ext2 hiz ref1 parametresi.
22.20  Ext2 hiz fonksiyonu 22.18 Ext2 hiz ref1 ve 22.19 Ext2 hiz ref2 parametreleriile | Ref1
segilen referans kaynaklari arasinda bir matematiksel
fonksiyon seger. 22.18 Ext2 hiz ref1 parametresindeki
semaya bakin.
Ref1 Ext2 hiz ref1 ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak kulla- | 0
nilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak kul- | 1
lanihr.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22.11 Ext1 hiz ref1] - 2
[22.12 Ext1 hiz ref2]) hiz referansi 1 olarak kullanilr.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin ¢arpimi, hiz referansi 1 olarak kul- | 3
lanihr.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigidu, hiz referansi 1 olarak |4
kullanihr.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en biiyigu, hiz referansi 1 olarak | 5
kullanihr.
Abs (ref1) Referans kaynaklarinin mutlak degeri, hiz referansi 1 ola- | 6
rak kullanihr.
22.21  Sabit hiz fonksiyonu Sabit hizlarin nasil segildigini ve sabit bir hiz uygulanirken | 1h

doénis yonu sinyalinin degerlendirilip degerlendirilmedigini
belirler.

Bit Adi

Bilgi

0 Sabit hiz modu

1 = Birlesik: 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan tanimlanan
¢ kaynak kullanilarak 7 sabit hiz segilebilir.

0 = Ayrik: Sirasiyla 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan
tanimlanan kaynaklarla, 1, 2 ve 3 sabit hizlari ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kiiclik dedere sahip sabit hiz dnceliklidir.

1 Yon izni

1 = Start yonu: Sabit hiz igin ¢alisma yéniini belilemek amaciyla, sabit
hiz ayarinin (22.26...22.32 parametreleri) isareti yon sinyali (ileri: +1,
geri: -1). 22.26...22.32 parametrelerindeki degerlerin timi pozitif ise bu,
etkili bir sekilde suriicide 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiz bulunmasina
olanak saglar.

UYARI: Yon sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, siirlicl
A ileri yonde caligir.

0 = Parametreye gore: Sabit frekans calisma yoni, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.

2 Hiz adimi

1 = Hiz adimi etkinlestir; 0 = Hiz adimi devre disi birak

3...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

| Sabit hiz konfigtirasyon word'. 1=1
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22.22  Sabit hiz segimi 1 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) DiI2

iken, sabit hiz 1'i etkinlestiren bir kaynak secer.

22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 22.23 Sabit hiz se¢imi 2 ve
22.24 Sabit hiz segimi 3 parametreleri, durumlari sabit
hizlar su sekilde etkinlestiren ti¢ kaynagi seger:

Kaynak 22.22 | Kaynak 22.23 | Kaynak 22.24
par. ile par. ile par. ile Sabit hiz etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz 3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz7
Her zaman kapali 0 (her zaman kapal). 0
Her zaman agik 1 (her zaman agik). 1
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
22.23  Sabit hiz segimi 2 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) Her zaman
iken, sabit hiz 2'yi etkinlestiren bir kaynak seger. kapali
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 22.22 Sabit hiz se¢cimi 1 ve
22.24 Sabit hiz se¢imi 3 parametreleri, sabit hizlari etkin-
lestirmek igin kullanilan t¢ kaynak seger:
Opsiyonlar i¢in, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
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22.24  Sabit hiz secimi 3 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) Her zaman
iken, sabit hiz 3'U etkinlestiren bir kaynak secer. kapali
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 22.22 Sabit hiz segimi 1 ve 22.23
Sabit hiz segimi 2 parametreleri, sabit hizlan etkinlestir-
mek igin kullanilan ¢ kaynak seger: 22.22 Sabit hiz
se¢imi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz segimi 1.
22.26  Sabithiz 1 Sabit hiz 1'i tanimlar (sabit hiz 1 segildiginde motorun 300,00 rpm
donecegi hiz).
-30000,00... Sabit hiz 1. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.27 Sabit hiz 2 Sabit hiz 2'yi tanimlar. 600,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 2. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.28 Sabithiz 3 Sabit hiz 3'G tanimlar. 900,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 3. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.29  Sabithiz 4 Sabit hiz 4'l tanimlar. 1200,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 4. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.30 Sabithiz 5 Sabit hiz 5'i tanimlar. 1500,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 5. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.31 Sabithiz 6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. 2400,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 6. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.32 Sabithiz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. 3000,00 rpm
-30000,00... Sabit hiz 7. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Givenli hiz ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 rpm
guvenli hiz referans degeri tanimlar:
* 12.03 Al denetim fonksiyonu
* 49.05 lletisim kaybi islemi
* 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu.
-30000,00... Guvenli hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.42  Joglama 1 ref Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansini tanimlar. Jog- 0,00 rpm
lama hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 68.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Joglama 2 ref Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansini tanimlar. Jog- 0,00 rpm
lama hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. sayfa 68.
-30000,00... Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.51  Kritik hiz fonksiyonu Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. 0000h
Ayrica belirtilen araliklarin her iki déniis yonunde etkili
olup olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolim Kritik hizlar/frekanslar, sayfa 66.
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik hizlar devrede.
0 = Devre digi: Kritik hizlar devre digI.
1 Isaret modu 1 = Isaretlendi: 22.52...22.57 parametrelerinin isaretleri dikkate alinir.
0 = Mutlak: 22.52...22.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki doénls yonu icin etkilidir.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Kritik hiz konfiglirasyon word'u. 1=1
22.52  Kritik hiz 1 distik Kritik hiz araligi 1 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.53 Kritik hiz 1 yiiksek degerinden kugik
veya bu deg@ere esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.53  Kritik hiz 1 yiiksek Kritik hiz araligi 1 igin st limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.52 dederinden biylk veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 1 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.54  Kritik hiz 2 diigiik Kritik hiz arahgi 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.55 degerinden kiglk veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.55  Kritik hiz 2 yiiksek Kritik hiz araligi 2 i¢in Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.54 degerinden blylk veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 2 igin Ust limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.56  Kritik hiz 3 diistik Kritik hiz araligi 3 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.57 deg@erinden kigik veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.57  Kritik hiz 3 yliksek Kritik hiz arahgi 3 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.56 de@erinden buyulk veya bu degere
esit olmalidir.
-30000,00... Kritik hiz 3 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Motor Motor potansiyometresi modunu etkinlestirir ve secer. Devre disi
potansiyometresi Bkz. Program ézellikleri bélimiindeki Hiz kontrolii perfor-
fonksiyonu mans degerleri kismi.
Devre digi Motor potansiyometresi devre digi birakilir ve degeri 0 ola- | 0

rak ayarlanir.
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Devrede (gl Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi énce 1
verildiginde baslat) 22.72 parametresi ile tanimlanan degeri kullanir. Deger
ardindan 22.73 ve 22.74 parametreleri ile yikseltme ve
dusirme kaynaklarindan ayarlanabilir.
Bir gli¢ cevrimi motor potansiyometresini énceden tanim-
lanan baslangi¢ degerine (22.72) sifirlar.
Devrede (her zaman) | Devrede (gli¢ verildiginde baglat) gibidir, ancak motor 2
devam et) potansiyometresi degeri bir glic gevriminde korunur.
Devrede (gergege Baska bir referans kaynagi segildiginde, motor potansiyo- | 3
baslat) metresinin deg@eri o referansi takip eder. Referansin kay-
nag! motor potansiyometresine déndiikten sonra, degeri
yukari ve asagi kaynaklarla (22.73 ve 22.74 ile tanimla-
nan) tekrar degistirilebilir.

22.72  Motor potansiyomet- | Motor potansiyometresi igin bir baslangi¢ degeri (baslan- | 0,00
resi baglangi¢ degeri | gi¢ noktasi) tanimlar. Parametre segimlerine bkz. 22.71.
-32768,00...32767,00 | Motor potansiyometresi igin baslangi¢ degeri. 1=1

22.73  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini secer. Secilmedi
resi yiikseltme kay- 0 = Degisiklik yok
nagi 1 = Motor potansiyometresi degerini arttirir. (Yikseltme ve

disirme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)

Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/gikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

22.74  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresi asagi sinyali kaynagini seger. Secilmedi

resi diiglirme kaynagi

0 = Degisiklik yok

1 = Motor potansiyometresi degerini disurir. (Yukseltme
ve disurme kaynaklari ayni anda acilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)

Opsiyonlar icin, bkz. parametre 22.73.
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22.75  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresinin degisim oranini tanimlar. Bu 40,0 s
resi rampa stiresi parametre motor potansiyometresinin minimum degerden
(parametre 22.76) maksimum degere (parametre 22.77)
gecmesi igin gereken slreyi tanimlar. Ayni degisim orani
her iki yonde de gegerlidir.
0,0...3600,0 s Motor potansiyometresi degisim suresi. 1=1s
22.76  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresinin minimum degerini tanimlar. -50,00
resi min degeri Not: Vektdr kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin
degeri degistirilmelidir.
-32768,00...32767,00 | Motor potansiyometresi minimum degeri. 1=
22.77  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresinin maksimum degerini tanimlar. | 50,00
resi maks degeri Not: Vektdr kontrol modu kullanilirsa, bu parametrenin
degeri degistiriimelidir.
-32768,00...32767,00 | Motor potansiyometresi maksimum degeri. 1=1
22.80  Motor potansiyomet- Motor potansiyometresi fonksiyonunun ¢ikisini gosterir. -
resi ref gergek (Motor potansiyometresi, 22.71...22.74 parametreleri kul-
lanilarak konfigiire edilir.)
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00...32767,00 | Motor potansiyometresinin degeri. 1=1
22.86  Gergek hiz referansi 6 | 19.11 Ext1/Ext2 segimi tarafindan segilen hiz referansinin | 0,00 rpm
(Ext1 veya Ext2) deg@erini gorintller. 22.11 Ext1 hiz ref1
parametresindeki semaya veya 476. sayfadaki kontrol zin-
ciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Ek 2 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.87  Gergek hiz referansi 7 | Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansinin 0,00 rpm
degerini gosterir. 476. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Asagidakilerle gegersiz kilnmadigi siirece, deger
22.86 Gergek hiz referansi 6'dan alinir
« herhangi bir sabit hiz
* bir joglama referansi
« ag kontrol referansi
« kontrol paneli referansi
« guvenli hiz referansi.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Kritik hizlarin uygulamasindan énce hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.211 Hiz referansi sekli Hiz referansi seklini tanimlar. Lineer
Ayrica bkz. bolim Parabolik hiz referansi, sayfa 532.
Lineer Lineer hiz referansi. 0
Parabolik 1 X2 hiz referansi. 1
Parabolik 2 X3 hiz referansi. 2
22.220 Ving motpot etkin Ving motoru potansiyometre fonksiyonunu etkinlestirmek | Secilmedi
icin kaynagi seger veya etkinlestirir. Bkz. bolim Ving
motoru potansiyometresi., sayfa 535.
Segilmedi Ving motoru potansiyometre fonksiyonu devre disi bira- 0
kildi.
Segildi Ving motoru potansiyometre fonksiyonu etkinlestirildi. 1
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DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). |-
22.223 Ving motpot hiz se¢ Ving motoru potansiyometresi hizlan sinyali kaynagini Secilmedi
seger. Bkz. bdlum Ving motoru potansiyometresi.,
sayfa 535.
Secilmedi Degisiklik yok. 0
Segildi Segili yone bagl olarak motor potansiyometresinin dege- | 1
rini arttinir. Olasi etki 22.225 Ving motpot sw parametre-
sinde, 3. ve 4. bitlerde goriilebilir.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). |-
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22.224 Ving motpot min hizi Baslangicta motor potansiyometresi icin bir baglangi¢ 0,00
degeri (baslangic noktasi) tanimlar. Bkz. bolim Ving
motoru potansiyometresi., sayfa 535.
0,00...30000 Minimum hiz. 1=
22.225 Ving motpot sw Ving motoru potansiyometresi durum word'u. 0000h
Bit Adi Aciklama
0 Ving motpot Ving motoru potansiyometre fonksiyonunun durumu.
etkinlestirildi 1 = Ving motoru potansiyometresi etkinlestirildi.
0 = Ving motoru potansiyometresi devre digi birakildi.
1.2 Rezerve
3 Ving motpot Cikis deg@erini arttirmak amaciyla motor potansiyometresinin doért girisi
yukari kaynadi |icin kaynak olarak kullanilir.
1 = Arttinlmis gikis referansiyla ving motoru potansiyometresi.
0 = Arttinlmis ¢ikis referansi olmadan ving motoru potansiyometresi.
4 Ving motpot Cikis deg@erini azaltmak amaciyla motor potansiyometresinin dort girisi
asag kaynagi |icin kaynak olarak kullanilir.
1 = Azaltiimis ¢ikis referansiyla ving motoru potansiyometresi.
0 = Azaltilmis ¢ikis referansi olmadan ving motoru potansiyometresi.
5...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Durum word'd. 1=1
22.226 Ving motpot min Ving motoru potansiyometresinin minimum degerini tanim- | -50,00
degeri lar.
-30000,00... Minimum deger 1=1
30000,00
22.227 Ving motpot maks Ving motor potansiyometresinin maksimum degerini 50,00
degeri tanimlar.
-30000,00... Maksimum deger 1=1
30000,00
22.230 Ving motpot ref ger Motor potansiyometresi fonksiyonunun ¢ikisini goriintler. | 0,00
-30000,00... 1=
30000,00
23 Hiz referansi rampasi | Hiz referansi rampasi ayarlari (siriici igin hizlanma ve
yavaslama degerlerinin programlanmasi).
478. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
23.01  Hiz ref rampa girisi Rampa ve sekillendirme fonksiyonlarina girmeden 6nce -
kullanilan hiz referansini (rpm) gosterir. 478. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme 6ncesinde hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Hiz ref rampa cikisi Rampali ve sekilli hiz referansini rpm cinsinden gosterir. -
478. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Rampa ve sekillendirme sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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23.11

Rampa ayari se¢imi

23.12...23.15 parametreleri ile tanimlanan iki hiz-
lanmalyavaslama slreleri arasinda gegis yapan kaynagi
seger.

0 = Hizlanma zamani 1 ve yavaslama zamani 1 etkin

1 = Hizlanma zamani 2 ve yavaglama zamani 2 etkin
DIO1 varsayilan degerdir.

Hiz./Yav.
stresi 1

Hiz./Yav. siresi 1

0.

Hiz./Yav. sUresi 2

1.

DI

DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0).

DI2

DI3

(
DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).
DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

Al W|N| O

Di4

DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).

[é)]

DIO1

DIO1 dijital girig/cikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

DIO2

DIO2 dijital girig/gikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

1

FBAA

Sadece Transparent16 veya Transparent32 profili igin.
Haberlesme A arabirimi (izerinden alinan Transparent16
veya Transparent32 kontrol word'y biti.

18

EFB DCU CW bit 10

Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'l bit 10 dahili
haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.

20

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

23.12

Hizlanma stiresi 1

Hizlanma siresi 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz 6igekleme
parametresi tarafindan tanimlanan hiz degerine gikarmak
icin gereken sire olarak tanimlar (30.12 Maksimum hiz
parametresi degil).

Hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizl
bir sekilde artarsa, motor hizi hizlanma oranini takip eder.
Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha
yavas bir sekilde artarsa, motor devri referansi takip eder.
Eger hizlanma siresi gok kisa ayarlanmigsa siricu,
surici moment limitlerinin disina gikmamak igin otomatik
olarak hizlanmay! uzatir.

3,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma siresi 1.

10=1s

23.13

Yavaslama stiresi 1

Hizlanma stresi 1'i, hizi 46.01 Hiz dlgekleme parametresi
tarafindan tanimlanan hiz degerinden sifira distirmek igin
gereken siire olarak tanimlar (30.72 Maksimum hiz para-
metresi degil).

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaglama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa, motor devri referansi takip eder.
Referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha hizli bir
sekilde degisirse, motor hizi yavaglama oranini takip eder.
Eger yavaslama orani ¢ok kisa ayarlanmigsa, suricd,
slriici moment limitlerinin digina gikmamak (ya da
glvenli DC bara gerilimini asmamak) icin otomatik olarak
yavaslamayi uzatir. Eger yavaslama siresinin ¢ok kisa
olduguna dair bir stiphe varsa, DC asiri gerilim kontroli-
niin agik oldugundan emin olun (parametre 30.30 Asiri
gerilim kontrolti).

Not: Yiksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaglama
suresi gerektiginde siricu, fren kiyici ve fren direnci gibi
frenleme ekipmani ile donatiimalidir.

3,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama suresi 1.

10=1s
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23.14

Hizlanma siiresi 2

Hizlanma siiresi 2'yi tanimlar. Bkz. Parametre 23.12 Hiz-
lanma siiresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma suresi 2.

10=1s

23.15

Yavaslama stiresi 2

Yavaslama siiresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 23.13
Yavaslama siiresi 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Yavaslama siresi 2.

10=1s

23.20

Joglama hiz zamani

Joglama fonksiyonu igin hizlanma siresini, yani hizin sifir-
dan 46.01 Hiz élcekleme parametresi ile tanimlanan hiz
degerine ¢cikmasi igin gereken siireyi tanimlar.

Bkz. bélim Akis kontrolii , sayfa 68.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Joglama igin hizlanma siresi.

10=1s

23.21

Joglama yavsl zamani

Joglama fonksiyonu icin yavaslama siresini, yani hizin
46.01 Hiz dlcekleme parametresi ile tanimlanan hiz dege-
rinden sifira diismesi igin gereken sireyi tanimlar.

Bkz. bolum Akis kontrolii , sayfa 68.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Joglama igin yavaglama suresi.

10=1s

23.23

Acil stop stiresi

Acil stop Off3 etkinlestiriimesi durumunda siriclnin dur-

durulacagi sureyi tanimlar (yani hizin 46.01 Hiz 6igekleme

veya 46.02 Frekans 6lgekleme parametresi ile tanimlanan

degerden sifira dismesi igin gereken sire). Acil stop

modu ve etkinlestirme kaynag sirasiyla 271.04 Acil stop

modu ve 21.05 Acil stop kaynagi parametreleri ile segilir.

Acil stop ayni zamanda haberlegsme araciligiyla da etkin-

lestirilebilir.

Not:

« Acil stop Off1, 23.11...23.15 parametreleri ile tanimla-
nan standart yavaslama rampasini kullanir.

« Ayni parametre degeri ayrica frekans kontrol modunda
kullanilir (rampa parametreleri 28.71...28.75).

3,000 s

0,000...1800,000 s

Acil stop Off3 yavaslama stresi.

10=1s
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23.28

Degisken egimi
etkinlestirme

Bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini
kontrol eden degisken egim fonksiyonunu etkinlestirir. Bu,
normalde standart iki rampa bulundurulmasi yerine,
sUrekli degisken bir rampa oraninin olusturulmasina ola-
nak saglar.

Bir harici kontrol sisteminden gelen sinyalin giincelleme
arali§i ve degisken egim orani (23.32 Degisken egim
orani) esit ise, hiz referansi (23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi) bir
diiz gizgidir.

Hiz referansi

Hiz referansi

AR

23.02 Hiz ref rampa ¢ikig!

Zaman

t = harici kontrol sisteminden gelen giincelleme araligi
A = t sliresi boyunca hiz referansi degisimi

Bu fonksiyon sadece uzaktan kontrol de etkinlestirilir.

Kapall

Kapali

Degisken egim devre digl.

Acik

Degisken edim devrede (lokal kontrol kullanilamaz).

23.29

Degisken egim orani

23.28 Degisken egimi etkinlestirme parametresi ile degis-
ken egim etkinlestirildiginde, hiz referansi degisim oranini
tanimlar.

En iyi sonuglar igin, referans giincelleme araligini bu para-
metreye girin.

50 ms

2...30000 ms

Degigken egim orani.

1=1ms
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23.32

Sekil siiresi 1

Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaglama rampalarinin
seklini tanimlar.

0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama
ve yavas rampalar igin uygundur.

0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisi rampasinin
her iki ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir
parga bulunur.

Hizlanma:

Dogrusal rampa:

23.32=0s
Hiz

Dogrusal rampa:
23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

S-egrisi rampasi:

/ 23.32>0s

Zaman

Yavaslama:

Hiz
S-egrisi rampasi:

" 2332>0s

Dogrusal rampa:

23.32=0s

S-egrisi rampasi:
23.32>0s

Dogrusal rampa:

23.32=0 s\

Zaman

0,000 s

0,100...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

23.33

Sekil stiresi 2

Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaglama rampalarinin
seklini tanimlar. Bkz. 23.32 Sekil siiresi 1 parametresi.

0,100 s

0,100...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

23.201

Ving motpot hizl
stiresi 1

(Sadece parametre 22.220 segildiginde gériindir)
Hizlanma siresi 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz 6lcekleme
parametresi tarafindan tanimlanan hiz degerine gikarmak
icin gereken sure olarak tanimlar (30.72 Maksimum hiz
parametresi degil).

40,000 s

0,00...3600,000 s

Hizlanma suresi 1.

10=1s
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23.202 Ving motpot yavs (Sadece parametre 22.220 segildiginde gbriindir) 40,000 s
stiresi 1 Hizlanma siiresi 1'i, hizi 46.01 Hiz 6lcekleme parametresi
tarafindan tanimlanan hiz degerinden sifira distirmek igin
gereken sire olarak tanimlar (30.12 Maksimum hiz para-
metresi degil).
0,00...3600,000 s Yavaglama stresi 1. 10=1s
23.206 Hizli stop yavaslama | Sirlcl bir Hizli stop komutu alirsa, siirlictiniin duracagi | 0,500 s
stiresi slreyi tanimlar (20.210 Hizli stop girigi).
0,00...3000,000 s Hizli stop yavaslama stresi. 10=1s
24 Hiz referansi durumu Hiz hatas hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol konfi-
glrasyonu; hiz hatasi adimi.
476. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
24.01  Kullanilan hiz Rampali ve diizeltilen hiz referansini gosterir (hiz hatasi | -
referansi hesaplamasindan dnce). 476. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.02  Kullanilan hiz geri Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz geri bildirimini -
bildirimi gOsterir. 476. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00... Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz geri bildirimi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.03  Filtrelenen hiz hatas! | Filtrelenen hiz hatasini gésterir. 476. sayfadaki kontrol -
zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Filtrelenen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.04  Hiz hatasi ters gevrildi | Gevrilen (filtrelenmeyen) hiz hatasini gosterir. 476. sayfa- | -
daki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0... Cevrilen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.11 Hiz diizeltme Bir hiz referansi diizeltmesi, yani rampa ve sinirlama ara- | 0,00 rpm
sinda var olan referansa eklenen bir deger tanimlar. Bu,
ornegin bir kagit makinesi bélimleri arasindaki gekme
kuvvetini ayarlamak igin, gerektiginde hizin diigiiriimesini
sagdlar.
476. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
-10000,00... Hiz referansi diizeltmesi. Bkz. par.
10000,00 rpm 46.01
24.12  Hiz hatasi filtre siiresi | Hiz hatasi duslik gegis filtresi zaman sabitini tanimlar. 0 ms
Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz élgiminde
olasi parazitler hiz hata filtresi ile filtrelenebilir. Bu filtre ile
dalgalanmalarin diigtiriiimesi, hiz kontrol cihazinin ayar-
lanmasi ile ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre
suresi sabiti ile yliiksek hizlanma stresi birbiri ile geligir.
Cok uzun filtre siiresi kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
0...10000 ms Hiz hatasi filtreleme zaman sabiti. 0 = filtreleme devre disi. | 1=1ms
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25 Hiz kontrolii Hiz kontrol cihazi ayarlari.
480. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.

25.01  Moment referans hiz | Moment kontrolline aktarilan hiz kontrol cihazi ¢ikisini -

kontrolli gosterir. 480. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Sinirlanan hiz kontrol cihazi ¢ikis momenti. Bkz. par.
46.03
25.02  Hiz oransal kazanci Hiz kontrol cihazi oransal kazancini (K;,) tanimlar. Cok 10,00

yliksek bir kazang hizda salinim meydana getirebilir. Asa-
gidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldidi
durumlarda hiz kontrol cihazi gikigini gdsterir.

%

Kazang = K, = 1
T= Integral zamani = 0
Tp= Tirev zamani = 0

Hata degeri

Kontrol cihazi ¢ikisi

Kontrolor ¢ikisl

= Hata degeri
= Kyxe e Jeri

Zaman

Eger kazang 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10
degisim (referans - gercek deger) hiz kontrol cihazi ¢ikigi-
nin %10 degismesine neden olur, yani ¢ikis degeri giris x
kazang seklinde olur.

0,00 ...250,00 Hiz kontrol cihazi igin oransal kazang. 100 =1
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25.03  Hiz integral zamani Hiz kontrol cihazi igin integral zamanini tanimlar. integral | 2,50 s

zamani, kontrol cihazi gikiginin, hata degeri sabit ve hiz
kontrol cihazi oransal kazanci 1 iken degisme oranini
tanimlar. Integral zamani kisaldikga siirekli hata degerinin
dlzeltiimesi de hizlanir. Bu zaman sabiti, kontrol edil-
mekte olan gergek mekanik sistemin zaman sabiti (tepki
zamani) ile ayni blyiklik sirasina ayarlanmalidir. Aksi
halde dengesizlik s6z konusu olur.

integral zamaninin sifir olarak ayarlanmasi kontrol cihazi-
nin | boliminu devre disi birakir. Bu, oransal kazancin
hassas olarak ayarlanmasinda elveriglidir; 6nce oransal
kazanci ayarlayin, ardindan integral zamanini eski haline
donddran.

Kontrol cihazi gikisinin sinirlanmis olmasi durumunda,
sarma engelleme (entegrator %100'e kadar tamamlar)
durdurur. Bkz 06.05 Limit word1.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldigi durumlarda hiz kontrol cihazi gikisini gdsterir.

%
Kontrol cihazi gikisi
Kazang = Kp =1
T, = Integral zamani > 0
Tp= Tirev zamani = 0
Kpxe
K, x | o
p*e€ | e = Hata degeri
1 Lo
R — Zaman
Ti

0,00...1000,00 s

Hiz kontrol cihazi igin integral zamani.

10=1s
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25.04  Hiz tiirev zamani Hiz kontrol cihazinin tirev zamanini tanimlar. Hata dederi | 0,000 s

degistiginde tlrev kontrol cihazi gikisini guglendirir. TUrev
zamani ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz kontrol
cihazi gikigi o kadar gok giiglendirilir. Eger tlirev zamani
sifira ayarlanirsa kontrol cihazi Pl kontrol cihazi olarak, aksi
halde PID kontrol cihazi olarak ¢aligir. Tirev, kontroliin
bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar. Basit
uygulamalar igin (6zellikle bir pulse enkoderi bulunmayan
uygulamalar), normalde tlrev zamani gerekmez ve sifir
olarak birakilmasi gerekir.

Hiz hatasi turevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla
dlsuk gegis filtresi ile filtrelenmelidir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit
kaldig1 durumlarda hiz kontrol cihazi gikisini gosterir.

%

Kontrol cihazi ¢ikisi
Ko x T x 22
P b T. K., x
s pXe ’
7 .
7’ Hata degeri
[ .
Kpxe | e = Hata degeri
e —— -
T Zaman
Kazang = Kp =1
T, = integral zamani > 0
Tp= Tlrev zamani = 0
5= Ornekleme siiresi = 250 ps
Ae = Iki 6rnek arasi hata degerindeki degisim
0,000...10,000 s Hiz kontrol cihazi igin tirev zamani. 1000=1s
25.05  Tirev filtre sdresi Tdrev filtre siresi sabitini tanimlar. Bkz. parametre 25.04 |8 ms

Hiz tiirev zamani.

0...10000 ms Tdrev filtresi zaman sabiti. 1=1ms
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25.06

Hiz komp tirev
zamani

Hizlanma(/yavaglama) kompanzasyonu igin tiirev zama-
nini tanimlar. Hizlanma sirasindaki yliksek atalet ylkinu
kompanse etmek icin, hiz kontrol cihazi ¢ikisina referan-
sin bir tiirevi eklenir. Tlrev alma prensibi 25.04 Hiz tiirev
zamani parametresi altinda agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve siiriilen
makinenin mekanik stire sabitleri toplaminin %50-%100’l
arasinda bir dedere ayarlayin.

Asagidaki sekil yliksek atalete sahip bir ylik, rampa
boyunca hizlandirldiginda meydana gelen hiz tepkilerini
gosterir.

Hizlanma kompanzasyonu yok:

= = Hiz referansi

Gergek hiz

Zaman

Hizlanma kompanzasyonu:

— Hiz referansi

Gergek hiz

Zaman

0,00 s

0,00...1000,00 s

Hizlanma kompanzasyonu tlirev zamani.

10=1s

25.07

Hiz komp filtre stiiresi

Hizlanma (veya yavaslama) kompanzasyonu filtre stresi
sabitini tanimlar. Bkz. parametre 25.04 Hiz tiirev zamani
ve 25.06 Hiz komp tiirev zamani.

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Hizlanma/yavaslama kompanzasyonu filtre stresi.

1=1ms

25.15

Oransal kazang acil
stop

Bir acil stop etkin durumdayken, hiz kontrol cihazinin
oransal kazancini tanimlar. Bkz. parametre 25.02 Hiz
oransal kazanci.

10,00

1,00...250,00

Bir acil stop sirasinda oransal kazang.

100 =1
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25.53  Moment oransal Hiz kontrol cihazinin oransal (P) kisminin gikigini gésterir. | -
referansi 480. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%30000,0... Hiz kontrol cihazinin P kismi gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.54  Moment integral Hiz kontrol cihazinin integral (I) kisminin gikisini gésterir. | -
referansi 480. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%30000,0... Hiz kontrol cihazi | kismi gikisl. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.55  Moment tiirev Hiz kontrol cihazi turev (D) kisminin gikisini gosterir. 480. | -
referansi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%30000,0... Hiz kontrol cihazi D kismi ¢ikisI. Bkz. par.
%30000,0 46.03
25.56  Moment hiz Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun gikisini goste- | -
kompanzasyonu rir. 480. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%30000,0... Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun gikisi. Bkz. par.
%30000,0 46.03
26 Moment referans Moment referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 481 ve 482 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
26.01  TC moment referansi | Moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini | -
ylizde olarak gosterir. Ardindan bu referans gli¢, moment,
yuk gibi gesitli nihai limitleyiciler olarak kullanilr.
481 ve 482 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Moment kontroli igin moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.02  Kullanilan moment Frekans, gerilim ve moment sinirlamasi sonrasinda -
referansi moment kontrol cihazina verilen nihai moment referansini
(motor nominal momentinin ylizdesi olarak) gosterir.
481. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment kontrolii icin moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.08  Minimum moment ref | Minimum moment referansini tanimlar. Moment rampasi | -%300,0
kontrol cihazina aktariimadan 6nce moment referansinin
lokal sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment limit-
leme igin, 30.19 Minimum moment 1 parametresine bakin.
%-1000,0...%0,0 Minimum moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.09 Maksimum moment Maksimum moment referansini tanimlar. Moment rampasi | %300,0
ref kontrol cihazina aktariimadan 6nce moment referansinin
lokal sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak moment limit-
leme igin, 30.20 Maksimum moment 1 parametresine
bakin.
%0,0...%1000,0 Maksimum moment referansi. Bkz. par.

46.03
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26.11  Moment ref1 segimi Moment referansi kaynagi 1'i seger. Sifir

iki sinyal kaynagi bu parametre ve 26.12 Moment ref2
secimi tarafindan tanimlanabilir. 26.74 Moment ref1/2
secimi tarafindan secilen dijital bir kaynak iki kaynak ara-
sinda gecis yapmada kullanilabilir veya referans olustur-
mak igin iki sinyale matematiksel bir fonksiyon uygulanir
(26.13 Moment ref1 fonksiyonu).

26.13
26.11 Ref1
O ] L
Al — —|Toplamal—o
FB — \ _@ [ [Cikartmai—o
oo el
Fiwe}—o ~lG
26.12 T
0 —
A (N HED
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135). 2
FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 112). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 112). 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 113). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 113). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi- | 15
potansiyometresi yometresinin ¢ikisi).
PID 40.01 Proses PID cikisi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girigi 11.38 Frek girisi 1 gercek degeri (DI3 veya Dl4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontrollin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Ext1referansi
—o—o—9-o- '." -« Etkin olmayan referans
E>I<t1 -> Ext2 =
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Kontrol paneli (ref Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
kopyalandr) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r. fre-
kans/hiz/moment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
@ Ext1referansi
x Ext2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. - Etkin olmayan referans
- >t
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandi) 20
(ref saklandi)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi) 21
(ref kopyalandi)
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.12  Moment ref2 se¢imi Moment referansi kaynagi 2'yi secer. Sifir
Secimler ile referans kaynagi segiminin semasi igin,
bkz. 26.11 Moment ref1 segimi parametresi.
26.13  Moment ref1 26.11 Moment ref1 segimi ve 26.12 Moment ref2 se¢imi Ref1
fonksiyonu parametreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon seger. 26.17 Moment ref1 segimi
parametresindeki semaya bakin.
Ref1 26.11 Moment ref1 segimi ile segilen sinyal moment refe- | 0
ransi 1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, moment referansi 1 ola- | 1
rak kullanilir.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([26. 11 Moment ref1 se¢imi] - | 2
[26.12 Moment ref2 secimi]) moment referansi 1 olarak
kullanihr.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, moment referansi 1 ola- |3
rak kullanihr.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiglik olani, moment referansi 1 | 4
olarak kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blyik olani, moment referansi 1 |5
olarak kullanilir.
26.14  Moment ref1/2 segimi | Moment referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi konfiglre Moment

eder. 26.11 Moment ref1 segimi parametresindeki semaya
bakin.

0 = Moment referansi 1

1 = Moment referansi 2

referansi 1

Moment referansi 1 0. 0
Moment referansi 2 1.
Ext1/Ext2 segimini EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, moment 2
izler referansi 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin
oldugunda, moment referansi 2 kullanilir.
Ayrica, bkz. 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresi.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
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DI4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.17  Moment ref filtre siiresi | Moment referansi igin bir duslk gegisli filtre stiresi sabiti | 0,000 s
tanimlar.
0,000...30,000 s Moment referansi igin filtre siresi sabiti. 1000=1s
26.18  Moment rampa ¢ikis Moment referansi rampa ¢ikis suresini, yani referansin 0,000 s
sdresi sifirdan nominal motor momentine gikmasi icin gegen
sureyi tanimlar.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa ¢ikis suresi. 100=1s
26.19  Moment rampa inig Moment referansi rampa inis sliresini, yani referansin 0,000 s
sdresi nominal motor momentinden sifira dismesi igin gegen
sureyi tanimlar.
0,000...60,000 s Moment referansi rampa inig siresi. 100=1s
26.21  Moment se¢ moment | 26.74 Moment ref rampa ¢ikig! igin kaynagi seger. Moment ref
girisi mom kont
Segilmedi Yok. 0
Moment ref mom kont | Moment zincirinden moment referansi. 1
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.22  Moment se¢ hiz girisi | 25.01 Moment referans hiz kontrolii igin kaynagi seger. Moment ref
mom kont
Secilmedi Yok. 0
Moment ref hiz kont Hiz zincirinden moment referansi. 1
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
26.70  Gergek moment Moment referansi kaynagi 1'in degerini (26.717 Moment -
referansi 1 ref1 segimi parametresi ile segilir) gosterir. 4871. sayfadaki
kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment referansi kaynagdi 1'in degeri. Bkz. par.
46.03
26.71  Gergek moment Moment referansi kaynagi 2'nin degerini (26.72 Moment | -
referansi 2 ref2 secimi parametresi ile segilir) gosterir. 487. sayfadaki
kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Moment referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
46.03
26.72  Gergek moment Fonksiyon 26.13 Moment ref1 fonksiyonu parametresi -
referansi 3 (mevcut ise) ile uygulandiktan sonra ve segim
(26.14 Moment ref1/2 segimi) sonrasinda moment refe-
ransini gosterir. 481. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Segim sonrasinda moment referansi. Bkz. par.

46.03
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26.73  Gergek moment Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment refe- -
referansi 4 ransini gosterir. 481. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 | Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra moment refe- Bkz. par.
ransi. 46.03
26.74  Moment ref rampa Sinirlama ve rampa sonrasinda moment referansini gés- | -
clkisi terir. 481. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Sinirlama ve rampa sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.75  Gergek moment Kontrol modu segimi sonrasinda moment referansini gos- | -
referansi 5 terir. 482. sayfadaki kontrol zinciri sgemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
%-1600,0...%1600,0 Kontrol modu segimi sonrasinda moment referansi. Bkz. par.
46.03
26.81  Akis kontrol kazanci Kontrol cihazi kazang payi. Bkz. bolum Akis kontrolii 10,0
(sayfa 68).
0,0...10000,0 Kontrol cihazi kazanci (0,0= devre disi). 1=1
26.82  Akis kontrol Kontrol cihazi entegrasyon suresi pay!. 20s
entegrasyon stiresi
0,0...10,0 s Kontrol cihazi entegrasyon suresi (0,0= devre dis). 1=1s
28 Frekans referans Frekans referansi zincirinin ayarlari.
zinciri 481 ve 482 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
28.01  Frekans ref rampa Rampa 6ncesinde kullanilan frekans referansini gosterir. | -
girisi 481. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Rampa éncesinde frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.02  Frekans ref rampa Nihai frekans referansini gosterir (segim, sinirlama ve -
cIkig! rampa sonrasinda). 481. sayfadaki kontrol zinciri sema-
sina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Nihai frekans referansi. Bkz. par.

46.02
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28.11  Ext1 frekans ref1 Ext1 frekans referansi kaynagi 1'i secer. Entegre
iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.12 Ext1 frekans panel
ref2 tarafindan tanimlanabilir. iki sinyale uygulanan bir (ref saklandr)

matematiksel fonksiyon (28.13 Ext1 frekans fonksiyonu)
bir Ext1 referansi olusturur (asagidaki sekilde A).

19.11 Ext1/Ext2 se¢imi parametresi tarafindan segilen bir
dijital kaynak Ext1 referansiyla ona karsilik gelen

28.15 Ext2 frekans ref1, 28.16 Ext2 frekans ref2 ve

28.17 Ext2 frekans fonksiyonuparametreleriyle tanimla-
nan Ext2 referansi arasinda gegcis yapmak i¢in kullanilabi-
lir (asagidaki sekilde B).

28.11
0 —] 28.13
Al —] Ref1
FB — N —
...... [ |Toplamal——o
Diger — [ |Cikartmal—o
ol —®
28.12 L MN —o Extt
0 —] 1] MAKS ——0
Al —
. 6 B
D er T 19.11
v | {0
~~
28.15 |1
0 —] 28.17
Al — Ref1
FB — N |—
Dlger Toplamal——o Ext2
- Cikartmal—o
| Garpmat—cg —
28.16 L MN —o
o0 — 1] maks |——o
Al —
FB —] G —
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 éigeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135). 2
FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 112). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 112). 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 113). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 113). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi- | 15

potansiyometresi

yometresinin ¢ikisi).
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PID 40.01 Proses PID ¢ikigi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girigi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Ext1 referansi
K= K= =2 = W % Ext2 referansi
— Etkin referans
—o—o—9¢-0-- - Etkin olmayan referans
‘ >t
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (6r. fre-
kans/hizimoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
@ Ext1 referansi
x Ext2 referansi
— Etkin referans
‘e - 9. - Etkin olmayan referans
] >t
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandi) 20
(ref saklandi)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi) 21
(ref kopyalandi)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
MotPot Vinci Ving motor potansiyometresinin gikisi. Bkz. 22.230. 31
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.12  Ext1 frekans ref2 Ext1 frekans referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Referans kaynagi sec¢iminin semasi igin, bkz. parametre
28.11 Ext1 frekans ref1
Sifir Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 112). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 112). 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 113). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 113). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi- | 15
potansiyometresi yometresinin ¢ikisi).
PID 40.01 Proses PID ¢ikigi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girisi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17

girisi olarak kullanildiginda).
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Kontrol paneli Kontrollin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 18

(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi, bkz.
sayfa 112) referans olarak kullanilir.

Referans
A | ® Ext1 referansi
X- X- =% - ﬂ(—x—x— X Ext2 referansi
— Etkin referans
1 « Etkin olmayan referans
p—o—o—9-0--0
T >

Ext1 -> Ext2

Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 19

(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tirdense (6r. fre-
kans/hizimoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilr.

Referans
| @ Ext1referansi
X Ext2 referansi
. — Etkin referans
‘e - 9. - Etkin olmayan referans
T .
Ext1 -> Ext2

Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandr) 20

(ref saklandr)

Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi) 21

(ref kopyalandi)

Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gercek degeri (DI3 veya DI4 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).

Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

28.13  Ext1 frekans 28.11 Ext1 frekans ref1 ve 28.12 Ext1 frekans ref2 para- | Ref1
fonksiyonu metreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir mate-
matiksel fonksiyon seger. 28.11 Ext1 frekans ref1
parametresindeki semaya bakin.

Ref1 28.11 Ext1 frekans ref1 ile segilen sinyal frekans referansi | 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak | 1
kullanilir.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.11 Ext1 frekans ref1] - 2
[28.12 Ext1 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak kulla-
nilir.

Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 ola- |3
rak kullanihr.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kiigiik olani, frekans referansi 1 4
olarak kullanilr.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blytk olani, frekans referansi 1 5
olarak kullanilr.

Abs (ref1) Referans kaynaklarinin mutlak degeri, frekans referansi 1 | 6

olarak kullanilir.
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28.15  Ext2 frekans ref1 Ext2 frekans referansi kaynagi 1'i seger. Sifir
Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.16 Ext2 frekans ref2
tarafindan tanimlanabilir. Iki sinyale uygulanan bir mate-
matiksel fonksiyon (28.17 Ext2 frekans fonksiyonu) bir
Ext2 referansi olusturur. 28.11 Ext1 frekans ref1 paramet-
resindeki semaya bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 Slgeklendirilmis 12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133). 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135). 2
FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 112). 4
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 112). 5
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 (bkz. sayfa 113). 8
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 (bkz. sayfa 113). 9
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek(motor potansiyo- | 15
potansiyometresi metresinin gikisi).
PID 40.01 Proses PID ¢ikigi gergek (proses PID kontrol cihazi- | 16
nin ¢ikist).
Frekans girigi 1 11.38 Frek girisi 1 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 17
girisi olarak kullanildiginda).
Kontrol paneli Kontroliin dénecegi konum icin kontrol sistemi tarafindan | 18
(ref saklandr) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | @ Ext1referansi
K= K= =2 = W % Ext2 referansi
— Etkin referans
—o—o—9¢-0-o « Etkin olmayan referans
T -t
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.01 Panel | 19
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tirdense (6r. fre-
kans/hiz/imoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gergek sinyal yeni referans olarak kullanilir.
Referans
| @ Ext1 referansi
x Ext2 referansi
- — Etkin referans
‘e - 9. - Etkin olmayan referans
T !
Ext1 -> Ext2
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandi) 20
(ref saklandi)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi). 21
(ref kopyalandi)
Frekans girisi 2 11.46 Frek girisi 2 gergek degeri (DI3 veya DI4 frekans 22
girisi olarak kullanildiginda).
Diger Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.16  Ext2 frekans ref2 Ext2 frekans referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir

Segcimler ile referans kaynag@i segiminin semasi igin,
bkz. 28.15 Ext2 frekans ref1 parametresi.
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28.17  Ext2 frekans 28.15 Ext2 frekans ref1 ve 28.16 Ext2 frekans ref2 para- | Ref1
fonksiyonu metreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir mate-
matiksel fonksiyon seger. 28.15 Ext2 frekans ref1
parametresindeki semaya bakin.
Ref1 28.15 Ext2 frekans ref1 ile segilen sinyal frekans referansi | 0
1 olarak kullanilabilir (fonksiyon uygulanmaz).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak | 1

kullanilir.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.15 Ext2 frekans ref1] - 2

[28.16 Ext2 frekans ref2]) frekans referansi 1 olarak kulla-
nilir.

Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 ola- |3

rak kullanilir.

Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kii¢iik olani, frekans referansi 1 4

olarak kullanihr.

Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin blyik olani, frekans referansi 1 5

olarak kullanihr.

Abs (ref1) Frekans referans kaynaklari arasinda bir matematik fonk- | 6

siyonu seger.
28.21  Sabit frekans Sabit frekanslarin nasil segildigini ve sabit bir frekans 1h
fonksiyonu uygulanirken dénus yoni sinyalinin degerlendirilip deger-
lendirilmedigini belirler.

Bit Adi Bilgi

0 Sabit frek modu |1 = Birlesik: 28.22, 28.23 ve 28.24 parametreleri ile tanimlanan g kay-
nak kullanilarak 7 sabit frekans segilebilir.

0 = Ayrik: Sabit frekans 1, 2 ve 3, sirasiyla 28.22, 28.23 ve 28.24 para-
metreleri ile tanimlanan kaynaklar ile ayri ayri etkinlestirilir. Uyumsuzluk
durumunda, en kiigiik dedere sahip sabit frekans dnceliklidir.

1 Yon izni 1 = Start yonii: Bir sabit frekans igin calisma yénlni belirlemek ama-
clyla, sabit frekans ayarinin (28.26...28.32 parametreleri) isareti yon
sinyali (ileri: +1, geri: -1). 28.26...28.32 parametresindeki degerlerin
timu pozitif ise bu, etkili bir sekilde surliciide 14 (7 ileri, 7 geri) sabit fre-
kans bulunmasina olanak saglar.

UYARI: Yon sinyali geri ise ve etkin sabit frekans negatifse,
A surlcu ileri ydnde galisir.
0 = Parametreye gore: Sabit frekans calisma yo6n(, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.

2 Frekans adimi |Frekans adimi: 1 = Frek adimi etkinlestir; 0 = Frek adimi devre digi
birak

3..15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Sabit frekans konfiglirasyon word'u. 1=1
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28.22  Sabit frekans se¢imi 1 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) | DI2
iken, sabit frekans 1'i etkinlestiren bir kaynak secer.

28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birle-
sik) iken, bu parametre ve 28.23 Sabit frekans se¢imi 2 ve
28.24 Sabit frekans segimi 3 parametreleri, durumlari
sabit hizlari agagidaki gibi etkinlestiren (i kaynak seger:

Kaynak su Kaynak su Kaynak su
parametre ile parametre ile parametre ile . .
tanimlanir: tanimlanir: tanimlanir: Sabit frekans etkin
28.22 28.23 28.24
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit frekans 1
0 1 0 Sabit frekans 2
1 1 0 Sabit frekans 3
0 0 1 Sabit frekans 4
1 0 1 Sabit frekans 5
0 1 1 Sabit frekans 6
1 1 1 Sabit frekans 7
Her zaman kapall 0 (her zaman kapal). 0
Her zaman agik 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisI (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.23  Sabit frekans segimi 2 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti O (Ayrik) | Her zaman
iken, sabit frekans 2'yi etkinlestiren bir kaynak seger. kapali
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birle-
sik) iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans se¢imi 1 ve
28.24 Sabit frekans segimi 3 parametreleri, sabit hizlari
etkinlestirmek igin kullanilan li¢ kaynak secer: 28.22 Sabit
frekans segimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Opsiyonlar i¢in, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
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28.24  Sabit frekans se¢imi 3 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) | Her zaman
iken, sabit frekans 3'U etkinlestiren bir kaynak secer. kapali
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birle-
sik) iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans se¢imi 1 ve
28.23 Sabit frekans segimi 2 parametreleri, sabit hizlari
etkinlestirmek igin kullanilan lg¢ kaynak seger: 28.22 Sabit
frekans secimi 1 parametresindeki tabloya bakin.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans segimi 1.
28.26  Sabit frekans 1 Sabit frekans 1'i tanimlar (sabit frekans 1 segildiginde 5,00 Hz
motorun dénecegi frekans).
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 1. Bkz. par.
46.02
28.27  Sabit frekans 2 Sabit frekans 2'yi tanimlar. 10,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 2. Bkz. par.
46.02
28.28  Sabit frekans 3 Sabit frekans 3'U tanimlar. 15,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 3. Bkz. par.
46.02
28.29  Sabit frekans 4 Sabit frekans 4'G tanimlar. 20,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 4. Bkz. par.
46.02
28.30  Sabit frekans 5 Sabit frekans 5'i tanimlar. 25,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 5. Bkz. par.
46.02
28.31  Sabit frekans 6 Sabit frekans 6'y1 tanimlar. 40,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 6. Bkz. par.
46.02
28.32  Sabit frekans 7 Sabit frekans 7'yi tanimlar. 50,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Sabit frekans 7. Bkz. par.
46.02
28.41  Giivenli frekans ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 Hz
guvenli frekans referans degeri tanimlar:
* 12.03 Al denetim fonksiyonu
* 49.05 lletisim kaybi islemi
* 50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu.
-500,00...500,00 Hz Guvenli frekans referansi. Bkz. par.

46.02
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28.51  Kritik frekans Kritik frekanslar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi bira- | 0000h
fonksiyonu kir. Ayrica belirtilen araliklarin her iki donis yoniinde etkili
olup olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolim Kritik hizlar/frekanslar, sayfa 66.
Bit Adi Bilgi
0 Kritik frek 1 = Devrede: Kritik frekanslar devrede.
0 = Devre disi: Kritik frekanslar devre disi.
1 Isaret modu 1 = Parametreye gore: 28.52...28.57 parametrelerinin isaretleri dikkate
alnir.
0 = Mutlak: 28.52...28.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki doniis yonu igin etkilidir.
0000h...FFFFh Kritik frekans konfigiirasyon word'Gi. 1=1
28.52  Kritik frekans 1 diistik | Kritik frekans 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.53 Kritik frekans 1 yiiksek degerinden
kiigik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 1 igin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.53  Kritik frekans 1 yliksek | Kritik frekans 1 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.52 Kritik frekans 1 diigiik dederinden
buylk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 1 igin st limit. Bkz. par.
46.02
28.54  Kritik frekans 2 distik | Kritik frekans 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.55 Kritik frekans 2 yiiksek degerinden
kiclk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 2 igin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.55  Kiritik frekans 2 yliksek | Kritik frekans 2 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.54 Kritik frekans 2 dlisiik deerinden
buyik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 2 igin Ust limit. Bkz. par.
46.02
28.56  Kritik frekans 3 digiik | Kritik frekans 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.57 Kiritik frekans 3 yiiksek degerinden
kiiguk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 3 igin alt limit. Bkz. par.
46.02
28.57  Kiritik frekans 3 yliksek | Kritik frekans 3 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
Not: Bu deger, 28.56 Kritik frekans 3 dlisiik dederinden
biyik veya bu degere esit olmalidir.
-500,00...500,00 Hz Kritik frekans 3 igin Ust limit. Bkz. par.
46.02
28.71  Frek ramp grubu 28.72...28.75 parametreleri ile tanimlanan iki hiz- Hiz./Yav.
segimi lanmalyavaslama slreleri arasinda gecis yapan bir kay- sdresi 1
nak seger.
0 = Hizlanma siiresi 1 ve yavaslama slresi 1 gegerlidir.
1 = Hizlanma suresi 2 ve yavaglama siresi 2 gecerlidir.
Hiz./Yav. siresi 1 0 0

Hiz./Yav. siresi 2

1
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DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
FBAA Sadece Transparent16 veya Transparent32 profili igin. 18
Haberlesme A arabirimi Gizerinden alinan Transparent16
veya Transparent32 kontrol word'u biti.
EFB DCU CW bit 10 Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'di bit 10 dahili | 20
haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
28.72  Frek hizlanma siresi 1 | Hizlanma suresi 1'i, frekansi sifirdan 46.02 Frekans 6lgek- | 3,000 s
leme parametresi ile tanimlanan frekansa ¢ikarmak igin
gereken sire olarak tanimlar. Bu frekansa ulagildiktan
sonra, hizlanma 30.74 Maksimum frekans parametresiyle
tanimlanan degerde ayni oranda devam eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli
bir sekilde artarsa, motor hizlanma oranini takip eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas
bir sekilde artarsa, motor frekansi referansi takip eder.
Eger hizlanma siresi gok kisa ayarlanmigsa siricu,
strtici moment limitlerinin digina ¢ikmamak igin otomatik
olarak hizlanmay! uzatir.
0,000...1800,000 s Hizlanma siiresi 1. 10=1s
28.73  Frek yavaslama Hizlanma suresi 1'i, frekansi 46.02 Frekans 6lgekleme 3,000 s
stiresi 1 parametresi tarafindan tanimlanan frekans degerinden
sifira diisirmek igin gereken sure olarak tanimlar
(30.14 Maksimum frekans parametresi degil).
Eger yavaslama siiresinin ¢ok kisa olduguna dair bir
sliphe varsa, DC asiri gerilim kontroliniin (parametre
30.30 Asin gerilim kontrolii) agik oldugundan emin olun.
Not: Yiksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaglama
suresi gerektiginde siricu, fren kiyici ve fren direnci gibi
frenleme ekipmani ile donatiimalidir.
0,000...1800,000 s Yavaslama suresi 1. 10=1s
28.74  Frek hizlanma sdiresi 2 | Hizlanma suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.72 Frek | 60,000 s
hizlanma siiresi 1.
0,000...1800,000 s Hizlanma siiresi 2. 10=1s
28.75  Frek yavaslama Yavaglama suresi 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.73 Frek | 60,000 s
stiresi 2 yavaslama stiresi 1.
0,000...1800,000 s Yavaglama stiresi 2. 10=1s
28.76  Frek rampa girisi sifir | Frekans referansini sifira zorlayan bir kaynak seger. Etkin degil
kaynak 0 = Frekans referansini sifira zorlar
1 = Normal ¢alisma
Etkin 0. 0
Etkin degil 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
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DI3

DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

4

DI4

DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).

5

DIO1

DIO1 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

10

DIO2

DIO2 dijital giris/cikisI (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1).

1"

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

28.82

Sekil stiresi 1

Ayar 1 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar.
0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama
ve yavag rampalar igin uygundur.
0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-e@risi rampasinin
her iki ucunda simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir
parga bulunur.
Hizlanma:

Dogrusal rampa:

28.82=0s
Hiz

Dogrusal rampa:
28.82=0s

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

S-egrisi rampasi:

/ 28.82>0's

Zaman
Yavaslama:

Hiz
S-egrisi rampasi:

—28.82>0s

Dogrusal rampa:

28.82=0s .

S-egrisi rampasi:
28.82>0s

Dogrusal rampa:

28.82=0 s\

Zaman

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s

28.83

Sekil stiresi 2

Ayar 2 ile kullanilan hizlanma ve yavaslama rampalarinin
seklini tanimlar. Bkz. parametre 28.82 Sekil siiresi 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Hizlanma ve yavaslamanin baslangici ile sonundaki
rampa sekli.

10=1s
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28.92  Gergek frekans ref 3 Fonksiyon 28.13 Ext1 frekans fonksiyonu parametresi 0,00 Hz
(mevcut ise) ile uygulandiktan sonra ve segim
(19.11 Ext1/Ext2 segimi ) sonrasinda frekans referansini
gosterir. 474. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Secim sonrasinda frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.96  Gergek frekans ref 7 Sabit frekanslarin, kontrol paneli referansinin vb. uygulan- | 0,00 Hz
masindan sonra frekans referansini gosterir. Bkz. 474.
sayfadaki kontrol zinciri semasi.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Frekans referansi 7. Bkz. par.
46.02
28.97  Frekans ref sinirsiz Kritik frekanslarin uygulanmasindan sonra, ancak rampa | 0,00 Hz
ve sinirlama éncesinde frekans referansini gosterir. 474.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00...500,00 Hz Rampa ve sinirlama éncesinde frekans referansi. Bkz. par.
46.02
28.211 Frekans referansi sekli | Frekans referansi seklini tanimlar. Lineer
Lineer Lineer frekans referansi. 0
Parabolik 1 X2 frekans referansi. 1
Parabolik 2 X3 frekans referansi. 2
30 Limitler Siiriicli galigma limitleri.
30.01  Limit word'ii 1 Limit word'li 1'i gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Moment limit 1 = Siricti moment motor kontroli (diistk gerilim kontroll, akim
kontrol, ylik agisi kontrolii veya gekme kontroli) veya parametreler
ile tanimlanan moment limit parametreleri ile sinirlaniyor.
1...2 Rezerve
3 Moment ref maks |1 = Moment referansi 26.09 Maksimum moment ref veya 30.20
Maksimum moment 1 parametresi ile sinirlaniyor
4 Moment ref min |1 = Moment referansi 26.08 Minimum moment ref veya 30.19
Minimum moment 1 parametresi ile sinirlaniyor
5 Moment limiti 1 = Moment referansi maksimum hiz limiti (30.72 Maksimum hiz)
maks hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor
6 Moment limiti min |1 = Moment referansi minimum hiz limiti (30.77 Minimum hiz)
hiz nedeniyle kontrol tarafindan sinirlaniyor
7 Maks hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.712 Maksimum hiz parametresi ile sinirlaniyor
8 Min hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.11 Minimum hiz parametresi ile sinirlaniyor
9 Maks frek ref 1 = Frekans referansi 30.14 Maksimum frekans parametresi ile
limiti sinirlaniyor
10 Min frek ref limiti |1 = Frekans referansi 30.13 Minimum frekans parametresi ile
sinirlantyor
11...15 [Rezerve

0000h...FFFFh

Limit word'i 1 1=1
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30.02

Moment limiti durumu

Moment kontrol cihazi sinirlamasi durum word'linli g&sterir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Dusuk gerilim *1 = Ara DC devresi dustk gerilimi
1 Asiri gerilim *1 = Ara DC devresi asiri gerilimi
2 Minimum *1 = Moment 30.719 Minimum moment 1, 30.26 Gii¢ motor limiti veya
moment 30.27 Gig tretme limiti parametresi ile sinirlaniyor
3 Maksimum *1 = Moment 30.20 Maksimum moment 1, 30.26 Gli¢ motor limiti veya
moment 30.27 Gig tretme limiti parametresi ile sinirlaniyor
4 Dahili akim 1 = Bir invertdr akimi limiti (bit 8...11 ile belirtilir) etkin
5 Yuk agisi (Sadece sabit miknatish motorlarda ve reliiktans motorlarda)
1 =Yk agisi limiti etkin, yani motor daha fazla moment tretemiyor.
6 Motor gekme (Sadece asenkron motorlarda)
Motor gekme limiti etkin, yani motor artik moment tretemiyor
7 Rezerve
8 Termik 1 = Girig akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor
9 Maks akim *1 = Maksimum ¢ikis akimi (/\yax) sinirlaniyor
10 Kullanici akimi  |*1 = Cikis akimi 30.17 Maksimum akim parametresi ile sinirlaniyor
1 IGBT termik *1 = Cikis akimi, hesaplanan bir termik akim degeri ile sinirlaniyor
12...15 |Rezerve

*Sadece 0...3 bitlerinden biri ve 9...11 bitlerinden biri ayni anda agik olabilir. Tipik olarak bit, ilk

asllan limiti gésterir.

0000h...FFFFh

Moment sinirlamasi durum word'G. 1=1
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30.11 Minimum hiz

30.12 Maksimum hiz parametresiyle beraber izin verilen
hiz arahigini tanimlar. Bkz. asagidaki sekil.
Pozitif (veya sifir) minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum hiz degeri bir araligi tanimlar.
UYARI! 30.11 Minimum hiz parametresinin mutlak
A degeri 30.12 Maksimum hiz degerinden biyik ola-
maz.
UYARI! Sadece hiz kontrol modunda. Frekans
A kontrol modunda, frekans limitlerini (30.73 ve
30.14) kullanin.

Hiz 30.11 deger < 0
30.12

. I1zin verilen hiz araligi ‘Zaman
»

30.11

30.11 de@er >0
Hiz

30.12

izin verilen hiz aralig
30.11

Zaman
»

-30.11
izin verilen hiz aralig
-30.12

-1500,00
rpm

-30000,00...
30000,00 rpm

izin verilen minimum hiz.

Bkz. par.
46.01

30.12  Maksimum hiz

30.11 Minimum hiz parametresiyle beraber izin verilen hiz
araligini tanimlar. Bkz. parametre 30.11 Minimum hiz.
Not: Bu parametre hiz hizlanma ve yavaslama rampa
surelerini etkilemez. Bkz. parametre 46.01 Hiz dicekleme.
UYARI! 30.12 Maksimum hizparametresinin mut-
lak degeri 30.71 Minimum hiz degerinden buylk
olamaz.
UYARI! Sadece hiz kontrol modunda. Frekans
kontrol modunda, frekans limitlerini (30.73 ve
30.14) kullanin.

1500,00 rpm

-30000,00...
30000,00 rpm

Maksimum hiz.

Bkz. par.

46.01
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30.13  Minimum frekans 30.14 Maksimum frekans parametresiyle beraber izin veri- | -50,00 Hz

len frekans araligini tanimlar. Bkz. agagidaki sekil.

Pozitif (veya sifir) minimum frekans degeri, biri pozitif ve

biri negatif iki aralik tanimlar.

Negatif minimum frekans degeri bir araligi tanimlar.
UYARI! 30.13 Minimum frekans parametresinin
mutlak deg@eri 30.74 Maksimum frekans deg@erin-
den biylk olamaz.

A UYARI! Sadece frekans kontrol modunda.

Frekans 30.13 deger <0
30.14
izin verilen frekans aralig: Zaman
0 >
30.13

30.13 deger > 0

Frekans
30.14
izin verilen frekans aralig
30.13
Zaman
0 >
-30.13
izin verilen frekans aralig
-30.14
-500,00...500,00 Hz Minimum frekans. Bkz. par.
46.02
30.14  Maksimum frekans 30.13 Minimum frekans parametresiyle beraber izin veri- | 50,00 Hz
len frekans araligini tanimlar. Bkz. 30.713 Minimum
frekans.

Not: Bu parametre hiz hizlanma ve yavaglama rampa
surelerini etkilemez. Bkz. parametre 46.02 Frekans
blgekleme.
UYARI! 30.74 Maksimum frekans parametresinin
mutlak deg@eri 30.73 Minimum frekans de@erinden
kiglik olamaz.
2 UYARI! Sadece frekans kontrol modunda.

-500,00...500,00 Hz Maksimum frekans. Bkz. par.
46.02
30.17  Maksimum akim izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 3,20A

0,00...3,20 A Maksimum motor akimi. 1=1A
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30.18

Moment limit segimi

Onceden tanimlanan iki farkli minimum moment limiti
ayarlar arasinda gegis yapan bir kaynak seger.

0 = 30.19 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti
ve 30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti
etkin.

1 = 30.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve
30.22 tarafindan segilen maksimum moment limiti etkin.
Kullanici iki moment limiti seti tanimlayabilir ve dijital girig
gibi bir ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis
yapabilir.

ilk limit grubu 30.79 ve 30.20 parametreleriyle tanimlanir.
ikinci sette, segilebilir bir analog kaynak (bir analog giris
gibi) kullanimina olanak saglayan hem minimum (30.27)
hem de maksimum (30.22) limitler igin segici parametreler
bulunur.

30.21

0 —
Al —] 30.18

Al2 — \ |

PID —]
30.23 — | Kullanici tanimis

Diger — 0 minimum moment
limiti
30.19

30.22

|=

0 —t
All — 30.18
Al2 —

PID —] \

30.24 —] —" [ Kullanici tanimli

Diger — 0 maksimum moment
limiti
30.20

Not: Kullanici tanimli limitlere ek olarak, baska nedenler
(gli¢ sinirlamasi gibi) icin moment sinirlanabilir. 479. say-
fadaki blok semasina bakin.

=

Moment limiti
ayari 1

Moment limiti ayari 1

0 (30.179 tarafindan tanimlanan minimum moment limiti ve
30.20 tarafindan tanimlanan maksimum moment limiti
etkin).

o

Moment limiti ayar 2

1 (80.21 tarafindan segilen minimum moment limiti ve
30.22 tarafindan secilen maksimum moment limiti etkin).

DI1

DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0).

DI2

DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).

DI3

DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

Di4

DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).

DIO1

DIO1 dijital giris/cikisi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0).

DIO2

DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1).

EFB

Yalnizca DCU profili igin. DCU kontrol word'ii bit 15 dahili
haberlesme arabirimi araciligiyla alindi.

a

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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30.19

Minimum moment 1

Surici igin bir minimum moment limiti tanimlar (nominal

motor momentinin ylizdesi olarak). Bkz. 30.18 Moment

limit segimi parametresindeki sema.

Bu limit

« 30.18 Moment limit se¢imi tarafindan segilen kaynak 0
oldugunda veya

« 30.18 Moment limiti ayari 1 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

A UYARI! Geri yénde motorun dénlisunt durdurmak

icin minimum momenti kullanmayin. Minimum
momentin kullanimi, striictiniin sifir hiza erismesini
devre disi birakir ve motoru durdurmada basarisiz olur.

-%300,0

%-1600,0...%0,0

Minimum moment limiti 1.

Bkz. par.
46.03

30.20

Maksimum moment 1

Sirticd igin bir maksimum moment limiti tanimlar (nominal

motor momentinin yiizdesi olarak). Bkz. 30.78 Moment

limit segimi parametresindeki sema.

Bu limit

* 30.18 Moment limit se¢imi tarafindan segilen kaynak
0 oldugunda veya

* 30.18 Moment limiti ayari 1 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

%300,0

%0,0...%1600,0

Maksimum moment 1.

Bkz. par.
46.03

30.21

Min moment 2 kaynak

Surici igin minimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylizdesi olarak)

* 30.18 Moment limit se¢imi tarafindan segilen kaynak
1 oldugunda veya

* 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

30.18 Moment limit secimi parametresindeki semaya

bakin.

Not: Secilen kaynaktan alinan tim pozitif degerler ters

gevrilir.

Minimum
moment 2

Sifir

Yok.

Al1 dlgeklendirilmis

12.12 Al1 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133).

Al2 dlgeklendirilmis

12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135).

PID

40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi-
nin ¢ikist).

-
(&)

Minimum moment 2

30.23 Minimum moment 2.

16

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

30.22

Maks moment 2
kaynak

Sirtict igin maksimum moment limitini (nominal motor

momentinin yizdesi olarak)

» 30.18 Moment limit se¢imi tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

* 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

30.18 Moment limit se¢imi parametresindeki semaya

bakin.

Not: Secilen kaynaktan alinan tim negatif degerler ters

cevrilir.

Maksimum
moment 2

Sifir

Yok.
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Al1 dlgeklendirilmis

12.12 Al1 6lgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 133).

1

Al2 dlgeklendirilmis

12.22 Al2 élgeklendirilen degeri (bkz. sayfa 135).

2

PID

40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontrol cihazi-
nin gikist).

15

Maksimum moment 2

30.24 Maksimum moment 2.

16

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

30.23

Minimum moment 2

Siriicl igin minimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylzdesi olarak)

+ 30.18 Moment limit secimi tarafindan segilen kaynak 1
oldugunda veya

+ 30.18 Moment limiti ayari 2 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

ve

» 30.21 Min moment 2 kaynak Minimum moment 2 ola-
rak ayarlandiginda tanimlar.

30.18 Moment limit se¢imi parametresindeki semaya bakin.

-%300,0

%-1600,0...%0,0

Minimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.24

Maksimum moment 2

Suriict igin maksimum moment limitini (nominal motor

momentinin ylizdesi olarak)

Bu limit

* 30.18 Moment limit secimi tarafindan secilen kaynak 1
oldugunda veya

» 30.18 Moment limiti ayar: 2 olarak ayarlandiginda
tanimlar.

ve

* 30.22 Maks moment 2 kaynak Maksimum moment 2
olarak ayarlandiginda tanimlar.

30.18 Moment limit se¢imi parametresindeki semaya bakin.

%300,0

%0,0...%1600,0

Maksimum moment limiti 2.

Bkz. par.
46.03

30.26

Gig¢ motor limiti

invertor tarafindan motora génderilen izin verilen maksimum
glicl, nominal motor glcliniin ylzdesi olarak tanimlar.

%300,00

%0,00...%600,00

Maksimum motor giicu.

1= %1

30.27

Glig dretme limiti

Motor tarafindan invertre génderilen izin verilen maksimum
glicl, nominal motor glclinin ylzdesi olarak tanimlar.

-%300,00

%-600,00...%0,00

Maksimum jenerator glict.

1= %1

30.30

Asiri gerilim kontrolii

DC ara devrenin asiri gerilim kontrollinu devreye alir. Yik-
sek ataletli ylikin hizli frenleme yapmasi gerilimin asiri
gerilim kontrol limitine ylikselmesine neden olur. DC gerili-
minin limiti agmasini énlemek igin, asir gerilim kontrolori
frenleme momentini otomatik olarak azaltir.

Not: Eger surtclde fren kiyici ve fren direnci veya rejene-
ratif besleme Unitesi bulunuyorsa, kontrol cihazi devre digi
birakilmaldir.

Devrede

Devre Disgi

Asiri gerilim kontroli devre disi birakilir.

Devrede

Asiri gerilim kontroli etkinlestirilir.
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30.31  Disiik gerilim kontrolii | DC ara devrenin duslk gerilim kontrollinii devreye alir. Devrede
Giris glicinun kesilmesi sonucu DC gerilimi duserse,
dusuk gerilim kontrolérd gerilimi alt limitin Gzerinde tutabil-
mek igin motor momentini otomatik olarak diistrir. Motor
momentinin disirilmesi ile ylikin ataleti surticlye rejene-
ratif enerji saglar; boylece DC baranin sarjli kalmasini
saglar ve motor serbest durus yapana kadar bir dlisik
gerilim agmasi olmasini engeller. Santrifiij veya fan gibi
ylksek ataletli sistemlerde, gu¢ kaybinda galismaya
devam etme fonksiyonu gibi davranir.
Devre Disi Dustik gerilim kontroli devre digi birakilir. 0
Devrede Dustk gerilim kontroli etkinlestirilir. 1
30.203 Olii bant ileri Hiz referansi analog bir giristen alindiginda, pozitif hiz %0,00
referansi igin 6lU bant alanini tanimlar.
%0,00...%100,0 10 = %1
30.204 Olii bant geri Hiz referansi analog bir giristen alindiginda, pozitif hiz %0,00
referansi igin 6lU bant alanini tanimlar.
%0,00...%100,0 10 = %1

31 Hata fonksiyonlari

Harici olay konfiglirasyonu; hata durumlari sonrasinda
slirlict davranisi segimi.

31.01  Hariciolay 1 kaynagi | Harici olay 1'in kaynagini tanimlar. Etkin degil
Ayrica, bkz. 31.02 Harici olay 1 tiirii parametresi. (dogiru)
0 = Tetikleyici olayi
1 = Normal galisma
Etkin (yanlis) 0. 0
Etkin degil (dogru) 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikis (711.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
31.02  Harici olay 1 tirti Harici olay 1'in tiriinG seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.03  Harici olay 2 kaynagi | Harici olay 2'nin kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.04 Etkin degil
Harici olay 2 tiirii parametresi. (dogru)
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 31.071 Harici olay 1 kaynagi.
31.04  Harici olay 2 tirti Harici olay 2'nin turini seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.05  Harici olay 3 kaynagi | Harici olay 3'Un kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.06 Etkin degil
Harici olay 3 tiirii parametresi. (dogru)
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.06  Harici olay 3 tirti Harici olay 3'Un turtnu seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
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Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.07  Harici olay 4 kaynag: | Harici olay 4'in kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. 31.08 Etkin degil
Harici olay 4 tiirii parametresi. (dogru)
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.08  Harici olay 4 tirti Harici olay 4'ln turunu seger.
Hata Harici olay bir hata olugturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.09  Harici olay 5 kaynagi | Harici olay 5'in kaynagini tanimlar. Ayrica, bkz. parametre | Etkin degil
31.10 Harici olay 5 tiirii. (dogru)
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynadi.
31.10  Harici olay 5 tirti Harici olay 5'in turinu seger.
Hata Harici olay bir hata olugturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
31.11  Hata reset secimi Bir harici hata resetleme sinyalinin kaynagini secer. Eger | Segilmedi
hata agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalk-
missa, sinyal surlictyl resetler.
0->1=Reset
Not: Haberlesme arabiriminden gelen bir hata resetleme
bu ayardan bagimsiz olarak her zaman gdzlemlenir.
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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31.12  Otomatik resetleme Otomatik olarak resetlenen hatalari seger. Parametre, her | 0000h
segimi biti bir hata tipine karsilik gelen 16 bitli bir word'dur. Bir bit
1 olarak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik ola-
rak resetlenir.
UYARI! Fonksiyonu etkinlestirmeden dnce
higbir tehlikeli durumun olugamayacagindan emin
olun. Fonksiyon sirlictiyli otomatik olarak yeniden
baslatir ve hatadan sonra ¢alismaya devam eder.
Bu ikili say! bitleri, agagidaki hatalara karsilik gelir:
Bit Hata
0 Asiri akim
1 Asir gerilim
2 Dusuk gerilim
3 Al denetim hatasi
4...9 Rezerve
10 Segcilebilir hata (bkz. parametre 31.13 Secilebilir hata)
1 Harici hata 1 (31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
12 Harici hata 2 (31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
13 Harici hata 3 (31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi ile segilen kaynaktan)
14 Harici hata 4 (31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
15 Harici hata 5 (31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
0000h...FFFFh Otomatik resetleme konfiglirasyon word'i. =1
31.13  Segilebilir hata 31.12 Otomatik resetleme segimi parametresi, bit 10 kulla- | 0
nilarak otomatik olarak resetlenebilen hatayi tanimlar.
Hatalar Hata izleme bélimiinde (sayfa 377) listelenmisgtir.
Not: Hata kodlari on altilik formattadir. Secilen kod, bu
parametre igin onluk formata donustirilmelidir.
0000h...FFFFh Hata kodu. 10=1
31.14  Hata sayisi Sirlcunin 31.15 Toplam deneme zamani parametresiile | 0
tanimlanan sure iginde gergeklestirdigi otomatik hata
resetlerinin sayisini tanimlar.
0...5 Otomatik resetlerin sayisi. 10=1
31.15  Toplam deneme Otomatik sifirlama fonksiyonunun striclyd sifirlama giri- | 30,0 s
zamani siminde bulunacagi zamani tanimlar. Bu sire boyunca,
31.14 Hata sayisi ile tanimlanan otomatik sifirlama sayi-
sini gergeklestirir
1,0...600,0 s Otomatik resetleme igin sire. 10=1s
31.16  Gecikme zamani Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan | 0,0 s
6nce siricuniin beklemesi gereken sireyi tanimlar. Bkz.
parametre 31.12 Otomatik resetleme segimi.
0,0...120,0 s Otomatik resetleme gecikmesi. 10=1s
31.19  Motor faz kaybi Motorda faz kaybi tespit edildiginde sirlclinin nasil tepki | Hata
verecegini seger.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirlcu 3381 Cikis fazi kaybi hatasi tetikler.
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31.20

Toprak hatasi

Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi ya da
akim dengesizligi tespit edildiginde sirictnin nasil tepki
verecegini seger.

Hata

Eylem yok

Eylem olmaz.

Uyari

Sdrtcu bir A2B3 Topraklama kagagi uyarisi olusturur.

Hata

Slriicli 2330 Topraklama kagagi hatasi tetikler.

31.21

Besleme faz kaybi

Besleme faz kaybi tespit edildiginde siiriiciinlin nasil tepki
verecegini seger.

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

Siricu 3130 Giris faz kaybi hatas tetikler.

31.22

STO gésterge
calistirma/durdurma

Bir ya da her iki Guvenli moment kapatma (STO) sinyali
kapandiginda veya kayboldugunda verilecek gosterimleri
seger. Gosterimler ayrica bu durum meydana geldiginde
sUrtctinun galisiyor ya da durdurulmus olmasina da baghdir.
Asagidaki her bir segimdeki tablolarda belirli ayarlar ile
olusturulan gdsterimler gosteriimektedir.

Notlar:

» Bu parametrenin STO fonksiyonunun ¢alismasi lze-
rinde etkisi yoktur. STO fonksiyonu bu parametrenin
ayarindan bagimsiz olarak ¢alisir: galigan bir surlicti bir
ya da her iki STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki
STO sinyali tekrar saglanip tim hatalar resetleninceye
kadar start etmez.

+ Sadece bir STO sinyali kaybi bir ariza gibi yorumlandi-
gindan mutlaka bir hata olusturur.

STO hakkinda daha fazla bilgi igin, surliciiniin donanim el

kitabinda Guivenli moment kapatma fonksiyonu bélimiine

bakin.

Hata/Hata

Hata/Hata

Girigler

NT TNz | Gosterim (galisiyor veya durduruldu)

5091 Givenli moment kapatma hatasi

FA81 Glivenli moment kapatma 1 hatasi

Hata FA82 Giivenli moment kapatma 2

alalolo

=l o=l

(Normal galisma)

Hata/Uyari

Girigler Gosterim

IN1 | IN2 Galigiyor Durduruldu

5091 Givenli
moment kapatma
hatasi

Uyari A5A0 Giivenli

0 0 moment kapatma

FA81 Givenli

moment kapatma 1 FA81 Giivenli moment

hatasi

kapatma 1 hatasi

Hata FA82 Giivenli
moment kapatma 2

Hata FA82 Giivenli
moment kapatma 2

(Normal galisma)
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Hata/Olay 2
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Galigiyor Durduruldu
5091 Givenli moment | Olay BSA0 Giivenli
0|0
kapatma hatasi moment kapatma
FA81 Giivenli moment FA81 Giivenli
0 1 Kkapatma 1 hatas moment kapatma 1
P hatasi
Hata FA82 Giivenli Hata FA82 Glivenli
1 0
moment kapatma 2 | moment kapatma 2
1 1 (Normal galisma)
Uyari/Uyari 3
Girigler " .
N1 T INZ Gosterim (caligiyor veya durduruldu)
0 0 Uyari A5A0 Giivenli moment kapatma
0 1 FA81 Glivenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 Hata FA82 Giivenli moment kapatma 2
1 1 (Normal galisma)
Olay/Olay 4
Girigler " .
INT T IN2 Gosterim (calisiyor veya durduruldu)
0 0 Olay B5A0 Giivenli moment kapatma
0 1 B5A0 Giivenli moment kapatma olayi ve
FA81 Glivenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 B5A0 Giivenli moment kapatma olayi ve
FA82 hatas! Giivenli moment kapatma 2
1 1 (Normal galisma)
Gosterim 5
Yok/Gosterim Yok Giri
sler " .
INT T IN2 Gosterim (caligiyor veya durduruldu)
0 0 Yok
0 1 FA81 Giivenli moment kapatma 1 hatasi
1 0 Hata FA82 Giivenli moment kapatma 2
1 1 (Normal galisma)
31.23  Kablolama veya Hatali giris besleme ve motor kablo baglantisi (6rnegin, Hata
topraklama hatasi giris besleme kablosu siriicii motor baglantisina baglan-
mig) durumunda surticiniin nasil tepki verecegini seger.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirtict 3181 Ters baglanti hatasi verir.
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31.24  Sikisma fonksiyonu Suriiciniin bir motor sikisma durumuna nasil tepki géste- | Eylem yok
recegini seger.
Sikisma durumu asagidaki gibi tanimlanir:
+ Sirlci sikisma akim limitinde (371.25 Sikisma akim
limiti) ve
« cikis frekansi 31.27 Sikisma frekans limiti parametresi
ile ayarlanan seviyenin altindadir ya da motor hizi
31.26 Sikisma hiz limiti parametresi ile ayarlanan sevi-
yenin altindadir ve
 yukaridaki kosullar 31.28 Sikisma zamani parametresi
ile ayarlanan siireden daha uzun bir siire dogru durum-
dadir.
Eylem yok Yok (sikisma denetimi devre digi). 0
Uyari Surlict bir A780 Motor sikismasi uyarisi olusturur. 1
Hata Sdricu 7121 Motor sikismasi hatasi tetikler. 2
31.25  Sikisma akim limiti Motor nominal akiminin ylizdesi olarak sikisma akim %200,0
limiti. Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonksiyonu.
%0,0...%1600,0 Sikigsma akim limiti. -
31.26  Sikisma hiz limiti rpm cinsinden sikisma hiz limiti. Bkz. parametre 31.24 150,00 rpm
Sikisma fonksiyonu.
0,00...10000,00 rpm Sikisma hiz limiti. Bkz. par.
46.01
31.27  Sikisma frekans limiti | Sikisma frekans limiti. Bkz. parametre 31.24 Sikisma 15,00 Hz
fonksiyonu.
Not: Limitin 10 Hz’'nin altina ayarlanmasi énerilmez.
0,00...1000,00 Hz Sikisma frekans limiti. Bkz. par.
46.02
31.28  Sikisma zamani Sikisma zamani. Bkz. parametre 31.24 Sikisma fonksiyonu. | 20 s

0...3600 s

Sikisma zamani.
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31.30  Asiri hiz hata payi Motor izin verilen maksimum hizini (asiri hiz korumasi) 500,00 rpm

30.11 Minimum hiz ve 30.12 Maksimum hiz ile birlikte
tanimlar. Gergek hiz (24.02 Kullanilan hiz geri bildirimi),
30.11 veya 30.12 parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu
parametrenin degerinden daha fazla asarsa, surucl
7310 Asiri hiz hatasi ile agilr.
UYARI! Bu fonksiyon sadece vektér motor kontrol
modunda hizi denetler. Fonksiyon skaler motor
kontrol modunda etkili degildir.
Ornek: Maksimum hiz 1420 d/dak ve hiz agma marji
300 d/dak ise, siriicti 1720 d/dak degerinde agar.

Hiz (24.02)
Asiri hiz hata seviyesi
31.30
30.12
0
Zaman
30.11
31.30
_____ Agﬁ h;hagsev_iyes_i
0,00...10000,00 rpm Asiri hiz hata pay!. Bkz. par.

46.01
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31.31

Frekans hata pay!

Motor izin verilen maksimum frekansini 30.13 Minimum
frekans ve 30.14 Maksimum frekans ile birlikte tanimlar .
Gergek hiz (28.01 Frekans ref rampa girisi), 30.13 veya
30.14 parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu parametre-
nin degerinden daha fazla asarsa, surlici 73F0 Asiri fre-
kans hatasi ile agilir.
UYARI! Bu fonksiyon hizi sadece skaler motor
kontrol modunda denetler. Fonksiyon vektér motor
kontrol modunda etkili degildir.
Ornek: Maksimum hiz 40 Hz ve hiz agma marji 10 Hz ise,
surtict 50 Hz deg@erinde acar.

Hiz (28.02)

Asiri frekans hata seviyesi

30.14

Zaman

30.13

Asir frekans hata seviyesi

50,00 Hz

0,00...10000,00 Hz

Asiri frekans agma marji.

Bkz. par.
46.02

31.32  Acil rampa denetimi

31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi
gecikmesi parametreleri 24.02 Kullanilan hiz geri bildirimi
parametresinin tirevi ile birlikte Off1 ve Off3 acil stop
modlari igin bir denetim fonksiyonu saglar.

Denetim agagidakilerden birini esas alir:

* motorlarin durdugu sureyi izleme ya da

» gercek ve beklenen yavaglama oranlarini kargilagtirma.
Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop
suresi dogrudan 31.33 parametresinde ayarlanir. Aksi
halde, 23.11...23.15 (Off1) veya 23.23 Acil stop siiresi
(Off3) parametrelerinden hesaplanan, beklenen yavas-
lama oranindan izin verilen maksimum sapmayi 371.32
tanimlar. Gergek yavaglama orani (24.02) beklenen oran-
dan cok fazla saparsa, sirlicii 73B0 Acil rampasi basari-
siz hatasinda agihr, 06.17 Sdirticii durum word'i 2 8. bitini
ayarlar ve serbest durug yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, acil stop
rampasi denetimi devre digi birakilir.

Ayrica, bkz. 21.04 Acil stop modu parametresi.

%0

%0...%300

izin verilen yavaslama oranindan maksimum sapma.

1= %1
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31.33  Acil rampa denetimi 31.32 Acil rampa denetimi parametresi %0 olarak ayarla- | 0's
gecikmesi nirsa, bu parametre bir acil stop (Off1 veya Off3 modu)

icin maksimum siireyi tanimlar. Stire doldugunda motorun
durmamasi durumunda, surlicti 73B0 Acil rampasi bagari-
siz hatasinda aglilir, 06.17 Sdiriicli durum word'i 2 bit 8'i
ayarlar ve serbest durus yapar.

31.32 %0'dan farkl bir degere ayarlanirsa, bu parametre
acil stop komutu ve denetimin etkinlestiriimesi arasinda bir
gecikme tanimlar. Hiz degisim oranini sabitlenmesine ola-
nak saglamak igin kisa bir gecikme belirlenmesi tavsiye

edilir.
0...100 s Maksimum rampa inig slresi veya denetim etkinlestirme 1=1s
gecikmesi.
31.205 Ving uyari maskeleme | Hangi ving uyarilarinin siriicide olaylari tetikleyecegini FFFFh
seger.

Bu parametrenin bir bitinin her 1'e ayarlanisinda, ilgili
uyari bir olay! tetikleyebilir.

Bir bit 0 olarak ayarlanirsa, uyari olayi olay ginligiinde
veya kontrol panelinde gérinmez ve uyari sadece

09.01 Ving SW1 parametrelerinden okunabilir. Bu ikili sayi
asagidaki uyarilara karsilik gelir:

Bit Adi Aciklama
0 Durmada fren kaymasi D200 Durmada fren kaymasi 2
1 Yavaslama ileri/geri D201 lleri yavaglama limiti, D202 Geri yavaslama limiti
2 Rezerve
3 Rezerve
4 Son limit ileri/geri D205 lleri stop limiti,
D206 Geri stop limiti
5 Rezerve
6 Joystick referans kontrolii |D208 Joystick referans kontroli
7 Joystick sifir konumu D209 Joystick sifir konumu 2
8 Gug acik onay! D20B Giig agik onayi
9 Rezerve
10 Hizl stop D20A Hizli stop
11...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Ving uyari maskelemesi durum word'l 1=1
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32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlarinin konfiglirasyonu.
izlenecek ii¢ deger segilebilir; 5Snceden tanimlanan limitler
asildiginda bir uyari veya bir hata olusturulur.
Ayrica bkz. bolim Sinyal denetimi, (sayfa 99).
32.01  Denetim durumu Sinyal denetimi durum word'i. 0000h
Sinyal denetim fonksiyonlari ile izlenen degerlerin ilgili
limitler dahilinde ya da disinda oldugunu gésterir.
Not: Bu word 32.06, 32.16, 32.26, 32.36, 32.46 ve 32.56
parametreleri ile tanimlanan surtici eylemlerinden bagim-
sizdir.

Bit Adi Aciklama

0 Denetim 1 etkin 1= 32.07 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

1 Denetim 2 etkin 1= 32.17 ile segcilen sinyal limitlerinin diginda.

2 Denetim 3 etkin 1= 32.27 ile segcilen sinyal limitlerinin diginda.

3 Denetim 4 etkin 1= 32.37 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

4 Denetim 5 etkin 1= 32.47 ile segcilen sinyal limitlerinin diginda.

5 Denetim 6 etkin 1= 32.57 ile secilen sinyal limitlerinin diginda.

6...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Sinyal denetimi durum word'G. 1=1

32.05 Denetim 1 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 1 modunu seger. izlenen sin- | Devre disi
yalin (bkz. parametre 32.07) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.09 ve 32.10) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.06 ile segilir.

Devre digi Sinyal denetimi 1 kullanimda degil. 0

Dusiik Sinyal alt limitinin altina distiginde eylem gergeklestirilir. | 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem gergeklestirilir. | 2

Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distd- 3
glnde eylem gerceklestirilir.

Abs yuksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Gst limitinin Uzerine ¢ikti- | 4
ginda eylem gerceklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiginde ya da Ust limitinin 5
Uzerine giktiginda eylem gerceklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distu- 6
glinde ya da (mutlak) tst limitinin Gzerine giktiginda eylem
gerceklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis araligi (32.11 Denetim 1 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin lzerine giktiginda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis aralidi ile
tanimlanan degerin altina distiglinde eylem devre digi
birakilir.

32.06 Denetim 1 eylemi Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
ginda, slrlcunun bir hatay! mi, bir uyartyr mi yoksa hicbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlici 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2
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Calisir durumdaysa Siriicu calisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda agihr. | 3
hata
32.07  Denetim 1 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 1 tarafindan izlenecek sinyali | Frekans
seger.
Sifir Yok. 0
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi. 1
Frekans 01.06 Cikis frekansi. 3
Akim 01.07 Motor akimi. 4
Moment 01.10 Motor momenti. 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi. 7
Cikis guict 01.14 Cikis giicii. 8
Al 12.11 Al1 gergek degeri. 9
Al2 12.21 Al2 gergek degeri. 10
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girigi. 18
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi. 19
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi. 20
Kullanilan moment ref | 26.02 Kullanilan moment referansi. 21
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisl. 22
Siricu sicakhgi 05.11 Sdriici sicakligi. 23
Proses PID c¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek. 24
Proses PID 40.02 Proses PID geribildirimi gercek. 25
geribildirimi
Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek. 26
noktasi
Proses PID sapmasi 40.04 Proses PID sapmasi gergek. 27
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
32.08  Denetim 1 filtre siiresi | Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtre- 0,000 s
leme suresi sabiti tanimlar.
0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.09 Denetim 1 diistik Sinyal denetimi 1 i¢in alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00
32.10  Denetim 1 yiiksek Sinyal denetimi 1 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00
32.11  Denetim 1 histerezis Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi | 0,00
tanimlar.
0,00...100000,00 Histerezis -
32.15  Denetim 2 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 2 modunu seger. izlenen sin- | Devre digi
yalin (bkz. parametre 32.17) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.19 ve 32.20) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.76 ile segilir.
Devre digi Sinyal denetimi 2 kullanimda degil. 0
Disik Sinyal alt limitinin altina diistiigiinde eylem gerceklestirilir.
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2
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Abs diusik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina disti- 3
glnde eylem gerceklestirilir.

Abs yliksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gzerine ¢ikti- | 4
ginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiginde ya da Ust limitinin 5
Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina disti- 6
glinde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine giktiginda eylem
gerceklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis araligi (32.21 Denetim 2 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin lizerine giktiinda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis aralidi ile
tanimlanan degerin altina distiglinde eylem devre digi
birakilir.

32.16  Denetim 2 eylemi Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
ginda, slriclnin bir hatayr mi, bir uyartyr mi yoksa higbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Sdirict 80B0 Sinyal denetimi hatasi tetikler. 2

Caligir durumdaysa Sdricu galigiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda acilir. | 3

hata

32.17  Denetim 2 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 2 tarafindan izlenecek sinyali | Akim
seger.
Mevcut opsiyonlar icin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.

32.18 Denetim 2 filtre siiresi | Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal icin bir filtre- 0,000 s
leme siiresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siiresi. 1000=1s

32.19  Denetim 2 dislk Sinyal denetimi 2 icin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00

32.20  Denetim 2 yiiksek Sinyal denetimi 2 igin Gst limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00

32.21  Denetim 2 histerezis Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00

tanimlar.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.25  Denetim 3 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 3 modunu seger. Izlenen sin- | Devre digi

yalin (bkz. parametre 32.27) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.29 ve 32.30) nasil karslilastirilacagini belirler. Kosul
sadlandiginda gergeklestirilecek eylem 32.26 ile segilir.

Devre disi Sinyal denetimi 3 kullanimda degil. 0

Dusik Sinyal alt limitinin altina dustiglinde eylem gerceklestirilir. | 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2

Abs disiik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina diisti- 3

gunde eylem gergeklestirilir.
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Abs yliksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin (izerine ¢ikti- | 4
ginda eylem gerceklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina diistigiinde ya da Ust limitinin 5
Gzerine giktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustu- 6
glnde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine giktiginda eylem
gerceklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis arali§i1 (32.37 Denetim 3 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin Gizerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina distigiinde eylem devre disi
birakilir.

32.26  Denetim 3 eylemi Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
dinda, slrtictnun bir hatayr mi, bir uyartyi mi yoksa higbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlcu 80B0 Sinyal denetimi hatas tetikler. 2

Calisir durumdaysa Sirlcu caligiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda acilr. | 3

hata

32.27  Denetim 3 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 3 tarafindan izlenecek sinyali | Moment
seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.

32.28 Denetim 3 filtre siresi | Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal icin bir filtre- 0,000 s
leme suresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s

32.29  Denetim 3 dliisiik Sinyal denetimi 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00

32.30  Denetim 3 yiiksek Sinyal denetimi 3 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00

32.31  Denetim 3 histerezis Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi | 0,00

tanimlar.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.35  Denetim 4 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 4 modunu seger. izlenen sin- | Devre disi

yalin (bkz. parametre 32.37) alt ve st limitler (sirasiyla
32.39 ve 32.30) nasll karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandidinda gergeklestirilecek eylem 32.36 ile segilir.

Devre digi Sinyal denetimi 4 kullanimda degil. 0

Dusik Sinyal alt limitinin altina diistigiinde eylem gergeklestirilir. | 1

Yiksek Sinyal st limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2

Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustu- 3
ginde eylem gergeklestirilir.

Abs yiiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) ust limitinin Gzerine ¢ikti- | 4

ginda eylem gerceklestirilir.
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Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiugiinde ya da st limitinin 5
Uzerine ciktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dusti- 6
glinde ya da (mutlak) st limitinin Gzerine giktiginda eylem
gergeklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis aralii (32.41 Denetim 4 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin lzerine ¢iktiginda eylem
gerceklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis aralidi ile
tanimlanan degerin altina distigiinde eylem devre digi
birakilir.

32.36  Denetim 4 eylemi Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
ginda, slriclnin bir hatayr mi, bir uyartyr mi yoksa higbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Surlcu 80B0 Sinyal denetimi hatas tetikler. 2

Calisir durumdaysa Sdricu galigiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda acilir. | 3

hata

32.37  Denetim 4 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 4 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.

32.38  Denetim 4 filtre siiresi | Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtre- 0,000 s
leme siiresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s

32.39  Denetim 4 diistik Sinyal denetimi 4 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00

32.40 Denetim 4 yiiksek Sinyal denetimi 4 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00

32.41  Denetim 4 histerezis Sinyal denetimi 4 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00

tanimlar.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.45 Denetim 5 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 5 modunu seger. Izlenen sin- | Devre disi

yalin (bkz. parametre 32.47) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.49 ve 32.40) nasil karslilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.46 ile segilir.

Devre digi Sinyal denetimi 5 kullanimda degil. 0

Disik Sinyal alt limitinin altina distiglnde eylem gergeklestirilir. | 1

Yiksek Sinyal Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2

Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina distu- 3
glinde eylem gergeklestirilir.

Abs yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Gst limitinin Gzerine gikti- | 4
ginda eylem gerceklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiglnde ya da st limitinin 5

zerine giktiginda eylem gergeklestirilir.
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Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dust- 6
gunde ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem
gerceklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis arali§i1 (32.57 Denetim 5 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin (zerine giktiginda eylem
gergeklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina dustigiinde eylem devre disi
birakilir.

32.46  Denetim 5 eylemi Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
ginda, slriiciintin bir hatayr mi, bir uyartyi mi yoksa hicbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlcu 80B0 Sinyal denetimi hatas tetikler. 2

Calisir durumdaysa Siriict caligiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda agihr. | 3

hata

32.47  Denetim 5 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 5 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.

32.48  Denetim 5 filtre siiresi | Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtre- 0,000 s
leme suresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siiresi. 1000=1s

32.49  Denetim 5 diisiik Sinyal denetimi 5 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00

32.50 Denetim 5 yliksek Sinyal denetimi 5 igin Gst limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00

32.51  Denetim 5 histerezis Sinyal denetimi 5 tarafindan izlenen sinyal icin histerezisi | 0,00

tanimlar.

0,00...100000,00 Histerezis -

32.55  Denetim 6 fonksiyonu | Sinyal denetimi fonksiyonu 6 modunu seger. izlenen sin- | Devre disi

yalin (bkz. parametre 32.57) alt ve Ust limitler (sirasiyla
32.59 ve 32.50) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul
saglandiginda gergeklestirilecek eylem 32.56 ile segilir.

Devre digi Sinyal denetimi 6 kullanimda degil. 0

Dusik Sinyal alt limitinin altina diistigiinde eylem gergeklestirilir. | 1

Yiksek Sinyal st limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. | 2

Abs disik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustu- 3
gunde eylem gergeklestirilir.

Abs yiksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Ust limitinin Gzerine gikti- | 4
ginda eylem gerceklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiginde ya da Ust limitinin 5

lUzerine giktiginda eylem gergeklestirilir.
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Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina disti- 6
glinde ya da (mutlak) Ust limitinin Gzerine giktiginda eylem
gergeklestirilir.

Histerezis Sinyal, limit + 0,5 - histerezis aralii (32.61 Denetim 6 his- | 7
terezis) ile tanimlanan degerin lzerine ¢iktiginda eylem
gergeklestirilir. Sinyal, limit - 0,5 - histerezis araligi ile
tanimlanan degerin altina distigiinde eylem devre disi
birakilir.

32.56  Denetim 6 eylemi Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen deger limitlerini asti- | Eylem yok
ginda, slrliciniin bir hatayr mi, bir uyartyr mi yoksa higbi-
rini mi olusturacagini seger.
Not: Bu parametre 32.07 Denetim durumu ile gésterilen
durumu etkilemez.

Eylem yok Uyari veya hata olusturulmadi. 0

Uyari A8BO Sinyal denetimi uyarisi olusturulur. 1

Hata Sirlcu 80B0 Sinyal denetimi hatas tetikler. 2

Calisir durumdaysa Suriict galisiyorsa, 80B0 Sinyal denetimi hatasinda agilir. | 3

hata

32.57  Denetim 6 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 6 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1
sinyali.

32.58  Denetim 6 filtre siiresi | Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtre- 0,000 s
leme siiresi sabiti tanimlar.

0,000...30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s

32.59  Denetim 6 diigiik Sinyal denetimi 6 igin alt limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Alt limit. -
21474830,00

32.60 Denetim 6 yiiksek Sinyal denetimi 6 igin Ust limiti tanimlar. 0,00
-21474830,00... Ust limit. -
21474830,00

32.61  Denetim 6 histerezis Sinyal denetimi 6 tarafindan izlenen sinyal igin histerezisi | 0,00

tanimlar.

0,00...100000,00 Histerezis -

34 Zaman fonksiyonu Zamanlamali fonksiyonlarin konfiglirasyonu.

34.01  Zamana bagh Zamanlamali fonksiyonlarin durumu. Bir zamanlamali -
fonksiyonlarin durumu | fonksiyonunun durumu ona bagh tim zamanlayicilarin

mantiksal VEYA'sidir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 Zamanlamali fonksiyon 1 |1 = Etkin.

1 Zamanlamal fonksiyon 2 |1 = Etkin.

2 Zamanlamali fonksiyon 3 |1 = Etkin.

3...15 |Rezerve

0000h...0FFFFh Bilesik zamanlayicilar 1...3 durumu. 1=1

34.02  Zamanlayici durumu Zamanlayicilar 1...12 durumu. -

Bu parametre salt okunurdur.
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Bit Adi Aciklama

0 Zamanlayici 1 1 = Etkin.

1 Zamanlayici 2 1 = Etkin.

2 Zamanlayici 3 1 = Etkin.

3 Zamanlayici 4 1 = Etkin.

4 Zamanlayici 5 1 = Etkin.

5 Zamanlayici 6 1 = Etkin.

6 Zamanlayici 7 1 = Etkin.

7 Zamanlayici 8 1 = Etkin.

8 Zamanlayici 9 1 = Etkin.

9 Zamanlayici 10 1 = Etkin.

10 Zamanlayici 11 1 = Etkin.

11 Zamanlayici 12 1 = Etkin.

12...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Zamanlayici durumu 1=1
34.04  Mevsim/istisna giinti 1...3 mevsimlerin, istisna is giinlinlin ve istisna tatilin -

durumu durumu. Tek seferde yalnizca bir mevsim etkin olabilir. Bir

gln ayni anda hem is giini hem de tatil olabilir.
Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Mevsim 1'in durumu 1 = Etkin.
1 Mevsim 2'nin durumu 1 = Etkin.
2 Mevsim 3'in durumu 1 = Etkin.
3 Mevsim 4'Gn durumu 1 = Etkin.
4...9 Rezerve

10 Istisna is giiniiniin durumu 1 = Etkin.
11 Istisna tatilin durumu 1 = Etkin.
12...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Mevsimlerin ve istisna is glinlyle tatilin durumu. 1=1
34.10  Zamanlayici Zamanlamali fonksiyonlarin etkinlestirme sinyali igin kay- | Segilmedi
fonksiyonlar: etkinlestir | nak seger.
0 = Devre disI.
1 = Devrede.

Not: ACS380 striculerinde dahili zamanlayici yoktur.
Zamanin, harici bir gelismis kontrol paneli veya PLC Uze-
rinden saglanmasi gerekir.

Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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34.11  Zamanlayici 1 Zamanlayici 1'in ne zaman etkin oldugunu tanimlar. 0000011110
konfigtirasyonu 000000
Bit Adi Aciklama
0 Pazartesi 1 = Pazartesi etkin bir start gintdur.
1 Sali 1 = Sali etkin bir start glinGd(ir.
2 Carsamba 1 = Carsamba etkin bir start glnid(r.
3 Persembe 1 = Pergembe etkin bir start giinudur.
4 Cuma 1 = Cuma etkin bir start glinidar.
5 Cumartesi 1 = Cumartesi etkin bir start giinudr.
6 Pazar 1 = Pazar etkin bir start ginudr.
7 Mevsim 1 1 = Zamanlayici mevsim 1'de etkin.
8 Mevsim 2 1 = Zamanlayici mevsim 2'de etkin.
9 Mevsim 3 1 = Zamanlayici mevsim 3'te etkin.
10 Mevsim 4 1 = Zamanlayici mevsim 4'te etkin.
1 istisnalar 0 = Istisna giinler devre disi.
1 = [stisna giinler devrede. 12. ve 13. bitler dikkate alindi.
12 Tatiller 0 = Zamanlayici «Tatil» olarak konfigiire edilen istisna
gunlerde etkin degil.
1 = Zamanlayici «Tatil» olarak konfigiire edilen istisna
gunlerde etkin.
13 is guinleri 0 = Zamanlayici «Ig giinleri» olarak konfigiire edilen istisna
giinlerde etkin degil.
1 = Zamanlayici «lIg giinleri» olarak konfiglre edilen istisna
gunlerde etkin.
14...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Zamanlayici 1'in konfiglirasyonu. 1=1
34.12  Zamanlayici 1 start Zamanlayici 1'in guinliik baglatma zamanini tanimlar. 00:00:00
zamani Zaman saniyelik adimlarda degistirilebilir.
Zamanlayici baglatma zamanindan bagka bir zamanda
baslatilabilir. Or. zamanlayicinin siresi bir ginden fazla
ise ve etkin oturum bu sirada baslarsa, zamanlayici
00:00'da baslatilir ve siire kalmayinca durdurulur.
00:00:00...23:59:59 Zamanlayicinin gunlik baglatma zamani. 1=1
34.13  Zamanlayici 1 siiresi | Zamanlayici 1'in suresini tanimlar. Stre saniyelik adim- 00 00:00
larda degistirilebilir.
Stre gun degisiminin sonrasina sarkabilir, ancak bir
istisna glinu etkin olursa asama gece yarisi kesintiye
ugrar. Ayni sekilde, bir istisna giiniinde baslatilan dénem
surre daha uzun olsa bile yalnizca gliniin sonuna kadar
etkin kalir. Hala sure kaldiysa zamanlayici bir kesintiden
sonra devam eder.
00 00:00...07 00:00 Zamanlayici suresi. 1=1
34.14  Zamanlayici 2 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglrasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000
34.156  Zamanlayici 2 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zaman. 00:00:00
zamani
34.16  Zamanlayici 2 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
34.17  Zamanlayici 3 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglrasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000
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34.18  Zamanlayici 3 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.19  Zamanlayici 3 stiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00

34.20  Zamanlayici 4 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfiglirasyonu 000000

34.21  Zamanlayici 4 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.22  Zamanlayici 4 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00

34.23  Zamanlayici 5 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfigiirasyonu 000000

34.24  Zamanlayici 5 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.25  Zamanlayici 5 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00

34.26  Zamanlayici 6 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfigiirasyonu 000000

34.27  Zamanlayici 6 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.28  Zamanlayici 6 siresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siresi. 00 00:00

34.29  Zamanlayici 7 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfigiirasyonu 000000

34.30  Zamanlayici 7 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.31  Zamanlayici 7 stiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00

34.32  Zamanlayici 8 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0000011110
konfigiirasyonu 000000

34.33  Zamanlayici 8 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.34  Zamanlayici 8 stiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 stiresi. 00 00:00

34.35  Zamanlayici 9 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000

34.36  Zamanlayici 9 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.37  Zamanlayici 9 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 sliresi. 00 00:00

34.38  Zamanlayici 10 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfigiirasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000

34.39  Zamanlayici 10 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.40  Zamanlayici 10 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00

34.41  Zamanlayici 11 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000

34.42  Zamanlayici 11 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani

34.43  Zamanlayici 11 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00

34.44  Zamanlayici 12 Bkz. 34.11 Zamanlayici 1 konfiglirasyonu. 0000011110
konfigtirasyonu 000000

34.45  Zamanlayici 12 start Bkz. 34.12 Zamanlayici 1 start zamani. 00:00:00
zamani
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34.46  Zamanlayici 12 siiresi | Bkz. 34.13 Zamanlayici 1 siiresi. 00 00:00
34.60 Mevsim 1 baslangig Mevsim 1'in baslangi¢ tarihini gg.aa formatinda tanimlar; | 01.01.
tarihi burada gg glin sayisi ve aa ay sayisidir.
Mevsim gece yarisi degisir. Tek seferde bir mevsim etkin
olabilir. Zamanlayicilar etkin mevsimin iginde olmasalar
bile istisna glinlerde baslatilir.
TUm mevsimleri kullanmak igin mevsim baslangig tarihleri
(1...4) artan sirayla verilmelidir. Varsayilan deder, mevsi-
min konfigire edilmedigi seklinde yorumlanir. Mevsim
baslangig tarihleri artan sirada degillerse ve deger varsa-
yilan degerden farkliysa, bir mevsim konfigiirasyonu uya-
risi verilir.
01.01...31.12 Mevsim baslangig tarihi
34.61  Mevsim 2 baglangi¢ Mevsim 2 baslangig tarihini tanimlar. 01.01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangig¢ tarihi.
34.62  Mevsim 3 baglangic Mevsim 3 baslangi¢ tarihini tanimlar. 01,01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangig¢ tarihi.
34.63  Mevsim 4 baglangic Mevsim 4 baslangig tarihini tanimlar. 01,01.
tarihi Bkz. 34.60 Mevsim 1 baslangig tarihi.
34.70  Etkin istisnalarin Son etkin istisnayi belirleyerek kag etkin istisna oldugunu | 3
sayisi tanimlar. Onceki tim istisnalar etkindir.
1...3 istisnalari dénemdir (stre tanimlanabilir) ve
4...16 istisnalari glindir (siire her zaman 24 saattir).
Ornek: Deger 4 ise, 1...4 istisnalan etkindir ve
5...16 istisnalar etkin degildir.
0...16 Etkin istisna dénemlerinin veya giinlerinin sayisi. -
34.71  Istisna tiirleri 1...16 istisnalarinin tirlerini is glini veya tatil olarak 111111111111
tanimlar. 1M1
1...3 istisnalar donemdir (stire tanimlanabilir) ve
4...16 istisnalari glindiir (stire her zaman 24 saattir).
Bit Adi Aciklama
0 istisna 1 0 = Is glindi. 1 = Tatil
1 Istisna 2 0 = s giind. 1 = Tatil
2 istisna 3 0 = is glind. 1 = Tatil
3 istisna 4 0 = Is glind. 1 = Tatil
4 Istisna 5 0 = s gind. 1 = Tatil
5 istisna 6 0 = Is glind. 1 = Tatil
6 istisna 7 0 = Is glind. 1 = Tatil
7 Istisna 8 0 = s gin. 1 = Tatil
8 istisna 9 0 = Is giind. 1 = Tatil
9 istisna 10 0 = Is glind. 1 = Tatil
10 Istisna 11 0 = s gin. 1 = Tatil
11 istisna 12 0 = Is giind. 1 = Tatil
12 istisna 13 0 = Is glindi. 1 = Tatil
13 Istisna 14 0 = s gind. 1 = Tatil
14 istisna 15 0 = Is giind. 1 = Tatil
15 istisna 16 0 = Is glindi. 1 = Tatil
0000h...FFFFh istisna siiresi veya giinlerinin tirleri. 1=1
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34.72  lstisna 1 start istisna déneminin baglangig tarihini gg.aa formatinda 01.01.

tanimlar; burada gg giin sayisi ve aa ay sayisidir.

Bir istisna gliniinde baslatiimis olan zamanlayici, siire kal-
mis olsa bile her zaman 23:59:59'da durur.

Ayni tarih, tatil ve is giinii olarak konfigiire edilebilir. Istisna
gunlerin herhangi birisi etkinse, tarih de etkindir.

01.01....31.12. Istisna dénemi 1'in baglangig tarihi.

34.73  lstisna 1 uzunlugu ?stisna déneminin uzunlugunu giin olarak tanimlar. 0
Istisna dénemi, bir dizi ardigik istisna guini gibi kullanilir.

0...60 Istisna dénemi 1'in uzunlugu. 1=
34.74  stisna 2 start Bkz. 34.72 Istisna 1 start. 01,01.
34.75 lstisna 2 uzunlugu Bkz. 34.73 Istisna 1 uzunlugu. 0
34.76  lstisna 3 start Bkz. 34.72 Istisna 1 start. 01,01.
34.77  lstisna 3 uzunlugu Bkz. 34.73 Istisna 1 uzunlugu. 0
34.78  Istisna giinii 4 Istisna giini 4'lin tarihini tanimlar. 01.01.

01.01....31.12. Istisna giinii 4'Un baslangig tarihi.

Bir istisna gliniinde baslatilmis olan zamanlayici, sure kal-
mi$ olsa bile her zaman 23:59:59'da durur.

34.79  Istisna giinii 5 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.80 Istisna giinii 6 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.81  lstisna giinii 7 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.82  Istisna giinii 8 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.83 Istisna giinii 9 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.84  lstisna giinii 10 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.85  Istisna giinii 11 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.86 Istisna giinii 12 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.87  Istisna giinii 13 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.88  Istisna giinii 14 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
34.89  lstisna giinii 15 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01

34.90 Istisna giinii 16 Bkz. 34.79 Istisna giinii 4. 01,01
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34.100 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin zamanlamali fonksiyon 1'e bagl 000b
fonksiyon 1 oldugunu tanimlar.
0 = Bagl degil.
1 =Bagl.
Bkz. parametre 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin
durumu.
Bit Adi Aciklama
0 Zamanlayici 1 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1 Zamanlayici 2 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
2 Zamanlayici 3 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
3 Zamanlayici 4 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
4 Zamanlayici 5 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
5 Zamanlayici 6 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
6 Zamanlayici 7 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
7 Zamanlayici 8 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
8 Zamanlayici 9 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
9 Zamanlayici 10 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
10 Zamanlayici 11 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1 Zamanlayici 12 0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Zamanlamali fonksiyon 1'e bagli olan zamanlayicilar. 1=
34.101 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin zamanlamali fonksiyon 2'ye bagli | 000b
fonksiyon 2 oldugunu tanimlar.
Bkz. 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu.
34.102 Zamanlamali Hangi zamanlayicilarin zamanlamali fonksiyon 3'e bagli 000b
fonksiyon 3 oldugunu tanimlar.
Bkz. 34.01 Zamana bagl fonksiyonlarin durumu.
34.110 Yiikseltme zamani Hangi zamanlamali fonksiyonlarin (yani, zamanlamali 000b
fonksiyonu fonksiyonlara bagl olan zamanlayicilarin) ek stire fonksi-
yonuyla etkinlestirildigini tanimlar.
Bit Adi Aciklama
0 Zamanlamali fonksiyon 1 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
1 Zamanlamali fonksiyon 2 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
2 Zamanlamali fonksiyon 3 |0 = Etkin degil. 1 = Etkin.
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Ek zamanlayiciyi igeren zamanlamali fonksiyonlar. 1=
34.111  Yiikseltme zamani Ek sure etkinlestirme sinyalinin kaynagdini seger. Kapali
etkinlestirme kaynagi | 0 = Devre disI.
1 = Devrede.
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
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DIO1 DIO1 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
34.112  Ek stire uzunlugu Ek sureyi devreye alma sinyali kapatildiktan sonra ek 00 00:00
slirenin devre digi birakildig saati belirler.
Ornek: Parametre 34.111 Yiikseltme zamani etkinlestirme
kaynagdi kaynagi DI1 ve 34.112 parametresi 00:01:30 ola-
rak ayarlanmigsa, ek sire dijital giris DI devre disi birakil-
diktan sonra 1 saat 30 dakika boyunca devrede kalir.
00 00:00...00 00:00 Ek siire uzunlugu 1=1
35 Motor termik korumasi | Sicaklik 6lcimi konfigiirasyonu, yiik egrisi tanimi ve
motor fani kontroll konfiglirasyonu gibi motor termal
koruma ayarlari.
Ayrica bkz. bélim Motor termik korumasi, (sayfa 95).
35.01  Tahmini motor Motor sicakhgini dahili motor termik koruma modeli tara- | -
sicakligi findan tahmin edildigi gibi gosterir (bkz. parametre
35.50...35.55). Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile
segilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-60...1000°C veya Tahmini motor sicakligi. 1=1°
-76...1832°F
35.02  Olgiilen sicaklik 1 35.11 Sicaklik 1 kaynadi parametresi ile tanimlanan kay- | -
nak yoluyla alinan sicakligi gésterir. Birim, 96.16 Birim
secgimi parametresi ile segilir.
Not: Bir PTC sensori ile, 0 ohm (normal sicaklik) ya da
35.12 Sicaklik 1 ariza limiti parametresinin degeri (agiri
sicaklik) gosterilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-10...1000°C ya da Olgiilen sicaklik 1 1 =1 birim
14...1832°F, 0 ohm
veya [35.12] ohm
35.03  Olgiilen sicaklik 2 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi ile tanimlanan kay- | -
nak yoluyla alinan sicakligi gésterir. Birim, 96.16 Birim
segimi parametresi ile segilir.
Not: Bir PTC sensori ile, 0 ohm (normal sicaklik) ya da
35.22 Sicaklik 2 ariza limiti parametresinin degeri (asir
sicaklik) gosterilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-10...1000°C ya da Olglilen sicaklik 2 1 =1 birim
14...1832°F, 0 ohm
veya [35.22] ohm
35.11  Sicaklik 1 kaynagi Olgiilen sicaklik 1'in okunacagi kaynagi seger. Tahmini
Genellikle bu kaynak, siirlicii tarafindan kontrol edilen sicaklik
motora bagli bir sensérden gelir, ancak opsiyon listesindeki
gibi uygun bir sensor kullanildigi siirece prosesin diger
boélumlerinden gelen bir sicaklik da dlgilebilir ve izlenebilir.
Devre disi Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 1 devre disi. 0

Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakligi (bkz. parametre 35.01 Tahmini
motor sicaklig).

Sicaklik, bir dahili sirlici hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. Motorun ortam sicakhigini 35.50 Motor ortam
sicakligi parametresinde ayarlamak 6nemlidir.
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1 x Pt100 analog G/C

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen stan-
dart bir analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100
sensoru.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

» Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari
U (gerilim) olarak ayarlayin. Her tiirli degisiklik denet-
leme birimi yeniden baslatilarak gegerli kiinmalidir.

» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak secimi parametresini Sicaklik sensorii
1 etkinlestirme olarak ayarlayin.

Analog ¢ikig, sensor lzerinden sabit akim génderir. Sen-

sorln direnci sicaklik ile birlikte arttikga, sensor Gzerindeki

gerilim de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve
dereceye donusturdllr.

5

2 x Pt100 analog G/C

1 x Pt100 analog G/C segimi gibidir, ancak seri olarak
bagli iki sensér bulunur. Birden fazla sensérin kullaniima-
slyla 6lgum hassasiyeti buyuk olgude arttirilir.

3 x Pt100 analog G/C

1 x Pt100 analog G/C secimi gibidir, ancak seri olarak
bagl tg¢ sensor bulunur. Birden fazla sensoriin kullaniima-
slyla 6lgim hassasiyeti blyik olgude arttirilir.

Dogrudan sicaklik

Sicaklik 35.74 parametresi ile segilen kaynaktan alinir.
Kaynagin degeri Celsius derece olarak kabul edilir.

1

35.12

Sicaklik 1 ariza limiti

Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin hata limitini tanimlar.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.

130°C veya
266°F

-10...1000°C veya
14...1832°F

Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin hata limiti.

1 =1 birim

35.13

Sicaklik 1 uyari limiti

Sicaklik denetimi fonksiyonu 1 igin uyari limitini tanimlar.
Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir.
Not: PTC senso6ri olmasi durumunda, birim ohm'dur.

110°C veya
230°F

-10...1000°C veya
14...1832°F

Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limiti.

1 =1 birim

35.14

Sicaklik 1 Al kaynagi

35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi icin girisi, 7 x Pt100
analog G/C, 2 x Pt100 analog G/C, 3 x Pt100 analog G/C
ve Dogrudan sicaklik opsiyonlarini seger.

Secilmedi

Secilmedi

Yok.

Al1 gercek degeri

Analog girig Al1.

Al2 gercek degeri

Analog giris Al2.

N| =] O

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

35.21

Sicaklik 2 kaynagi

Olgiilen sicaklik 2'nin okunacagi kaynagi seger.
Genellikle bu kaynak, surlicti tarafindan kontrol edilen
motora bagli bir sensérden gelir, ancak opsiyon listesindeki
gibi uygun bir sensor kullanildigi stirece prosesin diger
bélimlerinden gelen bir sicaklik da dlgilebilir ve izlenebilir.

Devre disi

Devre disi

Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 2 devre disi.

Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakh@i (bkz. parametre 35.01 Tahmini
motor sicakligi).

Sicaklik, bir dahili surtict hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. Motorun ortam sicakhgini 35.50 Motor ortam
sicakligi parametresinde ayarlamak énemlidir.

-
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Dogrudan sicaklik Sicaklik 35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segi- | 11
len kaynaktan alinir. Kaynagin degeri Celsius derece ola-
rak kabul edilir.
35.22  Sicaklik 2 ariza limiti | Sicaklik denetimi fonksiyonu 2 igin hata limitini tanimlar. 130°C veya
Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile segilir. 266°F
Not: PTC sensorl olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10...1000°C veya Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin hata limiti. 1 =1 birim
14...1832°F
35.23  Sicaklik 2 uyari limiti | Sicaklik denetimi fonksiyonu 2 igin uyari limitini tanimlar. | 110°C veya
Birim, 96.16 Birim secimi parametresi ile segilir. 230°F
Not: PTC sensori olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10...1000°C veya Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin uyar limiti. 1=1 birim
14...1832°F
35.24  Sicaklik 2 Al kaynagi | 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi igin Dogrudan Secilmedi
sicaklik opsiyonunu seger.
Secilmedi Yok. 0
Al1 gercek degeri Denetleme birimindeki Al1 analog girisi. 1
Al2 gercek degeri Denetleme birimindeki Al2 analog girisi. 2
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
35.50  Motor ortam sicakligi | Motor termal koruma modeli igin motorun ortam sicakligini | 20°C veya
tanimlar. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir. | 68°F
Motor termik koruma modeli, 35.50...35.55 parametrele-
rini esas alarak motor sicakligini tahmin eder. Motor
sicakhgi, motor yUk egrisinin tizerindeki bélgede caligir-
ken artar, ylk egrisinin altindaki bélgede caligirken azalir.
UYARI! Motor, toz, kirletici madde vb. nedenlerle
A uygun sekilde sogutulmazsa, model motoru koru-
yamaz.
-60...100°C veya Ortam sicakligi. 1=1°

-75...212°F
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35.51  Motor yiik egrisi

iy
(%)

150 +

100 - - -

50 +
35.52

Motor yik egrisini 35.52 Sifir hiz yiikii ve 35.53 Kirilma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi motor
termik koruma modeli tarafindan motor sicakligini tahmin
etmek igin kullanilir.

Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yuk,
99.06 Motor nominal akimi parametresinin degeri olarak
alinir (daha ylksek degerdeki yikler motorun isinmasina
neden olur). Ortam sicaklidi, 35.50 Motor ortam sicakligi-
parametresinde ayarlanan nominal degerden farkliysa yiik
egrisi seviyesi ayarlanmalidir.

I = Motor akimi
Iy = Nominal motor akimi

35.51

35.53
frekans

%100

Sdriici ¢ikis

%50...%150

Motor yiik egrisi igin maksimum yuk.

= %1

35.52  Sifir hiz yiikii

Motor yiik egrisini 35.571 Motor ylik edrisi ve 35.53 Kirilma
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yk egrisinin
sifir hizinda maksimum motor ylkunu tanimlar. Motorda
harici bir fan varsa, sogutmayi daha etkili kilmak icin daha
yuksek bir deder kullanilabilir. Motor Ureticisinin 6nerile-
rine bakin.

Bkz. parametre 35.51 Motor yiik egrisi.

%70

%25...%150

Motor yiik egrisi icin sifir hiz yuku.

1=%1

35.53  Kirilma noktasi

Motor ylk egrisini 35.51 Motor yiik egrisi ve 35.52 Sifir hiz
ylikii parametreleriyle birlikte tanimlar. Yk egrisi kesme
noktasi frekansini, yani motor ylk egrisinin 35.51 Motor
ylik egrisi parametresi degerinden 35.52 Sifir hiz yiiki
parametresi dederine digsmeye basladigi noktayi tanimlar.
Bkz. parametre 35.51 Motor yiik egrisi.

45,00 Hz

1,00...500,00 Hz

Motor yiik egrisi igin kirilma noktasi.

Bkz. par.
46.02
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35.54  Motor nominal sicaklik | Motor nominal akim ile yikll iken motorun ortam sicakligi | 80°C veya
artisi Uzerindeki sicaklik artisini tanimlar. Motor Ureticisinin éne- | 176°F
rilerine bakin.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Sicaklik
Motor nominal sicaklik
artigi
Ortam sicakligi
Zaman
0...300°C veya Sicaklik artigi. 1=1°
32...572°F
35.55  Motor termal zaman Nominal motor sicakliginin %63'Une ulagsmak igin gereken | 256 s
sabiti zaman olarak tanimlanan, motor termal koruma modeli
icin termal sure sabitini tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerile-
rine bakin.
Motor akimi
%100
: . Zaman
Sicaklik artigi ! !
%100 .
%63 -
Motor termik siiresi Zaman
100...10000 s Motor termik zaman sabiti. 1=1s
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36 Yiik analizorii Tepe deger ve genislik glinliga ayarlari.
Ayrica bkz. bolim Yiik analizérii (sayfa 99).
36.01  PVL sinyal kaynagi Tepe deger glinligu tarafindan izlenecek sinyali seger. Cikis giicti
Sinyal, 36.02 PVL filtre siiresi parametresi ile belirlenen
filtreleme suresi kullanilarak filtrelenir.
Tepe degeri, o andaki énceden segilmis sinyallerle birlikte
36.10...36.15 parametrelerine saklanir.
Tepe degeri glinlligl 36.09 Logger reset parametresi kul-
lanilarak resetlenebilir. Son resetleme tarihi ve saati sira-
siyla 36.16 ve 36.17 parametrelerine kaydedilir.
Secilmedi Yok (tepe deg@eri gunlGgu devre dist). 0
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi. 1
Cikis frekansi 01.06 Cikis frekansi. 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi. 4
Motor momenti 01.10 Motor momenti. 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi. 7
Cikis guct 01.14 Cikis glicd. 8
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girigi. 10
Hiz ref rampasi ¢ikisi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi. 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi. 12
Kullanilan moment ref | 26.02 Kullanilan moment referansi. 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi. 14
Proses PID ¢ikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercgek. 16
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
36.02  PVL filtre stiresi Tepe deger glinligd filtreleme siresi. Bkz. parametre 2,00s
36.01 PVL sinyal kaynagi.
0,00...120,00 s Tepe deger glnligu filtreleme siresi. 100=1s
36.06 AL2 sinyal kaynagi Genlik guinligi 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sin- | Motor
yal, 200 ms araliklarla érneklenir. momenti
Sonuglar, 36.40...36.49 parametreleri tarafindan gorinti-
lenir. Her parametre, bir genlik araligini temsil eder ve
orneklerin hangi bélimunin o araliga dustiguni gosterir.
%100'e karsilik gelen sinyal degeri 36.07 AL2 sinyal
Olgeklendirme parametresi ile tanimlanir.
Genlik glinligi 2 36.09 Logger reset parametresi kullani-
larak resetlenebilir. Son resetleme tarihi ve saati sirasiyla
36.50 ve 36.51 parametrelerine kaydedilir.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 36.01 PVL sinyal kaynagi.
Segimler igin, bkz. parametre 36.017.
36.07  AL2 sinyal %100 6rnek degerine karsilik gelen genlik guinligi AL2 100,00
6lgeklendirme icin izlenen sinyal degerini tanimlar.
0,00...32767,00 %100'e karsilik gelen sinyal degeri. 1=
36.09 Logger reset Tepe degeri gunliglini ve/veya genlik gunliga 2'yi sifirflar. | Tamam
(Genlik glinligu 1 resetlenemez.)
Tamam Resetleme tamamlandi ya da talep edilmedi (normal 0

calisma).
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Tuma Hem tepe degeri giinligini hem de genlik ginlGgu 2'yi 1
resetler.
PVL Tepe degeri gunligiini resetler. 2
AL2 Genlik ginlGgu 2'yi resetler. 3
36.10  PVL tepe degeri Tepe deger glinligu tarafindan kaydedilen tepe degerini | 0,00
gosterir.
-32768,00...32767,00 | Tepe deger. 1=1
36.11  PVL tepe degeri tarihi | Tepe degerin kaydedildigi tarihi gosterir. 01.01.1980
- Tepe olugma tarihi. -
36.12  PVL tepe degeri saati | Tepe degerin kaydedildigi saati gosterir. 00:00:00
- Tepe olusma saati. -
36.13  Tepe degerindeki PVL | Tepe degerin kaydedildigi andaki motor akimini gésterir. | 0,00 A
akimi
-32768,00... Tepe degerdeki motor akimi. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL DC gerilimi tepe | Tepe degerin kaydedildidi anda, siriict ara DC devresin- | 0,00 V
degerinde deki gerilimi gosterir.
0,00...2000,00 V Tepe degerdeki DC gerilim. 10=1V
36.15  Tepe degerindeki PVL | Tepe degerin kaydedildigi andaki motor hizini gosterir. 0,00 rpm
hizi
-30000...30000 rpm Tepe degerdeki motor hizi. Bkz. par.
46.01
36.16  PVL reset tarihi Tepe degeri glinliigiiniin en son resetlendigi tarihi gosterir. | 01.01.1980
- Tepe degeri glinligunin en son resetleme tarihi. -
36.17  PVL filtre saati Tepe degeri glnligunun en son resetlendigi tarihi gosterir. | 00:00:00
- Tepe degeri gunligliniin en son resetleme saati. -
36.20 AL1%0- %10 Genislik giinltdu 1 tarafindan kaydedilen ve %0 - %10 %0,00
araligina diisen érnekler yiizdesini gorintiler. %100,
donanim kilavuzunda Teknik veriler bélimuindeki degerler
tablosunda verilen /,,, degerine karsilik gelir.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik ginligi 1 érnekleri. 1=%1
36.21  AL1 %10 - %20 Genislik giinlGgu 1 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 %0,00
araligina dugen ornekler ylizdesini goruntuler.
%0,00...%100,00 %10 - %20 arasindaki genislik gunligl 1 érnekleri. = %1
36.22  AL1 %20 - %30 Genislik giinltdu 1 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 %0,00
araligina dusen érnekler ylzdesini géruntuler.
%0,00...%100,00 %20 - %30 arasindaki genislik gunligl 1 érnekleri. = %1
36.23 AL1 %30 - %40 Genislik giinligi 1 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 %0,00
arahigina dusen ornekler ylzdesini géruntuler.
%0,00...%100,00 %30 - %40 arasindaki genislik gunligl 1 érnekleri. = %1
36.24  AL2 %40 - %50 Genislik giinligi 1 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 %0,00
araligina diisen érnekler yiizdesini gorintiler.
%0,00...%100,00 %40 - %50 arasindaki genislik ginliga 1 érnekleri. = %1
36.25 AL1 %60 - %70 Genislik glinliigl 1 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 %0,00
araligina diisen ornekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %350 - %60 arasindaki genislik ginliigu 1 érnekleri. 1=%1
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36.26  AL1 %60 - %70 Genislik guinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 %0,00
araligina dusen 6rnekler yluzdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik glinligu 1 érnekleri. 1=%1
36.27 AL1 %70 - %80 Genislik glinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 %0,00
araligina dusen érnekler yluzdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik glinligu 1 rnekleri. 1=%1
36.28 AL1 %80 - %90 Genislik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 %0,00
araligina diisen 6rnekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik glinligu 1 érnekleri. 1=%1
36.29  AL1 %90 izeri Geniglik guinligi 1 tarafindan kaydedilen ve %90'i agan %0,00
ornekler ylizdesi.
%0,00...%100,00 %90 tzerindeki genislik ginligl 1 érnekleri. 1=%1
36.40 AL2%0-%10 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %0 - %10 %0,00
araligina diigen 6rnekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %0 - %10 arasindaki genislik glinligi 2 drnekleri. 1=%1
36.41  AL2 %10 - %20 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %10 - %20 %0,00
araligina dusen 6rnekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %10 - %20 arasindaki genislik glinligu 2 ornekleri. = %1
36.42 AL2 %20 - %30 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %20 - %30 %0,00
araligina dusen 6rnekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %20 - %30 arasindaki genislik glinligl 2 ornekleri. 1=%1
36.43  AL2 %30 - %40 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %30 - %40 %0,00
araligina dusen érnekler yluzdesi.
%0,00...%100,00 %30 - %40 arasindaki genislik glinligl 2 drnekleri. 1=%1
36.44  AL2 %40 - %50 Genislik guinlugi 2 tarafindan kaydedilen ve %40 - %50 %0,00
araligina diisen 6rnekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %40 - %50 arasindaki genislik glinligu 2 érnekleri. 1=%1
36.45 AL2 %50 - %60 Genislik giinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %50 - %60 %0,00
araligina diisen 6rnekler yuzdesi.
%0,00...%100,00 %50 - %60 arasindaki genislik glinligu 2 érnekleri. = %1
36.46 AL2 %60 - %70 Genislik giinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %60 - %70 %0,00
araligina diisen érnekler yiizdesi.
%0,00...%100,00 %60 - %70 arasindaki genislik ginligi 2 6rnekleri. 1=%1
36.47 AL2 %70 - %80 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %70 - %80 %0,00
araligina dusen 6rnekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %70 - %80 arasindaki genislik glinligl 2 ornekleri. = %1
36.48 AL2 %80 - %90 Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %80 - %90 %0,00
araligina dusen 6rnekler ylzdesi.
%0,00...%100,00 %80 - %90 arasindaki genislik glinligl 2 drnekleri. 1=%1
36.49  AL2 %90 izeri Genislik guinligu 2 tarafindan kaydedilen ve %90'i asan %0,00
ornekler yizdesi.
%0,00...%100,00 %90 Uzerindeki genislik guinlig 2 érnekleri. 1=%1
36.50 AL2 reset tarihi Genlik guinligi 2'nin en son resetlendigi tarih. 01.01.1980
- Genlik glinligiu 2'nin son resetlenme tarihi. -
. reset saati enlik giinligu 2'nin en son resetlendigi saati. :00:
36.51 AL2 i Genlik gunliga 2'ni lendigi i 00:00:00

Genlik guinligu 2'nin son resetlenme saati.
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37 Kullanici yiik egrisi Kullanici yik egrisi icin ayarlar.
Ayrica bkz. bolim Kullanici yiik egrisi, (sayfa 72).
37.01  ULC ¢ikist durum izlenen sinyalin (37.02) durumunu gériintiiler. 0000h
word'li
Bit Adi Aciklama
0 Dusuik yuk limiti 1 = Sinyal dusuk yik egrisinin altinda.
1 Yuk araliginda 1 = Sinyal dislik yiik ile agir yiik egrisinin arasinda.
2 Asiri yuk limiti 1 = Sinyal asiri yUk egrisinin Gzerinde.
3...15 |Rezerve
0000h...FFFFh izlenen sinyalin durumu. 1=1
37.02  ULC denetim sinyali Denetlenecek sinyali seger. Motor
momenti %
Secilmedi Sinyal segili degil. ULC devre disI. 0
% motor hizi 01.03 Motor hizi %. 1
Motor akimi % 01.08 Nominal motor akimi %’si. 2
Motor momenti % 01.10 Motor momenti. 3
Motor nom. ¢ikis 01.15 Motor nom c¢ikis gtici %. 4
glcl %
Sdrict nom. cikis 01.16 Sdirticii nom ¢ikis glici %. 5
guci %
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
37.03  ULC asiri yiik islemleri | Sinyal (37.02), tanimlanan siire boyunca asiri ylik egrisi- | Devre disi
nin Gzerinde kalirsa gerceklestirilen islemi seger.
Devre digi Uyarilar veya hata olugturulmadi. 0
Uyari Sinyal 37.41 ULC asiri yiik zamanlayicis| parametresi
tarafindan tanimlanan sure boyunca surekli olarak asiri
yuk egrisinin Gzerinde olursa, strlcu bir ABC1 ULC asiri
ytik uyarisi olusturur.
Hata Sinyal 37.41 ULC asiri ylik zamanlayicisi parametresi 2
tarafindan tanimlanan siire boyunca stirekli olarak agiri
yuk egrisinin Gzerinde olursa, slrlcu bir 8002 ULC asiri
ylik hatasi olusturur.
Uyari/Hata Sinyal 37.41 ULC asir ylik zamanlayicisi parametresi 3
tarafindan tanimlanan siirenin yari sirresi boyunca stirekli
olarak asiri ylk egrisinin Uzerinde olursa, sirlcl bir
A8C1 ULC asiri ylik uyarisi olusturur.
Sinyal 37.41 ULC asiri yiik zamanlayicis| parametresi
tarafindan tanimlanan siire boyunca siirekli olarak agiri
yuk egrisinin tzerinde olursa, surucl bir 8002 ULC asiri
ylik hatasi olusturur.
37.04  ULC duslik yiik Sinyal (37.02), tanimlanan siire boyunca disuk ylk egrisi- | Devre disi
islemleri nin altinda kalirsa gergeklestirilen islemi seger.
Devre disi Uyarilar veya hata olusturulmadi. 0
Uyari Sinyal 37.42 ULC dlstik ylik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siire boyunca strekli olarak dusik
ylik egrisinin altinda olursa, srticti bir A8C4 ULC diisiik
ylik uyarisi olugturur.
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Hata Sinyal 37.42 ULC diislik yiik zamanlayicisi parametresi 2
tarafindan tanimlanan siire boyunca sirekli olarak disik
yuk egrisinin altinda olursa, surlicti bir 8001 ULC diistik
ylik hatasi olusturur.
Uyari/Hata Sinyal 37.42 ULC diisiik yiik zamanlayicisi parametresi 3
tarafindan tanimlanan siirenin yari siiresi boyunca siirekli
olarak disuk yulk egrisinin altinda olursa, surici bir
A8C4 ULC dslik ylik uyarisi olugturur.
Sinyal 37.42 ULC diisiik yiik zamanlayicisi parametresi
tarafindan tanimlanan siire boyunca sirekli olarak disik
yuk egrisinin altinda olursa, suriicti bir 8001 ULC diistik
ylik hatas! olusturur.
37.11  ULC hiz tablosu Kullanici ylk egrisinin X eksenindeki bes hiz noktasinin 150,0 rpm
noktasi 1 ilkini tanimlar.
Parametrelerin degerleri sunlari kargilamahdir: -
30000,0 rpm < 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1 <
37.12 ULC hiz tablosu noktasi 2 < 37.13 ULC hiz tablosu
noktasi 3 < 37.14 ULC hiz tablosu noktasi 4 < 37.15 ULC
hiz tablosu noktasi 5 < 30000,0 rpm.
99.04 Motor kontrol modu parametresi Vektdr olarak ayar-
lanmigsa ya da 99.04 Motor kontrol modu Skaler olarak
ayarlanmis ve referans birimi rpm ise, hiz noktalari kulla-
nilir.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.12  ULC hiz tablosu ikinci hiz noktasini tanimlar. 750,0 rpm
noktasi 2 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.13  ULC hiz tablosu Uglincii hiz noktasini tanimlar. 1290,0 rpm
noktasi 3 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.14  ULC hiz tablosu Dordiincl hiz noktasini tanimlar. 1500,0 rpm
noktasi 4 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.15  ULC hiz tablosu Besinci hiz noktasini tanimlar. 1800,0 rpm
noktasi 5 Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1.
-30000,0... Hiz. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.16  ULC frekans tablosu Kullanici yiik egrisinin X eksenindeki bes frekans noktasi- | 5,0 Hz
noktasi 1 nin ilkini tanimlar.
Parametrelerin deg@erleri sunlari karsilamalidir: -500,0 Hz
< 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1 < 37.17 ULC fre-
kans tablosu noktasi 2 < 37.18 ULC frekans tablosu
noktasi 3 < 37.19 ULC frekans tablosu noktasi 4 < 37.20
ULC frekans tablosu noktasi 5 < 500,0 Hz.
99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak ayar-
lanmissa ve referans birimi Hz ise, frekans noktalari kulla-
nilir.
-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
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37.17  ULC frekans tablosu ikinci frekans noktasini tanimlar. 25,0 Hz

noktasi 2 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.18  ULC frekans tablosu Ugiincli frekans noktasini tanimlar. 43,0 Hz

noktasi 3 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.19  ULC frekans tablosu Dérdiinci frekans noktasini tanimlar. 50,0 Hz

noktasi 4 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.20  ULC frekans tablosu Besinci frekans noktasini tanimlar. 60,0 Hz

noktasi 5 Bkz. parametre 37.16 ULC frekans tablosu noktasi 1.

-500,0...500,0 Hz Frekans. 1=1Hz
37.21  ULC dsiik yiik Dustk yUk (alttaki) egrisini, X eksenindeki karsiliklariyla %10,0

noktasi 1 birlikte tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin

(37.11 ULC hiz tablosu noktasi 1...37.15 ULC hiz tablosu
noktasi 5 veya 37.15 ULC hiz tablosu noktasi 5...37.15
ULC frekans tablosu noktasi 5) ilkini tanimlar.

Asagidaki kosullar kargilanmalidir.

« 37.21 ULC diistik yiik noktasi 1 <= 37.31 ULC asiri yiik

noktasi 1
« 37.22 ULC diisiik yiik noktasi 2 <= 37.32 ULC asiri yiik
noktasi 2
« 37.23 ULC diistik yiik noktasi 3 <= 37.33 ULC asir yiik
noktasi 3
« 37.24 ULC diisiik yiik noktasi 4 <= 37.34 ULC asin yiik
noktasi 4
« 37.25 ULC diisiik yiik noktasi 5 <= 37.35 ULC asirn yiik
noktasi 5
%-1600,0...%1600,0 | DUsuk ylk noktasi 1=%1
37.22  ULC dglik yiik ikinci diigiik yiik noktasini tanimlar. %15,0
noktasi 2 Bkz. parametre 37.21 ULC dlisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | DUsuk ylk noktasi 1=%1
37.23  ULC dstik yiik Uglincii diisiik yiik noktasini tanimlar. %25,0
noktasi 3 Bkz. parametre 37.21 ULC diislik yiik noktas 1.
%-1600,0...%1600,0 | DUsuk ylk noktasi 1=%1
37.24  ULC dustik yiik Dérdiinct disik ylk noktasini tanimlar. %30,0
noktasi 4 Bkz. parametre 37.21 ULC dlisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Duslk yik noktasi = %1
37.25  ULC duslik yiik Besinci diisuk yiik noktasini tanimlar. %30,0
noktasi 5 Bkz. parametre 37.21 ULC diislik yiik noktas 1.

%-1600,0...%1600,0 | Duslk yik noktasi = %1
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37.31  ULC asir yiik Asiri ylk (Ustteki) egrisini, X eksenindeki karsiliklariyla bir- | %300,0
noktasi 1 likte tanimlayan Y eksenindeki bes noktanin (37.11 ULC
hiz tablosu noktasi 1...37.15 ULC frekans tablosu
noktas! 5 veya 37.15 ULC frekans tablosu
noktasi 5...37.20 ULC frekans tablosu noktasi 5) ilkini
tanimlar.
Bes noktanin her birinde, duslk yik egrisi noktasi agiri
yuk noktasinin degerinden kiicik veya bu degere esit
olmalidir. Bkz. parametre 37.21 ULC diisiik yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri yik noktasi. 1=%1
37.32  ULC asin yiik ikinci asiri yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 2 Bkz. parametre 37.31 ULC agir1 yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri yik noktasi. 1=%1
37.33  ULC asin yiik Uglinci asir yiik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 3 Bkz. parametre 37.31 ULC asiri ylik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri yik noktasi. 1=%1
37.34  ULC asin yiik Dérdiinci asir yik noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 4 Bkz. parametre 37.31 ULC agiri yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri yik noktasl. 1=%1
37.35 ULC asin yiik Besinci asiri yuk noktasini tanimlar. %300,0
noktasi 5 Bkz. parametre 37.31 ULC asiri yiik noktasi 1.
%-1600,0...%1600,0 | Asiri yik noktasi. 1=%1
37.41  ULC asin yiik izlenen sinyalin siirekli olarak asiri yiik egrisinin Gstinde | 20,0 s
zamanlayicisi kalmasi gereken zaman periyodunu tanimlar.
0,0...10000,0 s Zaman. 1=1s
37.42  ULC dlglik yiik izlenen sinyalin siirekli olarak diisiik yiik egrisinin altinda | 20,0 s
zamanlayicisi kalmasi gereken zaman periyodunu tanimlar.
0,0...10000,0 s Zaman. 1=1s
40 Proses PID grubu 1 Proses PID kontrolii igin parametre degerleri.
Sirlicu ¢ikisi PID prosesi tarafindan kontrol edilebilir.
Proses PID kontroliu etkinlestirildiginde, siricu referans
degerine proses geribildirimini kontrol eder.
Proses PID igin iki farkli parametre grubu tanimlanabilir.
Ayni anda bir parametre grubu kullanimdadir. Birinci grup
40.07...40.50 parametrelerinden uyarlanir, ikinci grup 41
Proses PID grubu 2 grubundaki parametreler ile tanimla-
nir. Kullanilacak grubu tanimlayan ikili kaynak 40.57 PID
set1/set2 segimi parametresi ile segilir.
Ayrica bkz. Kontrol zinciri semalari béliminde PID kontrol
zinciri semalari.
40.01  Proses PID ¢ikisi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisini gésterir. 485. sayfadaki | 0,00
gercek kontrol zinciri gemasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-%200000,00... Proses PID kontrol cihazi gikisi. 1=%1

%200000,00
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40.02  Proses PID Kaynak segimi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.70 | 0,00
geribildirimi gergek Ayar 1 geribildirim fonksiyonu) ve filtreleme sonrasinda
proses geri bildirim degerini gosterir. 485. sayfadaki kont-
rol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses geri bildirimi. 1=1PID
200000,00 PID misteri
musteri birimi birimi
40.03  Proses PID ayar Kaynak se¢imi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.18 | 0,00
noktasi gergek Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu), sinirlama ve rampa son-
rasinda proses PID ayar noktasi degerini gosterir. 485.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi igin ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID misteri
musteri birimi birimi
40.04  Proses PID sapmasi Proses PID sapmasini gosterir. Varsayilan olarak, bu 0,00
gercek deger ayar noktasi - geri bildirime esittir, ancak sapma
40.31 Ayar 1 sapma gevirme parametresi ile ters gevrilebi-
lir. 485. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... PID sapmasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.06  Proses PID durum Proses PID kontroltiindeki durum bilgilerini gésterir. 0000h
word'l Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontrol{ etkin.
1 Ayar noktasi 1 = Proses PID ayar noktasi dondurulmus.
dondurulmus
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrol cihazi gikisi dondurulmus.
3 PID uyku modu 1 = Uyku modu etkin.
4 Uyku ek siresi 1 = Uyku ek stresi etkin.
5 Rezerve
6 izleme modu 1 = Izleme fonksiyonu etkin.
7 Cikig Ust limiti 1 = PID ¢ikisi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikig alt limiti 1 = PID ¢ikigi 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Rezerve
10 PID ayar 0 = Parametre grubu 1 kullanimda 1 = Parametre grubu 2
kullanimda
11 Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktas! etkin (bkz. parametreler 40.16...40.16)
etkin
13...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontroli durum word'. 1=
40.07  Proses PID g¢alisma Proses PID kontrollinii etkinlestirir/devre digi birakir. Kapali
modu Not: Proses PID kontrollii sadece harici kontrolde kullani-
labilir; bkz. bélum Lokal ve harici kontrol konumlari
(sayfa 52).
Kapali Proses PID kontroli etkin degil. 0
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Acik Proses PID kontrolU etkin. 1
Sirlcu calisirken acik | Surtict gahisirken proses PID kontroll etkindir. 2
40.08  Ayar 1 geribildirim 1 Proses geri bildiriminin birincil kaynagdini seger. 484. say- | Segilmedi
kaynagdi fadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Secilmedi Yok. 0
Al1 6lgeklendirilmis 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 blgeklendirilen degeri 2
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 6lgeklendirilen degeri 3
olgeklendirildi
Al1 ylizdesi 12.101 Al1 yiizde degeri 8
Al2 ylizdesi 12.102 Al2 yiizde degeri 9
Geribildirim depolama | 40.91 Geribildirim veri depolama 9
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.09  Ayar 1 geribildirim 2 Proses geri bildiriminin ikinci kaynagini seger. ikinci kay- | Segilmedi
kaynagdi nak yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki giris gerektirirse
kullanilir.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 40.08 Ayar 1 geribildirim 1
kaynagi.
40.10  Ayar 1 geribildirim Proses geri bildiriminin 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagdi | In1
fonksiyonu ve 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi parametreleri ile
segilen iki geribildirim kaynagindan nasil hesaplandigini
tanimlar.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile carpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélundr. 4
MIN(In1,In2) iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) iki kaynagin biyiik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in karekoki. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin karekoku. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin karekoka. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) Kaynak 1'in karekoki + kaynak 2'nin karekoku. 11
40.11  Ayar 1 geribildirim filtre | Proses geri bildirimi igin filtreleme siresi sabitini tanimlar. | 0,000 s
stiresi
0,000...30,000 s Geri bildirim filtre suresi. 1=1s
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40.14  Set 1 ayar noktasi 40.15 Set 1 ¢ikis dlceklendirme parametresi ile birlikte, 0,00
dlgeklendirme proses PID kontrol zinciri igin bir genel dlgeklendirme fak-
tord tanimlar.
Parametre sifir olarak ayarlanirsa, otomatik ayar noktasi
Olgeklendirme etkinlestirilir; burada uygun ayar noktasi
Olcegdi segili ayar noktasi kaynagina gére hesaplanir. Ger-
cek ayar noktasi olgegi 40.61 Ayar noktasi élgeklendirme
gercek parametresinde gosterilimektedir.
Ornegin, proses ayar noktas! girisi Hz cinsinden oldu-
gunda dlceklendirme faktértinden yararlanilabilir, PID
kontrol cihazinin gikisi ise hiz kontrolde bir rpm degeri ola-
rak kullanilir. Bu durumda, bu parametre 50 olarak ve
40.15 parametresi 50 Hz'de nominal motor hizina ayarla-
nabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin gikisi = [40.15] olur,
sapma (ayar noktasi - geri bildirim) = [40.74] ve [40.32] =
1 oldugunda.
Not: Olchlendirme 40.14 ve 40.15 arasindaki orana
dayanir. Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 30 ile ayni
Olceklendirmeyi olusturacaktir.
-200000,00... Olgeklendirme. 1=1
200000,00
40.15  Set 1 ¢ikis Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi élgeklendirme. 0,00
Olgeklendirme Parametre sifir olarak ayarlandiysa, élgeklendirme otoma-
tiktir:
Calisma modu - .
(bkz. par. 19.01) Olgeklendirme
Hiz kontrolu 46.01 Hiz 6lgekleme
Frekans kontroli 46.02 Frekans 6lgekleme
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi gikisi bazinda. 1=1
200000,00
40.16  Ayar 1 ayar noktas! 1 | Proses PID ayar noktasinin birincil kaynagini seger. 484. | Secilmedi
kaynagi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Secilmedi Yok.
Dahili ayar noktasi Dahili ayar noktasi. Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi
secimi 1 parametresi.
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 bigeklendirilen degeri 3
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 lgeklendirilen degeri
Motor 22.80 Motor potansiyometresi ref gergek (motor potansi-
potansiyometresi yometresinin gikist).
Frek girisi 11.39 Frek girisi 1 6lgeklendirilen degeri 10
olgeklendirildi
Al1 yizdesi 12.101 Al1 yiizde dederi 1
Al2 yuzdesi 12.102 AI2 yiizde degeri 12
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Kontrol paneli Kontrollin dénecegi konum igin kontrol sistemi tarafindan | 13
(ref saklandi) kaydedilen panel referansi (03.01 Panel referansi,
bkz. sayfa 112) referans olarak kullanilir.
Referans
A | ® Ext1 referansi
X- X- =% - ﬂ(—x—x— X Ext2 referansi
— Etkin referans
oo —9%-90-- - Etkin olmayan referans
T >
Ext1 -> Ext2
Kontrol paneli Onceki kontrol konumu igin panel referansi (03.07 Panel | 14
(ref kopyalandi) referansi, bkz.sayfa 112), kontrol konumu degistiginde iki
konumun referanslari ayni tiirdense (r. fre-
kans/hizimoment/PID) referans olarak kullanilir; aksi
halde gercek sinyal yeni referans olarak kullanilr.
Referans
| @ Ext1referansi
X Ext2 referansi
. — Etkin referans
‘e - 9. - Etkin olmayan referans
T .
Ext1 -> Ext2
FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 15
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 16
EFB ref1 03.09 EFB referansi 1 19
EFB ref2 03.10 EFB referansi 2 20
Ayar noktasi veri 40.92 Ayar noktasi veri depolama 24
depolama
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref saklandi). 26
(ref saklandr)
Entegre panel Bkz. yukaridaki Kontrol paneli (ref kopyalandi). 27
(ref kopyalandi)
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.17  Ayar 1 ayar noktasi 2 | Proses ayar noktasinin ikinci kaynagini seger. Ikinci kay- | Secilmedi
kaynagi nak yalnizca ayar noktasi fonksiyonu iki giris gerektirirse
kullanihr.
Opsiyonlar icin, bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktasi
1 kaynagi.
40.18  Ayar 1 ayar noktasi 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi ve 40.17 Ayar 1 ayar | In1
fonksiyonu noktasi 2 kaynagi parametreleri ile segilen ayar noktasi
kaynaklari arasinda bir fonksiyon secer.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile carpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélundr. 4
MIN(In1,In2) iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) iki kaynagin biyiik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in karekoki. 8
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sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin karekokd. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin karekok. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) Kaynak 1'in karekdki + kaynak 2'nin karekoka. "
40.19  Ayar 1 dahili ayar 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi segimi 2 ile birlikte, Secilmedi
noktasi segimi 1 40.21...40.23 parametreleri ile tanimlanan én ayarlarin
dahili ayar noktasini tanimlar.
Not: 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi ve 40.17 Ayar 1
ayar noktasi 2 kaynagi parametreleri Dahili ayar noktasi
olarak ayarlanmalidir.

Kaynak su
parametre ile
tanimlanir: 40.19

Kaynak su parametre

ile tanimlanir: 40.20 Dahili ayar noktasi etkin

0 0 Ayar noktasi kaynagi

1 0 1 (par. 40.21)

0 1 2 (par. 40.22)

1 1 3 (par. 40.23)
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (77.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisI (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Bilesik zamanlayici durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamal 34.01 Bilesik zamanlayici durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

40.20  Ayar 1 dahili ayar 40.21...40.23 parametreleri ile tanimlanan tg¢ dahili ayar | Secilmedi
noktasi segimi 2 noktasindan kullanilan ayar noktasini 40.19 Ayar 1 dahili
ayar noktasi secimi 1 ile birlikte secer. 40.19 Ayar 1 dabhili
ayar noktasi secimi 1 parametresindeki tabloya bakin.

Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
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DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.21  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 1. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 0,00 PID
noktasi 1 dahili ayar noktasi se¢imi 11. musteri
birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 1. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.22  Ayar 1 dabhili ayar Dahili proses set degeri 2. Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar 0,00 PID
noktasi 2 noktasi se¢imi 1 parametresi. musteri
birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 2. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.23  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 3. Bkz. 40.19 Ayar 1 dabhili ayar 0,00 PID
noktasi 3 noktasi segimi 1 parametresi. musteri
birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 3. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.24  Ayar 1 dahili ayar Dahili proses set degeri 0. Bkz. parametre 40.19 Ayar 1 0,00 PID
noktasi 0 dahili ayar noktasi segimi 1. musteri
birimi
-200000,00... Dahili proses set degeri 0. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.26  Ayar 1 ayar noktasi Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi igin bir minimum 0,00
min limit tanimlar.
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi igin minimum limit. | 1 =1
200000,00
40.27  Ayar 1 ayar noktasi Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi igin bir maksimum | 200000,00
maks limit tanimlar.
-200000,00... Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi igin maksimum limit. | 1 =1
200000,00
40.28  Ayar 1 ayar noktasi Ayar noktasinin %0'dan %100'e ¢ikmasi igin gegen mini- | 0,0s
artis zamani mum siireyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi artis slresi. 1=1
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40.29  Ayar 1 ayar noktasi Ayar noktasinin %100'den %0'a dismesi i¢in gegen mini- | 0,0 s
azalma zamani mum slreyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi azalma siresi. 1=1
40.30  Set 1 ayar noktasi Donar veya donma igin kullanilabilecek bir kaynak, proses | Segilmedi
donma etkin PID kontrol cihazi ayar noktasini tanimlar. Referans bir
analog girise bagli proses geri bildirimine dayandiginda ve
sensorin servis islemlerinin proses durdurulmadan yapil-
masi gerektiginde bu 6zellik kullanighdir.
1 = Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi dondurulmus.
Ayrica, bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinles-
tirme
Segilmedi Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi dondurulmamis. 0
Segildi Proses PID kontrol cihazi ayar noktasi dondurulmus. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikigi (71.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.31  Ayar 1 sapma cevirme | Proses PID kontrol cihazi girisini ters gevirir. Cevrilmedi
0 = Sapma gevrilmedi (Sapma = Set degeri - Geribildirim) | (Ref - Grbs)
1 = Sapma cevrildi (Sapma = Geribildirim - Ayar noktasi)
Ayrica bkz. béliim Proses PID kontrolii igin uyku ve ek
stire fonksiyonlari (sayfa 79).
Cevrilmedi (Ref - Grbs) | 0. 0
Cevrildi (Grbs - Ref) 1.
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.32  Ayar 1 kazang Proses PID kontrolori kazancini tanimlar. Bkz. parametre | 1,00
40.33 Ayar 1 integral zamani.
0,10...100,00 PID kontrol6ri igin kazang. 100=1
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40.33  Ayar 1 integral zamani | Proses PID kontrol6ri icin integral zamanini tanimlar. Bu | 60,0 s
zaman, kontrol edilmekte olan prosesin tepki zamani ile
ayni blyUkluk sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde denge-
sizlik s6z konusu olur.
Hata/Kontrol cihazi ¢ikisi
O
P I
Gxl { ]
G x|l { '
’ Zaman
Ti
| = kontrol cihaz girigi (hata)
O = kontrol cihazi gikisi
G = kazang
Ti = integral zamani
Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi «I» bélimini devre
disi birakir ve PID kontrol cihazini bir PD kontrol cihazina
donusturdr.
0,0...9999,0 s integral zamani. 1=1s
40.34  Ayar 1 tirev zamani Proses PID kontrol cihazinin tiirev zamanini tanimlar. 0,000 s
Kontrol cihazi gikisi tiirev bileseni asagidaki formule gére
iki ardisik hata degerine (Ex_1 ve Ex) dayanmaktadir:
PID TUREV ZAMANI x (Ex - Ex_¢)/Ts,
Ts = 2 ms 6rnekleme siresi
E= Hata = Proses referansi — proses geri besleme.
0,000...10,000 s Tirev zamanl. 1000=1s
40.35  Ayar 1 tiirev filtre Proses PID kontrol cihazinin tlrev bilesenini diizlestirmek | 0,0 s
siresi icin kullanilan tek kutuplu filtrenin zaman sabitini tanimlar.
0,
% Z Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
- t
T
O=Ix(1-¢etM)
| = filtre girisi (adim)
O = filtre ¢ikig!
t = zaman
T = filtreleme siire sabiti
0,0...10,0 s Filtre sUresi sabiti. 10=1s
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40.36  Ayar 1 ¢ikisi min Proses PID kontrol cihazi ¢ikigi igin minimum limiti tanim- | 0,00

lar. Minimum ve maksimum limitleri kullanarak ¢alisma
arahigini sinirlamak mimkinddar.

-200000,00... Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi igin minimum limit. 1=1
200000,00

40.37  Ayar 1 ¢ikisi maks Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi igin maksimum limiti 100,00

tanimlar. Bkz. 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min parametresi.

-200000,00... Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi igin maksimum limit. 1=1
200000,00

40.38  Set 1 ¢ikis donma Proses PID kontrol cihazi ¢ikisini dondurarak (veya don- | Segilmedi
etkinlestirme durmak igin kullanilabilecek bir kaynak tanimlayarak),

¢ikisi dondurma islemi etkinlestiriimeden 6nceki degerde
tutar. Bu 6zellik 6rnegin proses geri bildirimi saglayan bir
sensore proses durdurulmadan servis islemi yapilmasi
gerektiginde kullanilir.

1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmus

Ayrica, bkz. 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin para-

metresi.

Secilmedi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmamistir. 0
Segildi Proses PID kontrol cihazi ¢ikisi dondurulmustur. 1
DI DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
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40.39  Set 1 6li bant araligi | Ayar noktasi civarinda bir 6li bant tanimlar. Proses geri 0,0
bildirimi 61U banda girdiginde, bir gecikme zamanlayicisi
baslar. Geri bildirim gecikmeden (40.40 Set 1 6lii bant
gecikmesi) daha uzun sire 6l bant dahilinde kalirsa, PID
kontrol cihazi ¢ikigi dondurulur. Geri bildirim degeri 6lu
banttan ¢iktiktan sonra normal galisma devam eder.
40.39 Set 1 6lii bant .
araligi y / \
Ayar noktasi ] ‘ ‘ -
v / L \
Geri Bildirim —/ j L 1 I
| ! | | | e
PID kontrol - - - >
cihazi gikisi N
i i ) PID kontrol cihazi
-~ -~ cikisl
dondurulmustur
40.40 Set 1 éli bant gecikmesi
Zaman
0......200000,0 Olii bant arahgr. 1=
40.40  Set 1 6li bant Olii bant igin gecikme. Bkz. parametre 40.39 Set 1 6lii 00s
gecikmesi bant araligi.
0,0...3600,0 s Olii bant bolgesi igin gecikme. 1=1s
40.43  Ayar 1 uyku diizeyi Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. Deger 0,0 ise, | 0,0
ayar 1 uyku modu devre digi birakilir.
Uyku fonksiyonu, motor hizini bu parametrenin degeriyle
karsilastirir. Motor hizi, 40.44 Ayar 1 uyku gecikmesi, tara-
findan tanimlanan uyku gecikmesinden daha uzun bir
sure bu degerin altinda kalirsa, strtici uyku moduna
geger.
0,0...200000,0 Uyku start seviyesi. 1=1
40.44  Ayar 1 uyku gecikmesi | Uyku fonksiyonu gercekten etkinlestiriimeden énce, isten- | 60,0 s
meyen uyku durumunu énlemek igin bir gecikme tanimlar.
Uyku modu 40.43 Ayar 1 uyku dlizeyi tarafindan etkinlesti-
rildiginde gecikme zamanlayicisi baslar ve uyku modu
devre disi birakilinca resetlenir.
0,0...3600,0 s Uyku start gecikmesi. 1=1s
40.45  Ayar 1 uyku uzatma Uyku ek suresi adimi igin bir ek stresi zamani tanimlar. 0,0s
zamani Bkz. 40.46 Ayar 1 uyku uzatma adimi parametresi.
0,0...3600,0 s Uyku ek slire zamani. 1=1s
40.46  Ayar 1 uyku uzatma Sdrtct uyku moduna girerken, 40.45 Ayar 1 uyku uzatma | 0,0 PID
adimi zamani parametresi ile tanimlanan sure igin proses ayar | misteri
noktasi bu degerle artirihir. birimi
Etkinse, surtici uyandiginda uyku ek suresi iptal edilir.
0,0...200000,0 PID Uyku ek sure adimi. 1=1PID
musteri birimi musteri

birimi
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40.47  Ayar 1 uyanma Sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim arasinda ola- | 0,00 PID
sapmasi cak sekilde uyanma seviyesini tanimlar. musteri
Sapma bu parametrenin degerini agtiinda ve uyanma birimi
gecikmesi (40.48 Ayar 1 uyanma gecikmesi) siiresince bu
sekilde kalirsa, surlici uyanir.
Ayrica, bkz. 40.31 Ayar 1 sapma gevirme parametresi.
-200000,00... Uyanma seviyesi (sapma proses ayar noktasi ve geri bildi- | 1 =1 PID
200000,0 PID musteri | rim arasinda olacak sekilde). musteri
birimi birimi
40.48  Ayar 1 uyanma Istenmeyen uyandirma durumlarini énlemek (izere, uyku | 0,50 s
gecikmesi fonksiyonu igin bir uyandirma gecikmesi tanimlar.
Bkz. 40.47 Ayar 1 uyanma sapmasi parametresi.
Sapma uyanma seviyesini (40.47 Ayar 1 uyanma sap-
masr) astiginda gecikme zamanlayicisi baslar ve sapma
uyanma seviyesinin altina diistiiglinde resetlenir.
0,00...60,00 s Uyanma gecikmesi. 1=1s
40.49  Ayar 1 izleme modu izleme modunu etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir kay- | Segilmedi
nak seger). Izleme modunda, 40.50 Ayar 1 izleme ref
secimi ile segilen deger PID kontrol cihazi gikisi yerine
geger. Ayrica bkz. bolim /zleme, (sayfa 87).
1 = izleme modu devrede
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisI (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikigi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 24
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 25
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 26
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.50 Ayar 1 izleme ref izleme modu igin deder kaynagini secer. Bkz. 40.49 Ayar | Secilmedi
segimi 1 izleme modu parametresi.
Secilmedi Yok. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 blgeklendirilen degderi
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 lgeklendirilen degeri. 2
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FB Aref1 03.05 FB A referansi 1 3
FB Aref2 03.06 FB A referansi 2 4
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
40.57  PID set1/set2 se¢imi | Proses PID parametre grubu 1 (parametre 40.07...40.50) | PID ayar 1
ya da 2'nin (grup 47 Proses PID grubu 2) kullanilacagini
tanimlayan kaynag seger.
0 = PID grubu 1 kullanimda
1 = PID grubu 2 kullanimda
PID ayar 1 PID ayar 1 0
PID ayar 2 PID ayar 2 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

40.58  Ayar 1 artig 6nleme PID grubu 1 igin PID integral payi artisini énleme Hayir
Hayir Artis 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID ¢ikisinin maksimum degerine ulasildiysa PID integral | 1

payi arttirimaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiginda PID 2
integral pay! arttirilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.
Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID 3
integral payi arttirnlmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.

40.59  Ayar 1 azalma énleme | PID grubu 1 igin PID integral payi azalmasini énleme Hayir
Hayir Azalma 6nleme kullanimda degil. 0
Sinirlama PID gikiginin minimum degerine ulasildiysa PID integral 1

pay! azaltilmaz. Bu parametre PID grubu 1 igin gegerlidir.
Har PID min lim Harici PID'nin ¢ikisi minimum limitine ulastiginda PID 2

integral pay! azaltilmaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.
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Har PID maks lim Harici PID'nin ¢ikisi maksimum limitine ulastiginda PID 3
integral payi azaltimaz. Bu ayarda, harici PID proses PID
icin kaynak olarak kullanilir. Bu parametre PID grubu 1
icin gecerlidir.
40.60  Ayar 1 PID Proses PID ayar 1 etkinlestirmenin kaynagini seger. Acik
etkinlestirme kaynagi
Kapali Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagdi Kapal. 0
Agik Ayar 1 PID etkinlestirme kaynadi Agik.
Ext1/Ext2 segimini Secim 19.11 Ext1/Ext2 segimi parametresinin degerini 2
izler izler.
Ext2 kontrol konumuna degistirerek Proses PID ayar
1 etkinlestirilir.
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO2 DIO2 dijital girig/cikisI (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 10
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). | -
40.61  Ayar noktasi Gergek ayar noktasi 6lgeklendirme. Bkz. parametre 40.74 | 0,00
olceklendirme gercek | Set 1 ayar noktasi 6lceklendirme.
-200000,00... Olgeklendirme. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.62  PID dahili ayar noktasi | Dahili ayar noktasi dederini gosterir. 484. sayfadaki kont- | 0,00 PID
gercek rol zinciri semasina bakin. birimi 1
Bu parametre salt okunurdur.
-200000,00... Proses PID dahili ayar noktasi. 1=1PID
200000,00 PID musteri
musteri birimi birimi
40.80  Ayar 1 PID ¢ikis min Ayar 1 PID ¢ikigi minimum kaynagini seger. Ayar 1 ¢ikisi
kaynak min
Yok Yok. 0
Ayar 1 ¢ikigi min 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min. 1
40.81  Ayar 1 PID ¢ikis maks | Ayar 1 PID ¢ikisi maksimum kaynagini seger. Ayar 1 ¢ikigi
kaynak maks
Yok Yok. 0
Ayar 1 ¢ikisi maks 40.37 Ayar 1 ¢ikisi maks 1
40.89  Ayar 1 ayar noktasi 40.18 Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu parametresi tarafin- | 1,00
carpani dan belirtilen fonksiyonun sonucunun garpilacagi ¢arpani
tanimlar.
-200000,00... Carpan. 1=1
200000,00
40.90  Ayar 1 geri bildirim 40.10 Ayar 1 geribildirim fonksiyonu parametresi tarafin- | 1,00
carpani dan belirtilen fonksiyonun sonucunun garpilacagi ¢carpani
tanimlar.
-200000,00... Carpan. 1=1

200000,00
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40.91  Geribildirim veri Proses geribildirim degeri almak igin (6r. Dahili haber- 0,00
depolama lesme arabirimi Uizerinden) depolama parametresi.
Deger sirlciye Modbus G/C verisi olarak gonderilebilir.
S6z konusu verilerin hedef segim parametresini
(568.101...58.114) Geribildirim veri depolama olarak ayar-
layin. 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi (veya
40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi) parametresinde Geri-
bildirim depolama 6desini segin.
-327,68...327,67 Proses geribildirimi igin depolama parametresi. 100 =1
40.92  Ayar noktasi veri Proses ayar noktasi dederi almak icin (6r. dahili haber- 0,00
depolama lesme arabirimi Uzerinden) depolama parametresi.
Deger sirliciiye Modbus G/C verisi olarak gonderilebilir.
S6z konusu verilerin hedef segim parametresini
(568.101...58.114) Ayar noktasi veri depolama olarak ayar-
layin. 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi (veya 40.17
Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi) parametresinde Ayar nok-
tas! veri depolama 6gesini segin.
-327,68...327,67 Proses ayar noktasi igin depolama parametresi. 100 =1
40.96  Proses PID ¢ikist % 40.01 Proses PID geribildirimi ger¢ek parametresinin %0,00
olgeklendirilmis sinyal ylizdesi.
%-100,00...%100,00 | Yizde. 100 = %1
40.97  Proses PID 40.02 Proses PID geribildirimi ger¢ek parametresinin %0,00
geribildirimi % olgeklendirilmis sinyal ylizdesi.
%-100,00...%100,00 | Yiizde. 100 = %1
40.98  Proses PID ayar 40.03 Proses PID ayar noktasi gergek parametresinin %0,00
noktasi % Olgeklendirilmis sinyal yiizdesi.
%-100,00...%100,00 | Yiizde. 100 = %1
40.99  Proses PID sapmasi 40.04 Proses PID sapmasi gergek parametresinin élgek- | %0,00
% lendirilmis sinyal ylizdesi.
%-100,00...%100,00 | Yiizde. 100 = %1
41 Proses PID grubu 2 Proses PID kontroli igin ikinci bir parametre degeri grubu.
Bu grup ve birinci grup (parametre grubu 40 Proses PID
grubu 1) arasindaki segim 40.57 PID set1/set2 se¢imi
parametresi ile yapilir.
Ayrica 40.01...40.06 parametrelerine ve 484 ile 485 sayfa-
larindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
41.08  Ayar 2 geribildirim 1 Bkz. parametre 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi. Secilmedi
kaynagi
41.09  Ayar 2 geribildirim 2 Bkz. 40.09 Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi parametresi. Secilmedi
kaynagdi
41.10  Ayar 2 geribildirim Bkz. 40.10 Ayar 1 geribildirim fonksiyonu parametresi. In1
fonksiyonu
41.11  Ayar 2 geribildirim filtre | Bkz. 40.11 Ayar 1 geribildirim filtre siiresi parametresi. 0,000 s
stiresi
41.14  Set 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.14 Set 1 ayar noktasi élceklendirme. 0,00
élgeklendirme
41.15  Set 2 ¢ikis Bkz. parametre 40.15 Set 1 ¢ikis élgeklendirme. 0,00
élgeklendirme
41.16  Ayar 2 ayar noktasi 1 | Bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi. Secilmedi

kaynagi
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41.17  Ayar 2 ayar noktasi 2 | Bkz. 40.17 Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagi parametresi. Secilmedi
kaynagi
41.18  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. 40.18 Ayar 1 ayar noktasi fonksiyonu parametresi. In1
fonksiyonu
41.19  Ayar 2 dahili ayar Bkz. 40.19 Ayar 1 dabhili ayar noktasi secimi 1 parametresi. | Segilmedi
noktasi segimi 1
41.20  Ayar 2 dabhili ayar Bkz. 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi secimi 2 parametresi. | Secilmedi
noktasi se¢imi 2
41.21  Ayar 2 dahili ayar Bkz. 40.21 Ayar 1 dahili ayar noktas! 1 parametresi. 0,00 PID
noktasi 1 musteri
birimi
41.22  Ayar 2 dabhili ayar Bkz. parametre 40.22 Ayar 1 dahili ayar noktasi 2. 0,00 PID
noktasi 2 misteri
birimi
41.23  Ayar 2 dahili ayar Bkz. parametre 40.23 Ayar 1 dabhili ayar noktas! 3. 0,00 PID
noktasi 3 musteri
birimi
41.24  Ayar 2 dahili ayar 40.24 Ayar 1 dahili ayar noktasi 0. 0,00 PID
noktasi 0 musteri
birimi
41.26  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.26 Ayar 1 ayar noktasi min. 0,00
min
41.27  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. 40.27 Ayar 1 ayar noktasi maks parametresi. 200000,00
maks
41.28  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. 40.28 Ayar 1 ayar noktasi artis zamani parametresi. | 0,0 s
artis zamani
41.29  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. 40.29 Ayar 1 ayar noktasi azalma zamani paramet- | 0,0s
azalma zamani resi.
41.30  Set 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.30 Set 1 ayar noktasi donma etkin. Secilmedi
donma etkin
41.31  Ayar 2 sapma cevirme | Bkz. 40.31 Ayar 1 sapma gevirme parametresi. Cevrilmedi
(Ref - Grbs)
41.32  Ayar 2 kazang Bkz. 40.32 Ayar 1 kazang parametresi. 1,00
41.33  Ayar 2 integral zamani | Bkz. 40.33 Ayar 1 integral zamani parametresi. 60,0 s
41.34  Ayar 2 tiirev zamani Bkz. 40.34 Ayar 1 tiirev zamani parametresi. 0,000 s
41.35  Ayar 2 tiirev filtre Bkz. 40.35 Ayar 1 tiirev filtre siiresi parametresi. 00s
stiresi
41.36  Ayar 2 ¢ikisi min Bkz. 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min parametresi. 0,00
41.37  Ayar 2 ¢ikisi maks Bkz. parametre 40.37 Ayar 1 ¢ikisi maks. 100,00
41.38  Set 2 ¢ikis donma Bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
etkinlestirme
41.39  Set 2 6lii bant araligi | Bkz. parametre 40.39 Set 1 6lii bant araligi. 0,0
41.40  Set 2 6l bant Bkz. parametre 40.40 Set 1 élii bant gecikmesi. 0,0s
gecikmesi
41.43  Ayar 2 uyku diizeyi Bkz. 40.43 Ayar 1 uyku diizeyi parametresi. 0,0
41.44  Ayar 2 uyku gecikmesi | Bkz. 40.44 Ayar 1 uyku gecikmesi parametresi. 60,0s
41.45  Ayar 2 uyku uzatma Bkz. 40.45 Ayar 1 uyku uzatma zamani parametresi. 00s

zZzamani
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41.46  Ayar 2 uyku uzatma Bkz. 40.46 Ayar 1 uyku uzatma adimi parametresi. 0,0 PID
adimi musteri
birimi
41.47  Ayar 2 uyanma Bkz. 40.47 Ayar 1 uyanma sapmasi parametresi. 0,00 PID
sapmasi musteri
birimi
41.48  Ayar 2 uyanma Bkz. 40.48 Ayar 1 uyanma gecikmesi parametresi. 0,50s
gecikmesi
41.49  Ayar 2 izleme modu Bkz. 40.49 Ayar 1 izleme modu parametresi. Secilmedi
41.50  Ayar 2 izleme ref Bkz. parametre 40.50 Ayar 1 izleme ref segimi. Secilmedi
segimi
41.58  Ayar 2 artig 6nleme Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis 6nleme. Hayir
41.59  Ayar 2 azalma énleme | Bkz. 40.59 Ayar 1 azalma 6nleme parametresi. Hayir
41.60 Ayar 2 PID Bkz. parametre 40.60 Ayar 1 PID etkinlestirme kaynagdi. Acik
etkinlestirme kaynagi
41.80  Ayar 2 PID ¢ikis min Ayar 2 PID ¢ikigi minimum kaynagini seger. Ayar 2 gikigi
kaynak min
Yok Yok. 0
Ayar 2 ¢ikigi min 41.36 Ayar 2 ¢ikisi min. 1
41.81  Ayar 2 PID ¢ikis maks | Ayar 2 PID ¢ikisi maksimum kaynagini secer. Ayar 2 gikisi
kaynak maks
Yok Yok. 0
Ayar 2 ¢ikisi maks 40.47 Ayar 2 ¢ikisi maks 1
41.89  Ayar 2 ayar noktasi Bkz. parametre 40.89 Ayar 1 ayar noktasi ¢arpani. 1,00
carpani
41.90  Ayar 2 geri bildirim 41.10 Ayar 2 geribildirim fonksiyonu parametresinin for- 1,00
carpani millerinde kullanilan k garpanini tanimlar. Bkz. parametre
40.90 Ayar 1 geri bildirim ¢arpani.
43 Fren kiyici Dahili fren kiyicisi ayarlari.
43.01  Fren direnci sicakligi | Fren direncinin tahmini sicakligini veya fren direncinin ¢ok | -
sicak duruma gelmesi igin ne kadar kaldigini gosterir.
Deger ylizde degeri olarak verilir, burada %100 direncin
derecelendiriimis maksimum yiik kapasitesiyle
(43.09 Fren direnci Pmax sayaci) yeterince yuklendigi
zaman ulasacag nihai sicakliktir
Sicaklik hesaplamasinda, 43.08, 43.09 ve 43.10 paramet-
relerinin deg@erleri ve direncin Ureticinin talimatlari dogrul-
tusunda monte edildigi varsayimi (yani beklenen sekilde
sogudugdu) temel alinir.
%0,0...%120,00 Tahmini fren direnci sicakligi. 1=%1
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43.06

Fren kiyici etkin

Fren kiyici kontrollini etkinlestirir ve fren direnci agin yik

koruma yéntemini (hesaplama veya 6lglim) secer.

Not: Fren kiyici kontroliini etkinlestirmeden 6nce, sunlar-

dan emin olun:

« bir fren direnci bagli durumda

« asiri gerilim kontrolli kapali durumda (parametre 30.30
Asiri gerilim kontrolti)

* besleme gerilimi araligi (parametre 95.01 Besleme
gerilimi) dogru olarak segcilmis durumda.

Devre disi

Devre digi

Fren kiyici kontrolli devre disi birakildi.

Termik model ile
etkinlestirildi

Fren kiyici kontroli fren direnci korumasi ile birlikte termik
modeli temel alarak etkinlestirildi. Bunu segerseniz mode-
lin gerektirdigi degerleri de belirtmeniz gerekir, 6r. 43.08,
43.09, 43.10, 43.11 ve 43.12. Direng Ureticisi veri sayfa-
sina bakin.

Termik model olmadan
etkinlestirildi

Direngte, direng asiri 1sindiginda siricliniin ana kontakto-
runu agacak sekilde baglanmis bir termik anahtar bulunu-
yorsa, fren kiyici kontroli direng asir yik korumasi
olmadan termik modeli temel alarak etkinlestirildi.

Daha fazla bilgi igin, bkz. donanim kilavuzunda bélim
Direng frenleme bolimu.

Asiri gerilim tepe
korumasi

Asiri gerilim durumunda fren kiyici kontrolu etkinlestirildi.

Bu ayar, fren kiyicinin

« galisma zamani islemi icin gerekli olmadigi (6r. moto-
run atalet enerjisini dagitma),

« motorun sargilarinda 6nemli bir miktar manyetik enerjiyi
depolayabildigi ve

« motorun bilerek ya da kazara serbest durus yaptigi
durumlar igin hazirlanmigtir.

Boyle bir durumda, motor hasara neden olmaya yetecek

manyetik enerjiyi siirliciiye dogru potansiyel olarak bosal-

tir. Fren kiyici slruclyl korumak igin, sadece motorun

manyetik enerjisini (atalet enerjisi degil) harcayacak

sekilde boyutlandiriimis ufak bir direngle birlikte kullanila-

bilir. Bu ayarla, fren kiyici yalnizca DC gerilimi asiri gerilim

limitini astiginda etkinlestirilir. Normal kullanimda, fen

kiyici galismaz.

43.07

Fren kiyici ¢alisma
zamani etkin

Hizli fren kiyici agma/kapatma kontroli igin kaynagi secer.
0 = Fren kiyici IGBT pulse’lari kesilir

1 = Normal fren kiyici IGBT modiilasyonuna izin verilir.
Bu parametre, kiyici galismasini yalnizca rejeneratif bes-
leme birimi bulunan bir siiriiciden besleme kesildiginde
islev gorecek sekilde etkinlestirmek icin kullanilir.

Actk

Kapali

0.

Acik

1.

Diger [bit]

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

43.08

Fren direnci termik tc

Fren direnci termik modeli igin fren direncinin termik
zaman sabitini tanimlar.

0...10000 s

Fren direnci termik zaman sabiti yani %63 sicaklik dege-
rini elde etmek igin gereken nominal zaman.
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43.09

Fren direnci Pmax
sayacl

Fren direncinin direng sicakligini sonunda izin verilen
maksimum degere (= direncin kW cinsinden sirekli 1si
dagitim kapasitesi) gikaracak olan maksimum sirekli
yUkund tanimlar. Deger, termik modeli temel alan direng
asin yuk korumasinda kullanilir. Bkz. 43.06 Fren kiyici
etkin parametresi.

Bkz. kullanilan direncin veri sayfasi.

0,00 kW

0,00...10000,00 kW

Fren direncinin maksimum sreli yGk.

1=1kwW

43.10

Fren direnci

Fren direncinin direng degerini tanimlar. Deger, termik
modeli temel alarak fren direncini korumada kullanilir.
Bkz. 43.06 Fren kiyici etkin parametresi.

0,0 ohm

0,0...1000,0 ohm

Fren direnci direng degeri.

1=1ohm

43.11

Fren direnci ariza limiti

Termik modeli temel alan fren kiyici korumasi igin hata
limitini seger. Bkz. 43.06 Fren kiyici etkin parametresi.
Limit asildiginda, slricl 7183 BR asiri sicakligi hatasi
tetikler.

Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile
tanimlanan yuk ile yiiklendiginde direncin ulastigi sicakh-
gin ylizdesi olarak verilir.

%105

%0...%150

Fren direnci sicaklik hata limiti.

1= %1

43.12

Fren direnci uyari limiti

Termik modeli temel alan fren kiyici korumasi igin uyari
limitini seger. Bkz. 43.06 Fren kiyici etkin parametresi.
Limit asildiginda, strtict bir A793 BR asiri sicakligi uya-
risi olusturur.

Deger, 43.09 Fren direnci Pmax sayaci parametresi ile
tanimlanan yuk ile yiiklendiginde direncin ulastigi sicaklh-
gin ylizdesi olarak verilir.

%95

%0...%150

Fren direnci sicaklik uyari limiti.

= %1

44 Mekanik fren kontrolii

Mekanik fren kontroli konfiglirasyonu.
Ayrica, bkz. parametre gruplari 40 Proses PID grubu 1 ve
41 Proses PID grubu 2.

44.01

Fren kontrol durumu

Mekanik fren kontrolii durum word'iinii gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

0000h

Bit Adi Bilgi
0 Agma komutu Fren aktuatéri kapatma/agma komutu (0 = kapali, 1 = agik). Bu biti
istenen ¢ikisa baglar.
1 Ac¢ma momenti 1 = Suricd lojiginden agma momenti talep edildi
talebi
2 Durdurulan 1 = Surict lojiginden tutma talep edildi
konumda tutma
talebi
3 Durdurulan 1 = Siriicu lojiginden sifir hiza disme talep edildi

konuma rampa

4 Devrede 1 = Fren kontrolli devrede

5 Kapali 1 = Fren kontroll manti§i FREN KAPALI durumunda

6 Acma 1 = Fren kontroll manti§i FREN ACMA durumunda

7 Acik 1 = Fren kontroli manti§i FREN ACIK durumunda

8 Kapanma 1 = Fren kontroll manti§i FREN KAPATMA durumunda
9...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Mekanik fren kontrolii durum word'G.
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44.02  Fren momenti bellegi | Onceki fren kapama komutu esnasindaki momenti (yiizde | -
olarak) gérintler.
Bu deger fren agma momenti igin bir referans olarak kulla-
nilabilir. Bkz. parametreler 44.09 Fren agma momenti kay-
nagi ve 44.10 Fren agma momenti.
-%1600,0...%1600,0 | Fren kapanisindaki moment. Bkz. par.
46.03
44.03  Fren agma momenti Etkin olan fren agma momentini gésterir. Bkz. parametre | -
referansi 44.09 Fren agma momenti kaynagi ve 44.10 Fren agma
momenti.
Bu parametre salt okunurdur.
-%1600,0...%1600,0 Etkin olan fren agma momenti. Bkz. par.
46.03
44.06  Fren kontroli Mekanik fren kontrol lojigini etkinlestirir/devre disi birakir | Segilmedi
etkinlestirme (ya da etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak seger).
0 = Fren kontrolu etkin degil
1 = Fren kontroll etkin
Segilmedi Fren kontrol fonksiyonu devre digi birakilir. 0
Segildi Fren kontrol fonksiyonu etkinlestirilir. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak se¢imi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
44.07  Fren onayi segimi Fren agma/kapatma durumu (onay) denetimini etkinlesti- | Onay yok
rir/devre disi birakir (ve bunu saglayan kaynagi secer).
Bir fren kontroll hatasi (beklenmedik onay sinyali durumu)
tespit edildiginde, sirlicli 44.17 Fren hata fonksiyonu
parametresi ile tanimlandigi gibi tepki verir.
0 = Fren kapali
1 =Fren agik
Kapali Fren kontrol fonksiyonu devre disi birakilir. 0
Acik Fren onay fonksiyonu etkinlestirilir.
Onay yok Fren agik/kapali denetimi devre disi. 2
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DI DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 Dl4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DIO1 DIO1 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 11
DIO2 DIO2 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
44.08  Fren agma gecikmesi | Fren agma gecikmesini, yani dahili fren agma komutu ile | 0,00 s
motor hiz kontroliin birakilmasi arasindaki gecikmesini
tanimlar. Surlici motoru miknatisladiginda gecikme
zamanlayicisi baglar. Zamanlayicinin baglamasiyla es
zamanli olarak fren kontrol lojidi fren kontrol gikisini ener-
jilendirir ve fren agilmaya baslar.
Bu parametreyi fren ureticisi tarafindan belirtilen mekanik
agma gecikmesi degerine ayarlayin.
0,00...5,00 s Fren agma gecikmesi. 100=1s
44.09  Fren agma momenti Asagidaki durumlarda, fren agma momenti olarak kullani- | Fren agma
kaynagdi lan bir kaynak seger: momenti
* mutlak degeri 44.10 Fren agma momenti parametresi-
nin ayarindan blyik olmasi durumunda ve
* igareti 44.10 Fren agma momenti parametresinin ayari
ile ayni olmasi durumunda.
Bkz. parametre 44.10 Fren agma momenti.
Sifir Sifir. 0
Al1 dlgeklendirilmis 12.12 Al1 dlgeklendirilen degeri. 1
Al2 dlgeklendirilmis 12.22 Al2 blgeklendirilen degeri. 2
FBA ref1 03.05 FB A referansi 1. 3
FBA ref2 03.06 FB A referansi 2. 4
Fren momenti bellegi | 44.02 Fren momenti bellegi parametresi. 7
Fren agma momenti 44.10 Fren agma momenti parametresi. 8
44.10  Fren agma momenti Fren agma momentinin (fren serbest birakilirken motor %0,0
nominal momentinin ylizdesi olarak talep edilen motor
momenti) minimum mutlak degerini ve isaretini (yani
donus yoniind) tanimlar.
44.09 Fren agma momenti kaynagi parametresi ile secilen
kaynagin degeri, sadece bu parametre ile ayni isarete ve
daha blyik bir mutlak degere sahip olmasi durumunda
fren agma momenti olarak kullanilir.
Not: Bu parametre skaler motor kontrol modunda etkili
degildir.
-%1600,0...%1600,0 | Fren serbest birakilirken minimum moment. Bkz. par.
46.03
44.11  Freni kapali tutma Frenin agilmasini 6nleyen bir kaynak secer. Secilmedi
0 = Normal fren galismasi
1 = Freni kapall tutma
Not: Bu parametre sirlicu calisirken degistirilemez.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
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DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4

Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5

DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10

DIO2 DIO2 dijital girig/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

44.12  Fren kapatma talebi Bir harici fren kapatma talebi sinyalinin kaynagini secer. Segilmedi
Acik durumdayken, sinyal dahili lojigi gegersiz kilar ve
freni kapatir.

0 = Normal galisma/Harici kapatma sinyali bagl degil

1 = Fren kapatma

Notlar:

« Aclk dongl (enkoder olmayan) bir uygulamada, fren 5
saniyeden fazla modiilasyon yapan bir sirliciiye karsi
fren kapama talebiyle kapali durursa, fren kapanmaya
zorlanir ve slricu bir hatada agilir, 71A5. Mekanik fren
acma izni yok

* Bu parametre siirlicii galisirken degistirilemez.

Segcilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24

Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
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Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
44.13  Fren kapatma Bir kapatma komutu (fren kontrol ¢ikisi enerjisinin kesildigi) | 0,00 s
gecikmesi ve siriiciiniin modilasyonu durdurdugu zaman arasinda
bir gecikme belirler. Bu, fren gercekten kapanincaya kadar
enerji verilmis durumda ve kontrol altinda tutmak igindir.
Bu parametreyi, frenin mekanik olugsma siresi gibi fren
Ureticisi tarafindan belirtilen degere ayarlayin.
0,00...60,00 s Fren kapatma gecikmesi. 100=1s
44.14  Fren kapatma seviyesi | Bir mutlak deger olarak fren kapatma hizini tanimlar. 10,00 rpm
Motor bu dlizeye yavasladiktan sonra, bir kapatma
komutu verilir.
0,00...1000,00 rpm Fren kapama hizi. Bkz. par.
46.01
44.15  Fren kapatma seviyesi | Fren kapama seviyesi gecikmesini tanimlar. Bkz. para- 0,00s
gecikmesi metre 44.14 Fren kapatma seviyesi.
0,00...10,00 s Fren kapatma seviyesi gecikmesi 100=1s
44.16  Fren yeniden agma Fren kapanmasi ve bir sonraki agma komutu arasinda bir | 0,00 s
gecikmesi minimum sire tanimlar.
0,00...10,00 s Fren yeniden agma gecikmesi. 100=1s
44.17  Fren hata fonksiyonu | Bir mekanik fren kontroli hatasi oldugunda suricinin Hata
nasil tepki verecegini belirler.
Not: 44.07 Fren onay se¢imi parametresi Onay yok ola-
rak ayarlanmis ise, onay durumu denetimi timiyle devre
disi birakilir ve uyari ya da hata olusturulmaz. Ancak, fren
agma kosullari her zaman denetlenir.
Hata Sdrtict bir 71A2 hatasinda agilir Mekanik fren kapatma 0
basarisiz
Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli
motor start momentine erisilemezse), stirlicti bir
A7AS5 Mekanik fren agma izni yok hatasinda agilir.
Uyari Sdrtcu bir A7A1 uyarisi olusturur. Mekanik fren kapatma | 1
basarisiz
Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli
motor start momentine erisilemezse), siriict bir
AT7AS5 Mekanik fren agma izni yok uyarisi olusturur.
Agma hatasi Fren kapatilirken, onay durumu fren kontrol mantigi tara- | 2
findan varsayilan durum ile uyusmazsa, sirici bir
A7A1 Mekanik fren kapatma basarisiz uyarisi olusturur.
Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli
motor start momentine erisilemezse), stirlicii bir 71A5
Mekanik fren agma izni yok hatasinda agilir.
44.18  Fren hata gecikmesi Bir kapatma hatasi gecikmesi, yani frenin kapanmasive | 0,00 s
fren kapatma hata agilmasi arasinda bir suire tanimlar.
0,00...60,00 s Fren kapatma hatasi gecikmesi. 100=1s
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44.202 Moment kanitlama Moment kanitlamanin (elektrik testi) etkin olup olmadigini Secilmedi
secer. Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. bolim
Fren sistemi kontrolleri — Moment kanitlama, sayfa 514.
Not: Skaler motor kontrolli icin, Moment kanitlamayi ve Fren
agma momentini devre digi birakin. Asagidakileri segin:
44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir
44.10 Fren agma momenti = %0
44.202 Moment kanitlama = Segilmedi
Secilmedi Moment kanitlama etkin degil. 0
Segcildi Moment kanitlama etkin. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/gikisi (711.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamal 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 21
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 22
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 23
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 24
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 25
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 26
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). -
44.203 Moment kanitlama Moment kanitlama fonksiyonu etkinlestirildiginde, kullani- | %25,0
referansi lacak olan Moment kanitlama (elektrik testi) referansini
tanimlar.
%0,0...%300,0 Motor nominal momentinin (01.70 Motor momenti) yliz- = %1
desi olarak Moment kanitlama (elektrik testi) referansi.
44.204 Fren sistemi kontrol Moment kanitlamanin etkin oldugu ve ving sisteminin 0,30s
sdresi elektrik ile mekanik testlerinin kapali bir frene karsi yapil-
dig1 zaman gecikmesini tanimlar. Bu kontrol siresi sira-
sinda gergek moment ulasilamiyorsa, siirlict
D100 Moment kanitla hatasiyla agilir.
0,10...30,00 s Zaman gecikmesi. 1000=1s
44.205 Fren kayma hiz limiti | Moment kanitlama (mekanik test) sirasinda sistemdeki 30,00 rpm
fren kaymalarini incelemek igin kullanilan hiz limitini
tanimlar. Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz.
bolim Fren sistemi kontrolleri — Fren kaymasi, sayfa 515.
0,00...30000,00 rpm Fren kayma hiz limiti. 1=1rpm
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44.206 Fren kayma hatasi Suriict, Moment kanitliama (mekanik test) sirasinda 300 ms
gecikmesi D101 Fren kayma hatasiyla agiimadan énceki zaman
gecikmesini tanimlar.
Sistem kontrol siiresi icinde fren kaymasi algilanirsa
(44.204 Fren sistemi kontrol siiresi), kontrol siiresi gegme-
mis olsa bile hemen hata olusturulur.
0...30000 ms Zaman gecikmesi. 1=1ms
44.207 Glvenlik kapatma se¢ | Fren glivenli kapama fonksiyonunun etkin olup olmadigini | Secilmedi
seger. Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz.
bélim Fren giivenli kapanma, sayfa 516.
Segilmedi Fren giivenli kapama fonksiyonu etkin degil. 0
Segcildi Fren guivenli kapama fonksiyonu etkin. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (77.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 0. biti. 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 Denetim durumu 3. biti. 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 106). -
44.208 Glivenlik kapatma hizi | Fren glivenli kapama fonksiyonu igin hiz limitini tanimlar. | 50,00 rpm
0,00...30000,00 rpm Fren glivenli kapanma hizi. 1=1rpm
44.209 Glvenlik kapatma Suriict D102 Fren glivenli kapanma hatasiyla agilmadan | 2000 ms
gecikmesi onceki zaman gecikmesini tanimlar.
0...30000 ms Zaman gecikmesi. 1=1ms
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44.211  Uzatilmig calisma Sirtcunin fren kapandiktan sonra motoru miknatislanmis | 0,0 s
stiresi halde tuttugu sure araligini tanimlar. Bu deger 3600 sani-

yeden fazlaysa veya 0 saniyeden fazlaysa Uzatiimis
calisma siresi fonksiyonu etkinlestirilir.
Not: Uzatilmis ¢alisma siresi fonksiyonu sadece tim bu
kosullar saglandiginda etkindir.
+ Siriict vektor kontrol moduna ayarlanmis (bkz. sayfa 54)
« Surlict uzaktan kontrolde
UYARI! Uzatiimis galisma sliresi motorun
1Isinmasina neden olur. Uzun miknatislama
suresinin gerektigi durumlarda, harici havalandir-
mali motor kullanildigindan emin olun.

0,0...3600,0 s Zaman periyodu. 10=1s
44.212 Genigletilmis calisma | Uzatilmis ¢alisma sliresi fonksiyonunun durumunu géste- | 0000h
zamani sw rir.

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Uzatilmis galisma islemde 0 = Uzatilmig calisma siiresi etkin.
1 = Uzatilmis calisma siresi etkin degil.
1 Uzatilmis galisma siresi 1 = Uzatilmis ¢alisma siresi etkinlestirildi.
etkinlestirildi 0 = Uzatilmig galigma suresi devre digi birakildi.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Uzatilmis ¢alisma siiresi durumu. | -
45 Enerji verimliligi Enerji tasarrufu hesaplayicilari igin ayarlar.

Ayrica bkz. bolim Enerji tasarrufu hesaplayicilari (sayfa 99).

45.01  Tasarruf edilen GW Dogrudan motor baglantisina kiyasla GWh cinsinden -
saat tasarruf edilen enerji. 45.02 Tasarruf edilen MW saat artti-

ginda, bu parametre de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji

hesaplamalari reset).

0...65535 GWh GWh cinsinden enerji tasarrufu. 1=1GWh
45.02  Tasarruf edilen MW Dogrudan motor baglantisina kiyasla MWh cinsinden -
saat tasarruf edilen enerji. 45.03 Tasarruf edilen kW saat artti-

ginda, bu parametre de artar.

Bu parametre arttiginda, 45.01 Tasarruf edilen GW saat
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0...999 MWh MWh cinsinden eneriji tasarrufu. 1=1MWh
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45.03  Tasarruf edilen kW Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden -
saat tasarruf edilen enerji.
Suriictuniin dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor tara-
findan surtclye génderilen enerjinin timinin 1siya
doénusturilecedi varsayilir, ancak hesaplama hizin kontrol
edilmesiyle saglanan tasarruflar kaydetmeye devam
eder. Kiyici devre digi birakilirsa, motordan saglanan reje-
neratif enerji de burada kaydedilir.
Bu parametre arttiginda, 45.02 Tasarruf edilen MW saat
parametresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,0...999,9 kWh kWh cinsinden enerji tasarrufu. 10 =1 kWh
45.04  Enerji tasarrufu Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden -
tasarruf edilen eneriji.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,0... kWh cinsinden enerji tasarrufu. 1=1kWh
214748364,7 kWh
45.06  Tasarruf edilen para Dogrudan motor baglantisina kiyasla blyik miktarda -
x1000 parasal tasarruflar. 45.06 Tasarruf edilen para arttiginda,
bu parametre de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0...4294967295 bin Buyuk miktarda parasal tasarruf. 1 =1 birim
45.06  Tasarruf edilen para Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. | -
Bu deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin yurir-
llikteki enerji tarifesi (45. 14 Tarife secimi) ile carpilmasiyla
hesaplanir.
Bu parametre arttiginda, 45.05 Tasarruf edilen para x1000
parametresi de artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,00...999,99 birim Parasal tasarruflar. 1 =1 birim
45.07  Parasal tasarruf Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. | -
Bu deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin ylrar-
lukteki enerji tarifesi (45.14 Tarife segimi) ile garpilmasiyla
hesaplanir.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0,00... Parasal tasarruflar. 1 =1 birim
21474836,47 birim
45.08  Kiloton cinsinden CO2 | Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik kiloton cin- | -
azalmasi sinden CO, emisyonlarinda azalma. 45.09 Ton cinsinden
CO2 azalmasi parametresi arttiginda, bu parametre de
artar.
Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).
0...65535 metrik CO, emisyonlarinda metrik kiloton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
kiloton kiloton
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45.09  Ton cinsinden CO2 Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsin- -
azalmasi den CO, emisyonlarinda azalma. Bu deger, MWh cinsin-

den tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 déniistiirme
faktérii parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5
metrik ton/MWh) carpimiyla hesaplanir.

Bu parametre arttiginda, 45.08 Kiloton cinsinden CO2
azalmasi parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplamalari reset).

0,0...999,9 metrik ton | CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
ton

45.10  Tasarruf edilen toplam | Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsin- -
cOo2 den CO, emisyonlarinda azalma. Bu deger, MWh cinsin-

den tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 déntistiirme

faktérii parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5

metrik ton/MWh) carpimiyla hesaplanir.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji

hesaplamalari reset).

0,0... CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma. 1 =1 metrik
214748364,7 metrik ton
ton

45.11  Enerji optimize edici Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi Devre Disi

birakir. Fonksiyon, surtici nominal yiikin altinda ¢aligir-
ken toplam enerji tiiketimini ve motor sesi diizeyini azalta-
cak sekilde motor akisini optimize eder. Toplam verim
(motor ve siriicli), yik momentine ve hiza bagli olarak
%1...20 arasinda arttirlabilir.

Not: Sabit miknatisli motorda veya senkron reliiktans
motorda, enerji optimizasyonu bu parametreden bagimsiz
olarak her zaman etkindir.

Devre Disi Enerji optimizasyonu devre disl. 0
Devrede Enerji optimizasyonu etkin. 1
45.12  Enerji tarifesi 1 Enerji tarifesi 1'i (enerji fiyati/lkWh) tanimlar. 45.14 Tarife | 0,100 birim

secimi parametresinin ayarina bagl olarak, parasal tasar-
ruf hesaplanirken referans olarak bu deger ya da

45.13 Enerji tarifesi 2 kullanihr.

Not: Secim esnasinda tarifeler salt okunurdur ve geriye
donuk olarak gegerli degildir.

0,000... Enerji tarifesi 1 -
4294967,295 birim
45.13  Enerji tarifesi 2 Enerji tarifesi 2'yi (enerji fiyati/kWh) tanimlar. 0,200 birim
Bkz. 45.12 Enerji tarifesi 1 parametresi.
0,000... Eneriji tarifesi 2 -
4294967,295 birim
45.14  Tarife segimi Kullanilacak olan 6nceden tanimli enerji tarifesini seger Enerji
(ya da bunu segen bir kaynak tanimlar). tarifesi 1

0 = 45.12 Enerji tarifesi 1
1 = 45.13 Enerji tarifesi 2

Eneriji tarifesi 1 0. 0
Enerji tarifesi 2 1. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
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DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
45.18  CO2 dbniistiirme Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina dénustirilmesi | 0,500 tn/MWh
faktori icin bir faktor tanimlar (kg/kWh veya tn/MWh). Ornegin,
45.10 Tasarruf edilen toplam CO2 = 45.02 Tasarruf edilen
kW saat x 45.18 CO2 déndistiirme faktorii (tn/MWh).
0,000... Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina dontsturtl- 1=1tn/MWh
65,535 tn/MWh mesi igin faktor.
45.19  Glg karsilastirma Motorun dogrudan hat izerine baglandiginda ve uygu- 0,00 kW
lama galisirken absorbe ettigi gergek glic. Bu deger enerji
tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanihr.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu
degerin dogruluguna dogrudan baglidir. Buraya higbir sey
girilmemesi durumunda, hesaplama nominal motor
glcund kullanir, ancak bu durumda birgok motor plaka
glic deg@erini absorbe etmediginden, raporlanan enerji
tasarruflari yiksek olabilir.
0,00...100000,00 kW | Motor giicii. 1=1kW
45.21  Enerji hesaplamalari 45.01...45.10 tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Tamam
reset
Tamam Sifirlama talebi yok (normal ¢alisma) veya sifirama 0
tamamlandi.
Reset Tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Deger otomatik 1
olarak Tamam durumuna déner.
45.24  Saatlik tepe gli¢ degeri | Son saatteki, yani, striicliye gug verildikten sonraki en 0,00 kW
son 60 dakikadaki tepe glicuinin degeri.
Saatlik tepe son 10 dakika iginde bulunmadigi siirece
parametre her 10 dakikada bir giincellenir. Bu durumda
degerler hemen gosterilir.
-3000,00... Tepe gui¢ degeri 10 =1 kW
3000,00 kW
45.25  Saatlik tepe glic stiresi | Son saat boyunca tepe gii¢ dederinin zamani. 00:00:00
Zaman. _
45.26  Saatlik toplam enerji Son saatteki, yani, en son 60 dakikadaki toplam enerji 0,00 kWh
(sifirlanabilir) tiketimi.
Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
-3000,00... Toplam eneriji. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Glnlik tepe gli¢ Gegerli gliniin gece yarisindaki tepe giiclin degeri. 0,00 kW
degeri (sifirlanabilir) Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
-3000,00... Tepe gugc degeri 10 =1 kW
3000,00 kW
45.28  Ginliik tepe gli¢ Gegerli gliniin gece yarisindaki tepe giiciin zamani. 00:00:00
stiresi
Zaman. -
45.29  Glnliik toplam enerji | Gegerli giniin gece yarisindaki toplam eneriji tiketimi. 0,00 kWh
(sifirlanabilir) Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
-30000,00... Toplam enerji. 1=1kWh
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45.30  Son giin toplam Onceki giindeki, yani, dnceki gliniin gece yarisiyla gegerli | 0,00 kWh
enerjisi glnilin gece yarisi arasindaki toplam eneriji tiketimi.
-30000,00... Toplam enerji. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.31  Aylik tepe glic degeri | Gegerli aydaki, yani, gecerli ayin ilk giiniiniin gece yari- 0,00 kW
(sifirlanabilir) sindan beri tepe giclin degeri.
Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
-3000,00... Tepe gu¢ degeri 10 =1 kW
3000,00 kW
45.32  Aylik tepe glic tarihi Gegerli ay boyunca tepe gliciin tarihi. 1/1/1980
1/1/1980...6/5/2159 Tarih. -
45.33  Aylik tepe gli¢ stiresi | Gegerli ay boyunca tepe giiclin saati. 00:00:00
Zaman. —
45.34  Aylik toplam enerji Gegerli ayin basindan beri toplam enerji tiiketimi. 0,00 kWh
(sifirlanabilir) Bu degeri sifir olarak ayarlayarak sifirlayabilirsiniz.
-1000000,00... Toplam enerji. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Son ay toplam enerjisi | Onceki aydaki, yani, 6nceki ayin ilk glininiin gece yari- 0,00 kWh
siyla gecerli ayin ilk giiniiniin gece yarisi arasindaki top-
lam enerji tiketimi.
-1000000,00... 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.36  Omiir tepe gii¢ dederi | Siriiciiniin dmrii boyunca tepe giiciin degeri. 0,00 kW
-3000,00... Tepe gli¢ degeri 10=1kW
3000,00 kW
45.37  Omiir boyu tepe gii¢ SirGcunin 6mri boyunca tepe giiciin tarihi. 1/1/1980
tarihi
Tarih. -
45.38  Omiir boyu tepe gii¢ SirGcunin 6mri boyunca tepe giliciinlin saati. 00:00:00
stiresi
Zaman. -
46 izleme/élgeklendirme Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel
ayarlari Slceklendirme ayarlari.
46.01  Hiz élgekleme Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksi- 1500,00 rpm
mum hiz degerini ve yavaglama rampasi oranini tanimla-
mak igin kullanilan baglangi¢ hizi degerini tanimlar (bkz.
23 Hiz referansi rampasi parametre grubu). Bu nedenle
hizin hizlanma ve yavaslama rampasi zamanlari bu deger
ile iligkilidir (30.72 Maksimum hiz parametresiyle degil).
Ayrica hiza iliskin parametrelerin 16 bitlik 6lgeklendirme-
sini tanimlar. Bu parametrenin degeri, 6r. haberlesme ileti-
siminde 20000 degerine karsilik gelir.
0,10...30000,00 rpm Hizlanma/yavaglama terminal/baslangig hizi. 1=1rpm
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46.02  Frekans dlgekleme Hizlanma rampasini tanimlamak igin kullanilan maksi- 50,00 Hz
mum frekans degerini ve yavaglama rampasi oranini
tanimlamak igin kullanilan baslangi¢ frekansi degerini
tanimlar (bkz. 28 Frekans referans zinciri parametre
grubu). Bu nedenle hizin hizlanma ve yavaslama rampasi
zamanlari bu deger ile iligkilidir (30.14 Maksimum frekans
parametresiyle degil).
Ayrica frekansa iligkin parametrelerin 16 bitlik dlgeklendir-
mesini tanimlar. Bu parametrenin degeri, 6r. haberlesme
iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.
0,10...1000,00 Hz Hizlanma/yavaslama terminal/baslangic frekansi. 10=1Hz
46.03  Moment élgeklendirme | Moment parametrelerinin 16 bitlik dlgeklendiriimesini %100,0
tanimlar. Bu parametrenin degeri (nominal motor momen-
tinin ylizdesi olarak), 6r. haberlesme iletisiminde
10000 degerine karsilik gelir.
%0,1...%1000,0 Haberlesmede 10000'e karsilik gelen moment. 10 = %1
46.04  Glig dlgeklendirme Ornegin, haberlesme iletisiminde 10000 degerine karsilik | 1000,0 kW
gelen cikis guicl de@erini tanimlar. Birim, 96.16 Birim veya hp
sec¢imi parametresi ile segilir.
0,1...30000,0 kW veya | Haberlesmede 10000'e karsilik gelen giig. 1 =1 birim
0,1...40214,5 hp
46.05  Akim élgekleme Akim parametrelerinin 16 bitlik 6lgeklendirilmesini tanim- | 10000 A
lar. Bu parametrenin degeri, haberlesme iletisiminde
10000 degerine karsilk gelir.
0...30000 A
46.06  Hiz ref sifir Haberlesmeden (ya dahili haberlesme arabirimi ya da ara- | 0,00 rpm
olgeklendirme birim FBA A) alinan bir sifir referansa karsilik gelen bir hiz
tanimlar. Ornegin, 500 ayarinda, 0...20000 haberlesme
referans araligi 500...[46.07] rpm hiza karsilik gelir.
Not: Bu parametre yalnizca ABB Drives iletisim profilinde
etkilidir.
0,00...30000,00 rpm Minimum haberlesme referansina karsilik gelen hiz. 1=1rpm
46.11  Filtre siiresi motor hizi | 01.01 Kullanilan motor hizi ve 01.02 Tahmini motor hizi 500 ms
sinyalleri igin bir filtre stiresi tanimlar.
2...20000 ms Motor hiz sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.12  Filtre siiresi ¢ikis 01.06 Cikis frekansi sinyali igin bir filtre stiresi tanimlar. 500 ms
frekansi
2...20000 ms Cikis frekans sinyali filtre stresi. 1=1ms
46.13  Filtre siiresi motor 01.10 Motor momenti sinyali igin bir filtre stresi tanimlar. | 100 ms
momenti
2...20000 ms Motor momenti sinyali filtre siiresi. 1=1ms
46.14  Filtre siiresi giicli 01.14 Cikis gticii sinyali igin bir filtre stresi tanimlar. 100 ms
2...20000 ms Cikis glict sinyali filtre siresi. 1=1ms
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46.21  Hizda histerezis Surlictiniin hiz kontrol igin «set degerde» limitlerini tanimlar. | 50,00 rpm

Referans (22.87 Gergek hiz referansi 7) ile hiz (24.02 Kul-
lanilan hiz geri bildirimi) arasindaki fark 46.21 Hizda histe-
rezis degerinden klgukse, sirlici «ayar noktasinda»
kabul edilir. Bu, 06.11 Ana durum word'ii parametresinin
8. biti ile gosterilir.

24.02 (rpm)

—— 22.87 + 46.21 (rpm)
Sirlcu set degerde -1 22.87 (rpm)

(06.11 bit8=1)
—— 22.87-46.21 (rpm)

—— Orpm

0,00...30000,00 rpm Hiz kontrolde «set degerde» gdsterimi icin limit. Bkz. par.
46.01

46.22  Frekansta histerezis Sirtcunin frekans kontrolu icin «set degerde» limitlerini | 2,00 Hz
tanimlar. Referans ile (28.96 Frekans ref rampa girisi) ger-
cek frekans (071.06 Cikis frekansr) arasindaki mutlak fark,
46.22 Frekansta histerezis degerinden klglkse, slricl
«ayar noktasinda» kabul edilir. Bu, 06.11 Ana durum
word'ii parametresinin 8. biti ile gosterilir.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Siriicu set dederde 28.96 (H
(06.11 bit 8 = 1) 96 (Hz)
28.96 - 46.22 (Hz)

0 Hz

0,00...1000,00 Hz Frekans kontrollinde «set degerde» gdsterimi igin limit. Bkz. par.
46.02
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46.23  Momentte histerezis Suriiciiniin moment kontrolu icin «set degerde» limitlerini | %5,0
tanimlar. Referans (26.73 Gergek moment referansi 4) ile
gercek moment (071.70 Motor momenti) arasindaki mutlak
fark 46.23 Momentte histerezis degerinden kiigiikse,
surtict «ayar noktasinda» kabul edilir. Bu, 06.771 paramet-
resinin 8. biti ile gosterilir. Ana durum word'i
01.10 (%)
A
—— 26.73+ 46.23 (%)
Suriicu set degerde | 26.73 (%
(06.11 bit 8 = 1) 73 (%)
—— 26.73- 46.23 (%)
—— %0
%0,0...%300,00 Moment kontroliinde «set degerde» gdsterimi igin limit. Bkz. par.
46.03
46.31  Hiz limitinin (zerinde Hiz kontrolde «limitin tizerinde» gdsterimi icin tetikleme 0,00 rpm
diizeyini tanimlar. Gergek hiz limiti astiginda, 06.17 Sirtici
durum word'ii 2 parametresi 10. biti ayarlanir.
0,00...30000,00 rpm Hiz kontrol igin «limitin Gzerinde» gdsterimi tetikleme Bkz. par.
diizeyi. 46.01
46.32  Frekans limitinin Frekans kontroliinde «limitin Gzerinde» gdsterimi igin tetik- | 0,00 Hz
tizerinde leme dlizeyini tanimlar. Gergek frekans limiti astiginda,
06.17 Sdrticti durum word'ti 2 parametresi 10. biti ayarla-
nir.
0,00...1000,00 Hz Frekans kontroll igin «limitin Gzerinde» gdsterimi tetik- Bkz. par.
leme diizeyi. 46.02
46.33  Moment limitinin Moment kontroliinde «limitin tizerinde» gésterimi icin tetik- | %0,0
tizerinde leme diizeyini tanimlar. Gergek moment limiti astiginda,
06.17 Sdrticti durum word'ti 2 parametresi 10. biti ayarla-
nir.
%0,0...%1600,0 Moment kontrolu igin «limitin Gzerinde» gdsterimi tetik- Bkz. par.
leme diizeyi. 46.03
46.41  kWh pulse 50 ms boyunca «kWh pulse» igin tetikleme diizeyini 1,000 kWh
6lgeklendirme tanimlar Pulse’in ¢ikisi 05.22 Hata tanimlari word'li 3
parametresinin 9. bitidir.
0,001...1000,000 kWh | Tetikleme diizeyinde «kWh pulse». 1=1kWh
47 Veri depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
Farkl data tipleri icin farkl depolama parametreleri oldu-
guna dikkat edin.
Ayrica bkz. bolim Veri depolama parametreleri
(sayfa 102).
47.01  Veri depolama 1 Veri depolama parametresi 1. 0,000
real32
-2147483,008... 32 bitlik veri. -

2147483,008




Parametreler 277

No. Ad/Deger Acgiklama Varsayilan
FbEq 16
47.02  Veri depolama 2 Veri depolama parametresi 2. 0,000
real32
-2147483,008... 32 bitlik veri. -
2147483,008
47.03  Veri depolama 3 Veri depolama parametresi 3. 0,000
real32
-2147483,008... 32 bitlik veri. -
2147483,008
47.04  Veri depolama 4 Veri depolama parametresi 4. 0,000
real32
-2147483,008... 32 bitlik veri. -
2147483,008
47.11  Veri depolama 1 int32 | Veri depolama parametresi 9. 0
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.12  Veri depolama 2 int32 | Veri depolama parametresi 10. 0
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.13  Veri depolama 1 int32 | Veri depolama parametresi 11. 0
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.14  Veri depolama 4 int32 | Veri depolama parametresi 12. 0
-2147483648... 32 bitlik veri. -
2147483647
47.21  Veridepolama 1 int16 | Veri depolama parametresi 17. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.22  Veridepolama 2 int16 | Veri depolama parametresi 18. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.23  Veri depolama 3 int16 | Veri depolama parametresi 19. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
47.24  Veri depolama 4 int16 | Veri depolama parametresi 20. 0
-32768...32767 16 bitlik veri. =1
49 Panel port iletisimi Siriicy Gzerindeki kontrol paneli portu iletisim ayarlari.
49.01  Nod kimlik numarasi Sirdcunun nod kimligini tanimlar. Aga bagh tum cihazlar |1
benzersiz bir nod kimligine sahip olmalidir.
Not: Aga baglanan suriculer igin, kimlik 1'in yedek/yeni
surlcdler igin ayrilmasi tavsiye edilir.
1...32 Nod kimligi. 1=1
49.03  Haberlesme hizi Hattin transfer hizini tanimlar. 115,2 kbps
9,6 kbps 9,6 kbit/s. 0
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 1
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 2
86,4 kbps 86,4 kbit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kbit/s. 5
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49.04  lletisim kaybi siiresi Kontrol paneli (ya da yazilim) iletigimi igin bir zaman agimi | 10,0 s
ayarlar. Bir iletigim kesintisi zaman agimindan uzun
slrerse, 49.05 lletisim kaybi islemi parametresi ile belirti-
len eylem gergeklestirilir.
0,1...3000,0 s Panel/yazilim iletisimi zaman agimi. 10=1s
49.05 lletisim kaybi islemi Sdricunin kontrol paneli (veya yazilhim) iletisim kesinti- Hata
sine nasil tepki verecegini seger.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Surlicu 7081 Kontrol paneli kaybi hatasi tetikler. 1
Son hiz Surlict bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, 2
surtictnln calistigi seviyede dondurur. Hiz 850 ms disik
gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda galig-
maya devam etmenin giivenli oldugundan emin olun.
Givenli hiz ref Striict bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, 3
22.41 Glivenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Glivenli frekans ref) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calig-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.
49.06  Ayarlari tazele 49.01...49.05 parametrelerinin ayarlarini gegerli kilar. Tamam
Not: Yenileme islemi bir iletisim kesintisine neden olabilir,
bu nedenle siriictiinin yeniden baglanmasi gerekebilir.
Tamam Yenileme tamamlandi ya da talep edilmedi. 0
konfiglire et 49.01...49.05 parametrelerini yeniler. Deger otomatik ola- | 1
rak Tamam durumuna doner.
49.19  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panelde (ACS-BP-S) Ana sayfa g6ri- | Sifir
gorandmd 1 niimii 1'de gdsterilen parametreleri seger.
Sifir Fabrika varsayilan parametrelerini gosterir. 0
Kullanilan motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi 1
Frekans cikisi 01.06 Cikis frekansi 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi 4
Motor nominal degerin | 07.08 Nominal motor akimi %’si 5
motor akimi %
Motor momenti 01.10 Motor momenti 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi 7
Cikig gucu 01.14 Cikig glici 8
Hiz ref rampasi girisi 23.01 Hiz ref rampa girisi 10
Hiz ref rampasi ¢ikisl | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi 1
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi 12
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi 14
Proses PID gikigi 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek 16
Sicaklik sensori 1 Cikis sicaklik sensorli 1'e bir etkinlestirme akimi génder- | 20

etkinlestirme

mek i¢in kullanilir. Bkz. 35.11 Sicaklik 1 kaynagi paramet-
resi. Ayrica bkz. bolim Motor termik korumasi (sayfa 95).
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Sicaklik sensoérii 2 Cikis sicaklik sensori 2'ye bir etkinlestirme akimi goénder- | 21
etkinlestirme mek icin kullanilir. Bkz. 35.21 Sicaklik 2 kaynagi paramet-
resi. Ayrica bkz. bolim Motor termik korumasi (sayfa 95).
Kullanilan mutlak 01.61 Kullanilan mutlak motor hizi 26
motor hizi
Mutlak motor hizi % 01.62 Mutlak motor hizi % 27
Mutlak gikis frekansi 01.63 Mutlak ¢ikis frekansi 28
Mutlak motor momenti | 01.64 Mutlak motor momenti 30
Mutlak ¢ikis glicti 01.66 Mutlak ¢ikig glici 31
Mutlak motor safti 01.68 Mutlak motor saft glicti 32
guicu
Harici PID1 ¢ikisi 71.01 Harici PID gercek degeri 33
AO1 veri depolama 13.91 AO1 veri depolama. 37
Diger
49.20  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panelde (ACS-BP-S) Ana sayfa gérii-
gérinimu 2 niimii 2'de gdsterilen parametreleri seger.
Segim igin, bkz. parametre 49.19.
49.21  Temel panel ana sayfa | Entegre veya Temel panelde (ACS-BP-S) Ana sayfa gérii-
gériinimi 3 niimi 3'te gosterilen parametreleri seger.
Segim igin, bkz. parametre 49.79.
49.30  Temel panel menii Entegre veya Temel panelde (ACS-BP-S) ana seviye 0000h
gizleme mendlerini gizlemek igin parametre.
Degerler:
0 = Meni gorunur
1= Menli gizli
Bit Deger
0 Motor verileri
1 Motor kontroli
2 Kontrol makrolari
3 Hata tanimlari
4 Enerji verimliligi
5 Parametreler
6...15 Rezerve
0000h...FFFFh 1=1
50 Haberlesme adaptérii | Haberlesme iletisim konfiglrasyonu.
(FBA) Ayrica bkz. béllim Bir haberlesme adaptérii ile haber-
lesme kontrolii (sayfa 459).
50.01 FBAA devrede Surlcu ile haberlesme adaptori A arasindaki iletigimi Devre Digi
etkinlestirir/devre disgi birakir ve adaptoriin takilacagi
yuvayi belirler.
Devre Disi Sirlcu ile haberlesme adaptéri A arasindaki iletisim 0
devre disI.
Devrede Sdiriict ile haberlesme adaptorii A arasindaki iletisim dev- | 1
rede. Adaptor yuva 1’dedir.
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50.02

FBA A iletisim kaybi
fonksiyonu

Suriicinin bir haberlesme iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger. Zaman asimi 50.03 FBA A iletisim kaybi
zaman asimi parametresi tarafindan tanimlanir.

Eylem yok

Eylem yok

Eylem olmaz.

Hata

iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi
durumunda, striict bir 7570 FBA A iletisimi hatasinda agi-
lir ve serbest durus yapar.

Son hiz

lletisim kesintisi algilama etkindir. lletisim kesintisi duru-
munda, sricl bir uyari (A7C1 FBA A iletisimi) olusturur
ve hizi, surticinln calistigi seviyede dondurur. Hiz 850
ms disik gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas
alinarak belirlenir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

Gilvenli hiz ref

iletigim kesintisi algilama etkindir. Bir iletigim kesintisi
durumunda, siriict bir uyari (A7C1 FBA A iletisimi) olug-
turur ve hizi, 22.41 Glivenli hiz ref parametresi (ya da fre-
kans referansi kullanilirken 28.41 Givenli frekans ref) ile
tanimlanan degere ayarlar.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

Her zaman hata

Makine kontrol birimi, haberlesmeden kontrol beklenmese
bile bir iletisim hatasi verir.

Uyari

Makine kontrol birimi, haberlesmeden kontrol beklenmese
bile bir iletisim hatasi verir.

50.03

FBA A iletisim kaybi
zaman asimi

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu parametresi tarafin-
dan tanimlanan eylem gergeklesmeden 6nceki zaman
gecikmesini tanimlar. Zaman sayimi iletisim barasi mesaj
glincellenemediginde baslar.

Not: Gii¢ vermenin ardindan 60 saniyelik bir baglatma
gecikmesi olur. Gecikme sirasinda iletisim kesintisi izieme
devre disi birakilir (ama iletisim etkin olabilir).

0,3s

0,3...6553,5 s

Zaman gecikmesi.

1=1s

50.04

FBA A ref1 tipi

Haberlesme adaptorii A'dan alinan referans 1'in tipini ve
olceklendirmesini seger. Referansin dlgeklendirmesi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagh olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya
frekans

Hiz veya frekans

Tip ve dlceklendirme etkin olan galisma moduna gére oto-
matik olarak su sekilde segilir:

Calisma modu
(bkz. par. 19.01)

Hiz kontrolu Hiz
Moment kontrolu Hiz
Frekans kontrolu Frekans

Referans 1 tipi

Seffaf

Olgeklendirme uygulanmaz.

Genel

Belirli bir referans olmadan genel referans.

Moment

Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
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Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgekleme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgekleme parametresiile |5
tanimlanir.

50.05 FBAA ref2 tipi Haberlesme adaptdru A'dan alinan referans 2'nin tipini ve | Hiz veya
Olgeklendirmesini seger. Referansin dlgeklendirmesi, bu frekans
parametre ile segilen referans tipine bagh olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya frekans Tip ve dlgeklendirme etkin olan galisma moduna gore oto- | 0
matik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu .
(bkz. par. 19.01) Referans 2 tipi
Hiz kontroll Moment
Moment kontrolu Moment
Frekans kontrolu Moment
Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans.
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment 6lgeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz dlgekleme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgekleme parametresiile |5
tanimlanir.

50.06 FBAA SW segimi Haberlesme adaptdru A araciliyiyla haberlesme agina Oto
gonderilecek olan Durum word'linlin kaynagdini seger.

Oto Durum word'iniin kaynagi otomatik olarak segilir. 0

Seffaf mod 50.09 FBA A SW seffaf kaynagi parametresi ile secilen
kaynak haberlesme adaptori A araciliiyla haberlesme
agina Durum word'l olarak gonderilir.

50.07 FBAA gergek 1 tipi Haberlesme adaptdru A araciligiyla haberlesme agina Hiz veya
gonderilecek olan gergek degder 1'in tipini ve dlgeklendir- | frekans
mesini seger. Degerin dlgeklendirmesi, bu parametre ile
secilen gercek deger tipine bagl olarak 46.01...46.04
parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya frekans Tip ve dlgeklendirme etkin olan ¢alisma moduna gére oto- | 0

matik olarak su sekilde segilir:

Calisma modu
(bkz. par. 19.07)

Gergek deger 1 tipi
(kaynak)

Olgeklendirme

Hiz kontroll Hiz

Moment kontroll

(01.01 Kullanilan motor
hizr)

46.01 Hiz élgekleme

Frekans kontrolu

Frekans
(01.06 Cikig frekansi)

46.02 Frekans dlgekleme

Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz.
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans.
Moment Olgeklendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresi | 3

ile tanimlanir.
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Hiz Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgekleme parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgekleme parametresiile |5
tanimlanir.

50.08 FBAA gergek 2 tipi Haberlesme adapt6ri A araciliiyla haberlesme agina Hiz veya
gonderilecek olan gergek deger 2'nin tipini ve dlgeklendir- | frekans
mesini seger. Degerin dlgeklendirmesi, bu parametre ile
secilen gercek deger tipine bagl olarak 46.01...46.04
parametreleri ile tanimlanir.

Hiz veya frekans Tip ve dlceklendirme etkin olan ¢alisma moduna gére oto- | 0
matik olarak su sekilde segilir:
Cahgma modu Gergek deger 2 tipi Olgeklendirme
(bkz. par. 19.01)
Hiz kontroll Hiz
. (01.01 Kullanilan motor 46.01 Hiz élgekleme
Moment kontroli
hizi)
Frekans kontrolii Frekans 46.02 Frekans igekleme
(01.06 Cikis frekanst) : ¢
Seffaf 50.11 FBA A act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 1
segcilen deger gergek deger 2 olarak génderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).
Genel 50.11 FBA A act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 2
secilen deger 100 = 2 birimde 16 bit 6lgeklemeyle gergek
deger 1 olarak gonderilir (6r. sayi ve iki basamak).
Moment 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak génderi- | 3
lir. Olgeklendirme, 46.03 Moment élgeklendirme paramet-
resi ile tanimlanir.
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek de@er 2 olarak génderi- | 4
lir. Olgeklendirme, 46.01 Hiz igekleme parametresi ile
tanimlanir.
Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 2 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgekleme parametresi ile
tanimlanir.
50.09 FBA A SW seffaf 50.06 FBA A SW se¢imi parametresi Seffaf mod olarak Secilmedi
kaynagi ayarlandiinda, haberlesme durum word'iiniin kaynagini
seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
50.10  FBA A act1 seffaf 50.07 FBA A gergek 1 tipi parametresi Seffaf olarak ayar- | Secilmedi
kaynagi landiginda, bu parametre haberlesme adaptéri A aracili-
giyla haberlesme agina génderilecek olan gergek deger
1'in kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
50.11  FBA A act2 seffaf 50.08 FBA A gergek 2 tipi parametresi Seffaf olarak ayar- | Secilmedi

kaynagdi

landiginda, bu parametre haberlesme adaptéri A aracili-
giyla haberlesme agina génderilecek olan gergek deger
2'nin kaynagini seger.

Secilmedi

Kaynak segili degil.
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Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
50.12  FBA A hata giderme Bu parametre hata giderme modunu etkinlestirir. Devre Digi
modu 50.13...50.18 parametrelerinde haberlesme adaptori
A'dan alinan ve ayni adaptdre génderilen islenmemis
(degistiriimemis) verileri géruntiler.
Devre Disi Hata giderme modu devre digi birakildi. 0
Hizh Hata giderme modu etkinlestirildi. Dongusel veri glincel- 1
leme olabildigince hizlidir; bu da suricideki CPU yukuini
arttirir.

50.13  FBA A kontrol word'ii | Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haber-
lesme adaptéri A'ya génderilen igslenmemis
(degistiriimemis) kontrol word'inii gésterir.

Bu parametre salt okunurdur.
00000000h... Master tarafindan haberlesme adaptorii A'ya génderilen -
FFFFFFFFh kontrol word'.

50.14  FBA A referansi 1 Hata giderme 50.712 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haber-
lesme adaptorii A'ya gonderilen islenmemis
(degistiriimemis) referans REF 1'i gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Master tarafindan haberlesme adaptéri A'ya génderilen -
2147483647 ham REF1.

50.15  FBA A referansi 2 Hata giderme 50.72 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan haber-
lesme adaptori A'ya gdnderilen islenmemis
(degistiriimemis) referans REF2'yi gsterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Master tarafindan haberlesme adaptéri A'ya gonderilen -
2147483647 ham REF2.

50.16  FBA A durum word'ii Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptori A'dan mas-
ter'a (PLC) génderilen islenmemis (degistiriimemis) durum
word'iinii gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
00000000h... Haberlesme adaptori A tarafindan master'a gonderilen -
FFFFFFFFh durum word'G.

50.17  FBA A gercek degeri 1 | Hata giderme 50.72 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptéri A'dan mas-
ter'a (PLC) gonderilen islenmemis (degistiriimemis)
gercek deger ACT 1'i gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Haberlesme adaptoru A tarafindan master'a génderilen -
2147483647 ham ACT1.

50.18  FBA A gercek dederi 2 | Hata giderme 50.12 FBA A hata giderme modu paramet- | -
resi ile etkinlestirildiyse, haberlesme adaptéri A'dan mas-
ter'a (PLC) gonderilen islenmemis (degistiriimemis)
gercek deder ACT2'yi gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Haberlesme adaptdri A tarafindan master'a génderilen -

2147483647

ham ACT2.
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51 FBA A ayarlari Haberlegsme adaptorl A konfiglirasyonu.
51.01 FBAA tiri Bagl haberlesme adaptér moduliinin tipini gérintdler. -
0 = Moddl bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis
ya da 50.01 FBA A devrede parametresi ile devre digi
birakiimis; 0 = Yok; 1 = PROFIBUS-DP; 32 = CANopen;
37 = DeviceNet; 128 = Ethernet; 132 = PROFINET IO;
135 = EtherCAT; 136 = ETH Pwrlink; 485 = RS-485
comm; 101 = ControlNet.
Bu parametre salt okunurdur.
51.02 FBAA Par2 51.02...51.26 parametreleri adaptér moduliine 6zgudur. -
Daha fazla bilgi igin, haberlesme adaptér modulu belgele-
rine bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilece-
gini unutmayin.
0...65535 Haberlesme adaptdri konfigiirasyon parametresi. 1=1
51.26 FBA A Par26 Bkz. 51.02 FBA A Par2 parametresi. -
0...65535 Haberlesme adaptorl konfiglirasyon parametresi. 1=
51.27  FBA A par yenile Tim degistiriimis haberlesme adaptér modiili konfigiiras- | Tamam
yon ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otoma-
tik olarak Tamam degerine geri doner.
Not: Bu parametre surlict galisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi. 0
Konfigure et Yenileniyor. 1
51.28  FBA A par tablo stir (Surtcunun hafizasinda saklanan) haberlesme adaptor -
moduli esleme dosyasinin parametre tablosu revizyo-
nunu gosterir.
axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numa-
rasi; yz = mindr tablo revizyon numarasi.
Bu parametre salt okunurdur.
Adaptér modulinin parametre tablosu revizyonu. -
51.29  FBA A siiriicii tipi kodu | (SUrGctnin hafizasinda saklanan) haberlesme adaptor -
moduli esleme dosyasindaki siriicy tipi kodunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayitli stricu tipi kodu. 1=1
51.30 FBAA esleme dosyasi | Sirlclinln hafizasinda saklanan haberlesme adaptor -
sir modulu esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi forma-
tinda gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1
51.31  D2FBAA iletisim Haberlesme adaptér moduili iletisim durumunu géruntller. | Konfigiire
durumu edilmedi

Konfigire edilmedi Adaptér konfigiire edilmemis. 0

Baslatiliyor Adaptor baslatiliyor. 1

Zaman asimi Adaptor ve sirlcu arasindaki iletisiminde bir zaman agimi | 2
gerceklesmistir.

Konfigurasyon hatasi | Adaptor konfiglrasyon hatasi: slrlicinin dosya siste- 3
minde esleme dosyasi bulunamadi ya da esleme dosyasi
ylklemesi ti¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.

Cevrimdisi Haberlesme iletisimi kapali durumda. 4
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Cevrimigi Haberlesme iletisimi agik durumdadir ya da haberlesme 5

adaptori bir iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde
konfiglire edilmistir. Daha fazla bilgi igin, haberlesme
adaptorii belgelerine bakin.

Reset Adaptdr, donanim resetleme islemi gergeklestiriyor. 6

51.32  FBA A iletisimi SW Adaptér moddilinin ortak program revizyonunu axyz for-

sdrtimui matinda gosterir; a = major revizyon numarasi, Xy = minor
revizyon numarasi, z = dlizeltme numarasi veya harfi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér moddulinin ortak program revizyonu. -

51.33  FBAAuygulamasi SW | Adaptér modullinin uygulama programi revizyonunu axyz

strtimui formatinda gdsterir; a = majér revizyon numarasi, xy = minér
revizyon numarasi, z = diizeltme numarasi veya harfi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér modliniin uygulama programi versiyonu. -

52 FBA A veri girisi Haberlesme adaptorii A araciligiyla suriiciden haber-
lesme kontrol cihazina aktarilacak olan verilerin segimi.
Not: 32 bitlik deger icin iki ardigik parametre gerekir. Bir
veri parametresinde 32 bitlik deger segildiginde, sonraki
parametre otomatik olarak ayrilir.

52.01 FBAAveriint 52.01...52.12 parametreleri, haberlesme adaptéri A ara- | Yok
cilhidiyla suriiciiden haberlesme kontrol cihazina aktarila-
cak olan verileri seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'l (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word'ii (16 bit) 4
Act1 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'ti (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16

SW2 16bit Durum Word'ti 2 (16 bit) 24
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Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
52.12 FBAAveriin12 Bkz. parametre 52.01 FBA A veri in1. Yok
53 FBA A veri ¢ikisi Haberlesme adaptéri A araciligiyla haberlesme kontrol
cihazindan suruclye aktarilacak olan verilerin secimi.
Not: 32 bitlik deger icin iki ardigik parametre gerekir. Bir
veri parametresinde 32 bitlik deder secildiginde, sonraki
parametre otomatik olarak ayrilir.
53.01  FBA A veriout1 53.01...53.12 parametreleri, haberlesme adaptori A ara- | Yok
ciliiyla haberlesme kontrol cihazindan siriclye aktarila-
cak olan verileri seger.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 1
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
CW?2 16bit Kontrol Word'li 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
53.12 FBAA veriout12 Bkz. parametre 53.01 FBA A veri out1. Yok
58 Dahili haberlesme Dahili haberlesme (EFB) arabiriminin konfigiirasyonu.
Bkz. Dabhili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haber-
lesme kontrolii bolim.
NOT: Farkli dahili haberlesme protokolleri (Modbus veya
CANopen) farkli donanim opsiyonlari gerektirir.
58.01  Protokol devrede Dahili haberlesme arabirimini etkinlestirir/devre disi birakir | Yok
ve kullanilacak protokoll seger.
Yok Yok (iletisim devre dis1). 0
Modbus RTU Dahili haberlesme arabirimi etkinlestirildi ve Modbus RTU | 1
protokolini kullaniyor.
CANopen Dahili haberlesme arabirimi etkinlestirildi ve CANopen 3
protokoliind kullaniyor.
58.02  Protokol kimligi Protokol kimligini ve revizyonu gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Protokol kimligi ve revizyon. 1=1
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58.03  Nod adresi SirlGcunin haberlesme barasindaki nod adresini tanimlar. | 1

1...247 degerlerine izin verilir. Ayni adrese sahip iki ciha-
zIn gevrimigi olmasina izin verilmez.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletigim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gecerli olur.

Not: Parametre 58.071 = [3] CANopen ise, bu 58.03 para-
metresinin adi Node ID (asagiya bakin) olur.

0...255 Nod adresi (1...247 degerlerine izin verilir). 1=1

58.03  Nod kimligi CANopen barasinda suriicu igin nod adresi tanimlar. 3
1...127 degerlerine izin verilir. Ayni adrese sahip iki ciha-
zIn ¢evrimigi olmasina izin verilmez.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletigim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: 58.01 = [1] Modbus RTU ise, 58.03 parametresinin
adi Nod adresi olur (yukariya bakin).

0...255 Nod adresi (1...127 degerlerine izin verilir). 1=1

58.04  Haberlesme hizi Modbus haberlesme hattinin transfer hizini seger. 19,2 kbps
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, Haberlesme
hizi aralii ve segim listesi 6ge adlari degisebilir. Asagi-
daki Haberlesme hizi bélimine bakin.

4,8 kbps 4,8 kbit/s. 1
9,6 kbps 9,6 kbit/s. 2
19,2 kbps 19,2 kbit/s. 3
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 4
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 5
76,8 kbps 76,8 kbit/s. 6
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 7
58.04  Haberlesme hizi CANopen hattinin iletisim hizini tanimlar. 125 kbps
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol nitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.
50 kbps 50 kbit/s. 1
100 kbps 100 kbit/s. 2
125 kbps 125 kbit/s. 3
250 kbps 250 kbit/s. 4
500 kbps 500 kbit/s. 5
1 Mbps 1 Mbit/s. 6
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58.06 Parite Parite bitinin tipini ve stop bitlerinin sayisini seger. 8 EVEN 1
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol unitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
8 NONE 1 Sekiz veri biti, parite biti yok, bir stop biti. 0
8 NONE 2 Sekiz veri biti, parite biti yok, iki stop biti. 1
8 EVEN 1 Sekiz veri biti, ¢ift parite biti, bir stop biti. 2
8 ODD 1 Sekiz veri biti, tek parite biti, bir stop biti. 3
58.06 lletisim kontrolii Kullanimdaki degistirilmis EFB ayarlarini alir veya sessiz | Devrede
modu etkinlestirir.
Devrede Normal galisma. 0
Ayarlari tazele Ayarlari (Modbus parametreleri 58.07...58.05, 1
58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34, CANopen parametre-
leri 58.03, 58.04, 58.06, 58.14, 58.23...58.29,
58.70...58.93 ve 58.101...58.124) yeniler ve kullanimdaki
degistiriimis EFB konfigiirasyon ayarlarini alir.
Devrede 6gesine otomatik olarak geri doner.
Sessiz mod Sessiz modu etkinlestirir (hicbir mesaj aktariimaz). 2

Sessiz mod bu parametrenin Ayarlari tazele segimini
etkinlestirerek sonlandirilabilir.

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu opsiyon kul-
lanilamaz.
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58.07 lletisim hata tanimlari | EFB haberlesme durumunu gérintiiler. -
Bu parametre salt okunurdur.
Adin yalnizca hata mevcutken (bit degeri 1) goriinir oldu-
gunu unutmayin.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
Bit Adi Aciklama
0 Baslat basarisiz 1 = EFB baslatma basarisiz oldu
1 Addr Konfig hatasi 1 = Protokol nod adresine izin vermedi
2 Sessiz mod 1 = Surlcinin iletmesine izin veriimez
0 = Sirdciinin iletmesine izin verilir
3 Otomatik baudlama
4 Kablo hatasi 1 = Hatalar tespit edildi (A/B kablolari muhtemelen degistirildi)
5 Parite hatasi 1 = Hata tespit edildi: 58.04 parametresini kontrol edin 58.05
6 Haberlesme hizi hatasi|1 = Hata tespit edildi: 58.05 parametresini kontrol edin 58.04
7 Bara faaliyeti yok 1 = Son 5 saniye iginde 0 bayt alind
8 Paket yok 1 = Son 5 saniye iginde 0 paket (herhangi bir cihaza
adreslenmis) tespit edildi
9 Gurilti veya 1 = Hatalar tespit edildi (parazit veya hattaki ayni adreste baska
adresleme hatasi bir cihaz)
10 lletisim kaybi 1 = Zaman asimi iginde surlicliye adreslenmis O paket alindi
(58.16)
11 CW/Ref kaybi 1 = Zaman asimi iginde higbir kontrol word'li veya referans
alinmadi (58.16)
12 Etkin degil Rezerve
13 Protokol 1 Rezerve
14 Protokol 2 Rezerve
15 Dahili hata 1 = Dahili hatalar algilandi
0000h...FFFFh EFB iletisim durumu. 1=1
58.08  Alinan paket Siriiciye adreslenen gegerli paketlerin sayisini gosterir. | -
Normal ¢aligsma sirasinda sayi sabit bir bicimde artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun siire basih tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
0...4294967295 Siriiciye adreslenen alinmis paketlerin sayisini gésterir. |1 =1
58.09  Aktarilan paketler Siriict tarafindan aktarilan gegerli paketlerin sayisini -
gosterir. Normal galisma sirasinda sayi sabit bir bicimde
artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun stre basih tutularak kumanda
panelinden resetlenebilir.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
0...4294967295 Aktarilan paketlerin sayisi. 1=1
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58.10  Tim paketler Baradaki herhangi bir cihaza adreslenen gegerli paketlerin | -
sayisini gosterir. Normal caligsma sirasinda, bu sayi
surekli artar.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basih tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
0...4294967295 Alinan tim paketlerin sayisi. 1=1
58.11  UART hatalari Sdricu tarafindan alinan karakter hatalarinin sayisini gos- | -
terir. Sayidaki artig, barada bir konfigiirasyon sorununu
gosterir.
Reset tusu 3 saniyeden uzun stre basih tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
0...4294967295 UART hatalarinin sayisi 1=1
58.12  CRC hatalari Suriicu tarafindan alinan CRC hatali paketlerin sayisini -
gosterir. Sayidaki artis, barada bir paraziti gosterir.
Reset tusu 3 saniyeden uzun sure basih tutularak
kumanda panelinden resetlenebilir.
Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.
0...4294967295 CRC hatalarinin sayisi 1=
58.14 lletisim kaybi eylemi Sirictnin bir EFB iletisim kesilmesine nasil tepki verece- | Hata
gini seger. EFB'den sadece referans geliyorsa ve iletisim
kaybolduysa suriicli hata agmaz.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeni-
den baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.
Ayrica, bkz. parametre 58.15 lletisim kaybi modu ve 58.16
lletisim kaybi siiresi.
Hayir Eylem olmaz (izleme devre dist). 0
Sadece Modbus igin:
Eylem yok Eylem olmaz (izleme devre dist). 0
Sadece CANopen igin:
Hata Surlict 6681 EFB iletisim kaybi hatas! tetikler. Bu sadece | 1
o anda etkin olan kontrol konumundaki kontrol EFB'den
bekleniyorsa gergeklesir.
Son hiz Sdricu bir A7CE EFB iletisim kaybi uyarisi olusturur ve 2

hizi, striclnin ¢alistigr seviyede dondurur. Hiz 850 ms
duslk gecisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alina-
rak belirlenir. Bu yalnizca, EFB'den kontrol beklendiginde
meydana gelir.
UYARI! Bir haberlegsme kesintisi durumunda ¢alis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.
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Glvenli hiz ref

Surlcl bir A7CE EFB iletigim kaybi uyarisi olugturur ve
hizi, 22.41 Giivenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Giivenli frekans ref) ile tanim-
lanan hiza ayarlar. Bu yalnizca, EFB'den kontrol beklendi-
ginde meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

3

Her zaman hata

Sirlcu 6681 EFB iletisim kaybi hatasi tetikler. Strlcu
EFB baslatmanin/durdurun veya referansin kullaniimadigi
kontrol konumunda bile gergeklesebilir.

Uyari

Siirlict bir A7CE EFB iletigim kaybi uyarisi olusturur. Bu

EFB'den higbir kontrol beklenmese de meydana gelir.
UYARI! Bir haberlesme kesintisi durumunda calis-
maya devam etmenin glivenli oldugundan emin
olun.

58.15 lletisim kaybi modu

Hangi mesaj tiplerinin bir EFB iletigim kaybi tespit edince
zaman asimi sayacini sifirlayacagini tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Ayrica, bkz. parametre 58.14 lletisim kaybi eylemi ve
58.16 lletigim kaybi siiresi

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.

Cw/Ref1/
Ref2

Herhangi bir mesaj

Sdriiciye adreslenen herhangi bir mesaj zaman asimini
sifirlar.

Cw / Ref1 / Ref2

Kontrol word'linlin veya bir referansin yazimi zaman asi-
mini sifirlar.

58.16  lletisim kaybi siiresi

EFB iletigimi icin bir zaman agimi ayarlar. Bir iletisim
kesintisi zaman asimindan uzun siirerse, 58.14 lletisim
kaybi1 eylemi parametresi ile belirtilen eylem gergeklestirilir.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Ayrica, bkz. parametre 58.15 lletisim kaybi modu.

Not: Gi¢ vermenin ardindan 30 saniyelik bir baslatma
gecikmesi olur. Gecikme sirasinda iletisim kesintisi izleme
devre disi birakilir (ama iletisim etkin olabilir).

30,0s

0,0...6000,0 s

EFB iletisim zaman asimi.

1=

58.17  Goénderim gecikme

Protokol tarafindan zorlanan herhangi bir sabit gecikmeye
ek olarak minimum bir tepki gecikmesi tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.

0ms

0...65535 ms

Minimum tepki gecikmesi.
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58.18  EFB kontrol word'dl. Suriiciden Modbus kontrol cihazina génderilen islenme- | -
mis (degistirilmemis) durum word'inli goriintuler. Hata
giderme amaciyla.
Bu parametre salt okunurdur.
0...FFFFFFFFh Kontrol word'li kontrol cihaziyla siirlicliye génderilir. 1=1
58.19  EFB durum word'ii Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) -
durum word'inii gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...FFFFFFFFh Sdricuden kontrol cihazina génderilen durum word'Gnu 1=1
gorantdler.
58.22  CANopen NMT Bu parametre surtictiniin CANopen NMT durumunu anlatir. | Baslatiimad|
durumu
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
Baslatiimadi Nod baslatiimadi 0
Durduruldu Nod DURDURULMUS durumda. 4
Calisir Nod CALISIR durumda. 5
Calisma 6ncesi Nod CALISMA ONCESI durumda. 127
58.23  Konfigiirasyon Bu parametre cihazin haberlesme konfigiirasyonunun CAN
konumu nereden geldigini tanimlar. nesneleri
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol unitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
Sirlcu parametreleri 0
CAN nesneleri Haberlesme konfiglirasyonu CANopen master'i tarafindan | 1
CANopen nesnelerine yazilir. Konfigirasyon sirictnin
silinmeyen bellegine kaydedilebilir. Bu durumda, sistemin
her aciliginda parametrelerin ayarlanmasi gerekmez.
58.24  Seffaf 16 dlgek Seffaf 16 haberlesme profili igin dlgeklendirme degerini 99
tanimlar.
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol {initesi yeni-
den baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar
58.06 lletisim kontrolii parametresi (Ayarlari tazele) tara-
findan onaylandiklarinda gegerli olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...65535 Gergek degerler ve referans deg@erleri nesne sézligiinde |1 =1
bu deger + 1 ile carpilir.
58.25  Kontrol profili Protokol tarafindan kullanilan haberlesme profilini tanimlar. | ABB Drives
Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tinitesi yeni-
den baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.
ABB Drives ABB Drives kontrol profili (16 bit kontrol word'lyle) 0
DCU Profili DCU kontrol profili (16 veya 32 bit kontrol word'u ile) 5
CiA 402 CiA 402 kontrol profili 7
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Seffaf 16 Seffaf 16 kontrol profili (16 bit kontrol word'liyle) 8
Seffaf 32 Seffaf kontrol profili (32 bit kontrol word'lyle) 9
58.26  EFB ref1 tipi Harici haberlesme arabiriminden alinan referans 1'in tipini | Hiz veya
ve Olgeklendirmesini seger. frekans
Olgeklendirilmis referans 03.09 EFB referansi 1 ile gériin-
tilenir.
Hiz veya frekans Tip ve 6lgeklendirme etkin olan galisma moduna goére oto- | 0
matik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu .
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontroli Hiz
Moment kontrol Hiz
Frekans kontroli Frekans
Seffaf Olgeklendirme uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans. Olgeklen- 2
dirme: 1 = 100.
Moment Moment referansi Olgeklendirme, 46.03 Moment &igeklen- | 3
dirme parametresi ile tanimlanir.
Hiz Hiz referansi. Olgeklendirme, 46.01 Hiz 6lgekleme para- | 4
metresi ile tanimlanir.
Frekans Frekans referansi Olgeklendirme, 46.02 Frekans élgek- 5
leme parametresi ile tanimlanir.
58.27  EFB ref2 tipi Harici haberlesme arabiriminden alinan referans 2'nin Moment
tipini ve dlgeklendirmesini seger.
Olgeklendirilmis referans 03.10 EFB referansi 2 ile gériin-
tllenir.
58.28  EFB act1 tipi Dahili haberlesme arabirimi izerinden haberlesme agina | Hiz veya
gonderilecek olan gercek deger 1'in tipini/kaynagini ve frekans
Olgeklendiriimesini seger.
Hiz veya frekans Tip ve 6lgeklendirme etkin olan galisma moduna goére oto- | 0

matik olarak su sekilde segilir:

Caligma modu - - .
(bkz. par. 19.01) Gergek 1 tipi (kaynak) Olgeklendirme
Hiz kontrolu Hiz
46.01 Hiz élgekl:
Moment kontrolii (01.01 Kullanilan motor 6.01 Hiz élgekleme
hizr)
Frekans kontroli Frekans 46,02 Frekans
(01.06 Cikis frekansr) Olgekleme

Seffaf 58.31 EFB act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 1
secilen deger gergek deger 1 olarak génderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).

Genel 58.31 EFB act1 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 2
secilen deger 100 = 1 birimde 16 bit 6igeklemeyle gergek
deger 1 olarak gonderilir (6r. sayi ve iki basamak).

Moment 01.10 Motor momenti gergek deger 1 olarak gonderilir. 3
Olgeklendirme, 46.03 Moment éigeklendirme parametresi
ile tanimlanir.
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Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek de@er 1 olarak génderi- | 4
lir. Olgeklendirme, 46.01 Hiz élgekleme parametresi ile
tanimlanir.
Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 1 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans 6lgekleme parametresi ile
tanimlanir.
58.29  EFB act? tipi Dahili haberlesme arabirimi tizerinden haberlesme agina | Moment
gonderilecek olan gergek deger 2'nin tipini/kaynagini ve
Olgeklendiriimesini seger.
Hiz veya frekans Tip/kaynak ve dlgeklendirme etkin olan galisma moduna
gbre otomatik olarak su sekilde segilir:
Caligma modu Gergek 1 tipi (kaynak) Olgeklendirme
(bkz. par. 19.07)
Hiz kontrol Hiz
N (01.01 Kullanilan motor 46.01 Hiz élcekleme
Moment kontroli
hizi)
Frekans kontrolii Frekans 46.02 Frekans
(01.06 Cikis frekansr) Olgekleme
Seffaf 58.32 EFB act2 seffaf kaynagi parametresi tarafindan 1
secilen deger gergek deger 2 olarak gonderilir. Olgekleme
uygulanmaz (16 bit dlgekleme 1 = 1 birimdir).
Genel 58.32 EFB act2 seffaf kaynagdi parametresi tarafindan 2
segilen deger 100 = 2 birimde 16 bit lgeklemeyle gercek
deger 1 olarak gonderilir (6r. sayi ve iki basamak).
Moment 01.10 Motor momenti gergek deger 2 olarak génderilir. 3
Olgeklendirme, 46.03 Moment élgeklendirmeg paramet-
resi ile tanimlanir.
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi gergek deger 2 olarak génderi- | 4
lir. Olgeklendirme, 46.01 Hiz dlgekleme parametresi ile
tanimlanir.
Frekans 01.06 Cikis frekansi gergek deger 2 olarak gonderilir. 5
Olgeklendirme, 46.02 Frekans élgekleme parametresi ile
tanimlanir.
58.31  EFB act1 seffaf 58.28 EFB act1 tipi parametresi Seffaf olarak ayarlandi- Secilmedi
kaynagdi ginda, gergek deger 1'in kaynagini seger.
Secilmedi Yok. 0
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
58.32  EFB act2 seffaf 58.29 EFB act? tipi parametresi Seffaf olarak ayarlandi- Diger (par.
kaynagi ginda, gergek deger 1'in kaynagini seger. 01.07 Motor
akimi)
Segilmedi Yok. 0

Diger

Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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58.33  Adresleme modu Parametreler ile 400101...465535 Modbus kayit arahgin- | Mod 0

daki tutma kayitlari arasindaki eslemeyi tanimlar.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol linitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre
gizlidir.

Mod 0 16 bit degerler (gruplar 1...99, dizinler 1...99): 0
Kayit adresi = 400000 + 100 x parametre grubu + para-
metre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 + 2200 +
80 = 402280 kaydina eslenir.

32 bit dederler (gruplar 1...99, dizinler 1...99):

Kayit adresi = 420000 + 200 x parametre grubu + 2 x
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 420000 +
4400 + 160 = 424560 kaydina eslenir.

Mod 1 16 bit degerler (gruplar 1...255, dizinler 1...255): 1
Kayit adresi = 400000 + 256 x parametre grubu + para-
metre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 + 5632 +
80 = 405712 kaydina eslenir.

Mod 2 32 bit degerler (gruplar 1...127, dizinler 1...255): 2
Kayit adresi = 400000 + 512 x parametre grubu + 2 x
parametre dizini. Ornegin, 22.80 parametresi 400000 +
11264 + 160 = 411424 kaydina eslenir.

58.34  Word sirasi 32 bit parametrelerinin 16 bit kayitlarinin hangi sirayla LO-HI
aktarilacagini seger.

Her bir kayit igin, birinci bayt yliksek deger baytini ve ikinci
bayt dusik deger baytini igerir.

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeni-
den baglatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletigim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: Parametre 58.07 = [3] CANopen ise, bu parametre

gizlidir.
HI-LO Birinci kayit yliksek deger word'iini ve ikinci kayit disik |0
deger word'iini igerir.
LO-HI Birinci kayit dislik deger word'lini ve ikinci kayit yiksek | 1
deger word'Unu igerir.
58.70  EFB hata giderme Bu parametre hata giderme modunu etkinlestirir. HAM
modu veriler sirlclnin 58.18 EFB kontrol word'ii., 568.71 EFB

referansi 1, 58.72 EFB referansi 2, 58.19 EFB durum
word'ii, 58.73 EFB gercek deger 1 ve 58.74 parametrele-
rine yankilanir EFB gercek deger 2

Bu parametrede yapilan degisiklikler, kontrol tnitesi yeni-
den baslatildiktan sonra veya yeni ayarlar 58.06 lletigim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylan-
diklarinda gegerli olur.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
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0 = RPDO devre digi birakildi, 1 = CiA 301 6nceden
tanimlanmis baglanti grubundan COB-ID'yi kullanin,
<diger deger> = segili COB-ID'yi kullanin.

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
Devre Digi Hata giderme modu devre digi birakildi. 58.18 EFB kontrol | O
word'l., 58.71 EFB referansi 1, 58.72 EFB referansi 2,
58.19 EFB durum word'ii, 568.73 EFB gercek deder 1 ve
58.74 EFB gergek deger 2 giincellenmez.
Devrede Hata giderme modu etkinlestirildi. 58.78 EFB kontrol 1
word'li., 58.71 EFB referansi 1, 58.72 EFB referansi 2,
58.19 EFB durum word'ii, 58.73 EFB gercek deger 1 ve
58.74 EFB gergek deger 2 giincellenmez.
58.71  EFB referansi 1 Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) refe-
rans degeri 1'i gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
-100000...100000 Referans degeri 1 1=1
58.72  EFB referansi 2 Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) refe-
rans degeri 2'yi gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
-100000...100000 Referans degeri 2 1=1
58.73  EFB gercek deger 1 Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) ger-
cek degeri 1'i gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
-100000...100000 Gergek deger 1 1=1
58.74  EFB gercek deger 2 Hata giderme amaciyla islenmemis (degistiriimemis) ger-
cek degeri 2'yi gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
-100000...100000 Gergek deger 2 1=1
58.76 RPDO1 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin.
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Sriici parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0..7FFh COB-ID. 1=1
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58.77  RPDO1 iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 255

Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siirlicii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar

58.06 lletigsim kontrolii parametresi (Ayarlari tazele) tara-
findan dogrulandiginda etkisi olur.

Not: Parametre 58.01 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0...255 lletim tipi. 1=1
0 = déngusel olmayan senkron
1...240 = donglsel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron

58.78 RPDOT1 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin. 0

zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siirticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.071 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0...65535 PDO icin zaman asimi siiresini tanimlar. 1=1ms
0 = Zaman asimi yok

diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisi
milisaniyeler iginde alinmazsa, 58.14 lletisim kaybi siiresi
gerceklestirilir.

Not: RPDO'nun basariyla alinmasi sonrasinda zaman
asimi denetimi etkinlestirilir.

58.79  TPDO1 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin.

Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siiriicii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0...7FFh COB-ID. 1=1
0 = RPDO devre digi birakildi, 1 = CiA 301 6nceden
tanimlanmis baglanti grubundan COB-ID'yi kullanin,
<diger deger> = segcili COB-ID'yi kullanin.

58.80  TPDOT1 iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 1
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siirticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.071 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
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0...255 iletim tipi. 1=1
0 = déngusel olmayan senkron
1...240 = dongiisel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron
58.81 TPDOT1 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin.
zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siriici parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...65535 Olay zamanlayicisi 1=1ms
0 = zaman asimi yok
diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisina
milisaniyeler iginde iletiimezse, bir iletim zorlanir.
5882 RPDO6 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin.
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Sdrtci parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0..7FFh COB-ID. 1=1
0 = RPDO devre disI.
1 = CiA 301 6nceden tanimlanmis baglanti grubundan
COB-ID'yi kullanin, <diger deger> = segili COB-ID'yi kulla-
nin.
58.83  RPDOG iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 255
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Sirtici parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...255 iletim tipi. 1=1

0 = dénguisel olmayan senkron
1...240 = dongusel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron
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58.84 RPDOG6 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin. 0
zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigliras-

yon konumu Siiriicii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0...65535 PDO igin zaman asimi slresini tanimlar. 1=1ms
0 = zaman asimi yok

diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisi
milisaniyeler icinde alinmazsa, 58.14 lletisim kaybi siiresi
gerceklestirilir.

Not: RPDO'nun basariyla alinmasi sonrasinda zaman
asimi denetimi etkinlestirilir.

58.85 TPDO6 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin. 1=1
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigliras-
yon konumu Siiriicli parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.071 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0..7FFh COB-ID.

0 = RPDO devre disI.

1 = CiA 301 6nceden tanimlanmig baglanti grubundan
COB-ID'yi kullanin, <diger deger> = segili COB-ID'yi kulla-
nin.

58.86  TPDOG iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 1
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siiriicii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

0...255 lletim tipi. 1=1
0 = dongiisel olmayan senkron
1...240 = dongusel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron

58.87  TPDOG6 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin.

zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigliras-
yon konumu Siirticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
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0 = zaman asimi yok

diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisi
milisaniyeler iginde alinmazsa, 58.14 lletisim kaybi siiresi
gergeklestirilir.

Not: RPDO'nun basariyla alinmasi sonrasinda zaman
asimi denetimi etkinlestirilir.

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
0...65535 Olay zamanlayicisi 1=1ms
0 = zaman asimi yok
diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisina
milisaniyeler icinde iletiimezse, bir iletim zorlanir.
58.88 RPDO21 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin.
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Srtici parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...7FFh COB-ID. 1=1
0 = RPDO devre digi birakildi, 1 = CiA 301 6nceden
tanimlanmis baglanti grubundan COB-ID'yi kullanin,
<diger deger> = segili COB-ID'yi kullanin.
58.89  RPDO21 iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 255
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siirticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baglatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...255 iletim tipi. 1=1
0 = déngusel olmayan senkron
1...240 = dongiisel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron
5890 RPDO21 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin. 0
zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Srticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...65535 PDO igin zaman asimi siiresini tanimlar. 1=1ms
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58.91 RPDO21 COB-ID PDO'nun COB-ID degerini ayarlayin.
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Siiriicii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 fletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0..7FFh COB-ID. 1=1
0 = RPDO devre disl.
1 = CiA 301 6nceden tanimlanmis baglanti grubundan
COB-ID'yi kullanin, <diger deder> = segili COB-ID'yi kulla-
nin.
58.92  TPDO21 iletim tipi PDO'nun iletim tipini ayarlayin. 1
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigtiras-
yon konumu Sdriict parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.071 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...255 letim tipi. 1=1
0 = déngusel olmayan senkron
1...240 = dongusel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron
58.93 TPDO21 olay PDO'nun olay zamanlayicisini ayarlayin.
zamanlayicisi Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Sdriict parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.
0...65535 Olay zamanlayicisi 1=1ms

0 = zaman agimi yok
diger = Bu PDO etkinlestirildiyse ve olay zamanlayicisina
milisaniyeler iginde iletiimezse, bir iletim zorlanir.
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No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
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58.101 Data G/C 1 Modbus master'in, Modbus kayit 1'e (400001) ait kayit CW 16bit
adresinden okudugunda veya bu adrese yazdiginda erig-
tigi stirictideki adresi tanimlar.
Master veri tipini tanimlar (giris veya ¢ikis). Deger, iki adet
16 bit word'den olusan Modbus kasasinda aktarilir. Deger
16 bit ise, LSW'de (en 6nemsiz word) aktarilir. Deger 32
bit ise, bunun igin bir sonraki parametre de ayrilir ve Yok
olarak ayarlanmalidir.
TPDO1 word'ti 1 TPDO1 word'l 1'e eslestirilmis bir parametreyi seger. SW 16bit
Bu parametreyi degistirmenin sadece 58.23 Konfigiiras-
yon konumu Srticii parametreleri ise ve kontrol Unitesi
yeniden baslatildiginda ya da yeni ayarlar 58.06 lletisim
kontrolii (Ayarlari tazele) parametresi tarafindan dogrulan-
diginda bir etkisi olur.
Yok Eslesme yok, kayit her zaman sifir. 0
CW 16bit ABB Drives, CiA402 ve Seffaf 16 profilleri: 16 bit kontrol 1
word'l; DCU Profili: DCU kontrol word'iiniin daha diislik
16 bitleri
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit)
SW 16bit ABB Drives profili: 16 bit ABB surtcileri durum word'G; 4
DCU Profili: DCU durum word'liniin daha disilik 16 bitleri
Act1 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'li (32 bit) 1
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'i (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
CW?2 16bit ABB Dirives profili, CANopen: kullaniimaz; DCU Profili: 21
DCU kontrol word'linlin daha yiiksek 16 bitleri
SW2 16bit CANopen: Hata kodu 24
ABB Drives profili: kullanilmaz / her zaman sifir; DCU Pro-
fili: DCU durum word'liniin daha yliksek 16 bitleri
RO/DIO kontrol word'i | CANopen: kullaniimiyor. 31
10.99 RO/DIO kontrol word'ii parametresi.
AO1 veri depolama CANopen: kullaniimiyor. 32
13.91 AO1 veri depolama parametresi.
Geribildirim veri CANopen: kullanilmiyor. 40
depolama 40.91 Geribildirim veri depolama parametresi.
Ayar noktasi veri CANopen: kullaniimiyor. 41
depolama Parametre 40.92 Ayar noktas veri depolama
Diger Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
58.102 Data G/C 2 Modbus master'in, kayit adresi 400002'den okudugunda Ref1 16bit
veya bu adrese yazdiinda surliclide eristigi adresi tanimlar.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.
TPDO1 word'ii 2 TPDO1 word'li 2'ye eslestirilmis bir parametreyi seger. Act1 16bit

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.
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58.103 Data G/C 3 Modbus master'in, kayit adresi 400003'ten okudugunda veya | Ref2 16bit
bu adrese yazdiginda suriiclide eristigi adresi tanimlar.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 68.701 Data G/C 1.
TPDO1 word'li 3 TPDO1 word't 3'e eslestirilmis bir parametreyi secer. Act2 16bit
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.
58.104 Data G/C 4 Modbus master'in, kayit adresi 400004’ten okudugunda veya | SW 16bit
bu adrese yazdiginda suriictide eristigi adresi tanimlar.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 Data G/C 1.
TPDO1 word'li 4 TPDO1 word'li 4'e eslestiriimis bir parametreyi seger. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 568.707 TPDO1 word'ii 1.
58.105 Data G/C 5 Modbus master'in, kayit adresi 400005'ten okudugunda veya | Act1 16bit
bu adrese yazdiginda siriiciide eristigi adresi tanimlar.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.
RPDO1 word'ii 1 RPDO1 word'l 1'e eslestirilmis bir parametreyi secer. CW 16bit
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.1701 TPDO1 word'ii 1.
58.106 Data G/C 6 Modbus master'in, kayit adresi 400006'dan okudugunda Act2 16bit
veya bu adrese yazdiginda suriictide eristigi adresi tanimlar.
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 68.701 Data G/C 1.
RPDO1 word'ii 2 RPDO1 word'l 2'ye eslestirilmis bir parametreyi seger. Ref1 16bit
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.1701 TPDO1 word'ii 1.
58.107 Data G/C 7 Modbus kayit adresi 400007 igin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.7101 Data G/C 1.
RPDO1 word'ii 3 RPDO1 word'li 3'e eslestirilmis bir parametreyi secer. Ref2 16bit
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 TPDO1 word'ii 1.
58.108 Data G/C 8 Modbus kayit adresi 400008 icin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 Data G/C 1.
RPDO1 word'ii 4 RPDO1 word'li 4'e eslestiriimis bir parametreyi secer. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.
58.109 Data G/C 9 Modbus kayit adresi 400009 igin parametre segcici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.
TPDOG6 word'i 1 TPDOG6 word'li 1'e eslestiriimis bir parametreyi seger. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.
58.110 Data G/C 10 Modbus kayit adresi 400010 igin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.7101 Data G/C 1.
TPDOG6 word'i 2 TPDOG6 word'li 2'ye eslestirilmis bir parametreyi seger. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 TPDO1 word'ii 1.
58.111 Data G/C 11 Modbus kayit adresi 400011 igin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 Data G/C 1.
TPDOG6 word'li 3 TPDOG6 word'l 3'e eslestiriimis bir parametreyi seger. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.
58.112 Data G/C 12 Modbus kayit adresi 400012 igin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.
TPDOG6 word'ii 4 TPDOG6 word'li 4'e eslestiriimis bir parametreyi seger. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 TPDO1 word'ii 1.
58.113 Data G/C 13 Modbus kayit adresi 400013 igin parametre segici. Yok
Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.7101 Data G/C 1.
RPDOG6 word'ii 1 RPDO6 word'li 1'e eslestirilmis bir parametreyi secer. Yok

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 TPDO1 word'ii 1.
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58.114

Data G/C 14

Modbus kayit adresi 400014 icin parametre segici.
Opsiyonlar icin, bkz. parametre 58.101 Data G/C 1.

Yok

RPDO6 word'ii 2

RPDO6 word'll 2'ye eslestirilmis bir parametreyi secger.

Opsiyonlar icin, bkz. parametre 58.707 TPDO1 word'i 1.

Yok

58.115

RPDO6 word'ii 3

RPDO6 word'li 3'e eslestirilmis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.116

RPDOG6 word'ii 4

RPDO6 word'li 4'e eslestirilmis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.707 TPDO1 word'i 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.117

TPDO21 word'ii 1

TPDO21 word'li 1'e eslestirilmis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.701 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.118

TPDO21 word'ii 2

TPDO21 word'li 2'ye eslestirilmis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.119

TPDO21 word'ii 3

TPDO21 word'li 3'e eslestirilmis bir parametreyi secger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.120

TPDO21 word'ii 4

TPDO21 word'li 4'e eslestiriimis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.707 TPDO1 word'i 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.121

RPDO21 word'ii 1

RPDO21 word'li 1'e eslestiriimis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.122

RPDO21 word'ii 2

RPDO21 word'li 2'ye eslestirilmis bir parametreyi seger.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.123

RPDO21 word'ii 3

RPDO21 word'l 3'e eslestirilmis bir parametreyi secer.

Opsiyonlar igin, bkz. parametre 58.101 TPDO1 word'ii 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok

58.124

RPDO21 word'ii 4

RPDO21 word'lu 4'e eslestirilmis bir parametreyi secer.

Opsiyonlar icin, bkz. parametre 58.707 TPDO1 word'i 1.

Not: Parametre 58.07 = [1] Modbus RTU ise, bu para-
metre gizlidir.

Yok
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71 Harici PID1

Harici PID'nin konfiglirasyonu.

71.01  Harici PID gergek Bkz. 40.01 Proses PID ¢ikisi gercek parametresi. -
degeri
71.02  Geri bildirim gergek Bkz. 40.02 Proses PID geribildirimi gergek parametresi. -
degeri
71.03  Ayar noktasi gergcek Bkz. 40.03 Proses PID ayar noktasi gercek parametresi. | -
degeri
71.04  Sapma gercek degeri | Bkz. 40.04 Proses PID sapmasi gercek parametresi. -
71.06  PID durum word'ii Proses harici PID kontroliindeki durum bilgilerini gésterir. | -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Deger
0 PID etkin 1 = Proses PID kontroll etkin.
1 Rezerve
2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontrol cihazi ¢ikist dondurulmus. 771.38 Cikis
donma etkin parametresi DOGRU ise veya 6l bant fonksiyonu
etkinse (9. bit ayarlanmigsa) bit ayarlanmistir.
3..6 Rezerve
7 Cikig Ust limiti 1 = PID ¢ikisi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.
8 Cikig alt limiti 1 = PID ¢ikigi 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.
9 Ol bant etkin 1 = Olii bant etkin
10...11 [Rezerve
12 Dahili ayar noktasi |1 = Dahili ayar noktas! etkin (bkz. par. 40.76...40.16)
etkin
13...15 [Rezerve
0000h...FFFFh Proses PID kontroli durum word'. 1=1
71.07  PID galisma modu Bkz. 40.07 Proses PID g¢alisma modu parametresi. Kapali
71.08  Geri bildirim 1 kaynagi | Bkz. 40.08 Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi parametresi. Secilmedi
71.11  Geri bildirim filtre Bkz. 40.11 Ayar 1 geribildirim filtre siiresi parametresi. 0,000 s
stiresi
71.14  Set degeri 71.15 Set 1 ¢ikis dlceklendirme parametresi ile birlikte, 1500,00
skalalandirma proses PID kontrol zinciri igin bir genel Slgeklendirme fak-
tért tanimlar. Ornegin, proses ayar noktasi girisi Hz cin-
sinden oldugunda Slgeklendirme faktoriinden
yararlanilabilir, PID kontrol cihazinin gikig! ise hiz kont-
rolde bir rpm degeri olarak kullanilir. Bu durumda, bu
parametre 50 olarak ve 71.15 parametresi 50 Hz'de nomi-
nal motor hizina ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin gikisi = [71.15], sapma
(ayar noktasi - geri bildirim) = [77.714] ve [71.32] = 1 oldu-
gunda.
Not: Olgeklendirme 71.14 ve 71.15 arasindaki orana
dayanir. Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 3 ile ayni
Olgeklendirmeyi olusturacaktir.
-32768,00...32767,00 | Proses ayar noktasi bazinda. 1=1
71.15  Cikis skalalandirma Bkz. parametre 71.14 Set 1 ayar noktasi éigceklendirme. 1500,00
-32768,00...32767,00 | Proses PID kontrol cihazi ¢ikigi bazinda. 1=1
71.16  Ayar noktasi 1 kaynagi | Bkz. parametre 40.16 Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi. Al1 yiizdesi
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71.19  Dahili ayar noktas! Bkz. 40.19 Ayar 1 dahili ayar noktasi secimi 1 parametresi. | Secilmedi
segimi 1
71.20  Dahili ayar noktas! Bkz. 40.20 Ayar 1 dahili ayar noktasi secimi 2 parametresi. | Secilmedi
se¢imi 2
71.21  Dahili ayar noktasi 1 Bkz. 40.21 Ayar 1 dahili ayar noktasi 1 parametresi. 0,00 PID
musteri
birimi
71.22  Dahili ayar noktasi 2 Bkz. parametre 40.22 Ayar 1 dabhili ayar noktasi 2. 0,00 PID
musteri
birimi
71.23  Dahili ayar noktasi 3 Bkz. parametre 40.23 Ayar 1 dabhili ayar noktasi 3. 0,00 PID
musteri
birimi
71.26  Ayar noktasi min Bkz. parametre 40.26 Ayar 1 ayar noktasi min. 0,00
71.27  Ayar noktasi maks Bkz. 40.27 Ayar 1 ayar noktasi maks parametresi. 32767,00
71.31  Sapma gevirme Bkz. parametre 40.31 Ayar 1 sapma gevirme. Cevrilmedi
(Ref - Grbs)
71.32  Kazang Bkz. 40.32 Ayar 1 kazang parametresi. 1,00
71.33  Integral zamani Bkz. 40.33 Ayar 1 integral zamani parametresi. 60,0s
71.34  Tiirev zamani Bkz. 40.34 Ayar 1 tiirev zamani parametresi. 0,000 s
71.35  Tiirev filtre sliresi Bkz. 40.35 Ayar 1 tiirev filtre sliresi parametresi. 0,0s
71.36  Cikis min Bkz. 40.36 Ayar 1 ¢ikisi min parametresi. -32768,0
71.37  Cikis maks Bkz. parametre 40.37 Ayar 1 ¢ikigi maks. 32767,0
71.38  Cikis donma etkin Bkz. parametre 40.38 Set 1 ¢ikis donma etkinlestirme. Secilmedi
71.39  Olii bant araligi Kontrol programi 71.04 Sapma gercek degeri parametre- | 0,0
sinin mutlak de@erini bu parametre tarafindan tanimlanan
oli bant arahi@iyla karsilastirir. Mutlak deger 71.40 Olii
bant gecikmesi parametresi tarafindan tanimlanan sure
boyunca 61l bant araligi i¢indeyse, PID éli bant modu
etkinlestirilir ve 771.06 PID durum word'i 9. biti Ol bant
etkin olarak ayarlanir. Sonra PID'nin ¢ikisi dondurulur ve
71.06 PID durum word'ii 2. biti Cikis dondurulmusg olarak
ayarlanir.
Mutlak deg@er 6lu bant araligina esit veya daha biyukse,
PID 6l bant modu devre digi birakilir.
0,0...32767,0 Aralik 1=
71.40  Olii bant gecikmesi Olii bant fonksiyonu igin 614 bant gecikmesini tanimlar. 0,0s
Bkz. parametre 71.39 Olii bant araligi.
0,0...3600,0 s Gecikme 1=1s
71.58  Artis énleme Bkz. parametre 40.58 Ayar 1 artis énleme. Hayir
71.59  Azalma 6nleme Bkz. 40.59 Ayar 1 azalma énleme parametresi. Hayir
71.62  Dahili ayar noktasi Bkz. 40.62 PID dahili ayar noktasi gergek parametresi. -
gercek
76 Uygulama o6zellikleri Uygulama parametreleri. Ornegin, Limitten limite kontrol
konfiglrasyonu. Bkz. Limitten limite kontrol, sayfa 91.
76.01  Limitten limite kontrol | Limitten limite kontrol durum makinesinin durumunu Baslatiimadi
durumu goruntuler.
Baslatiimad Durum makinesinin baslangi¢ degeri. 0
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Geri sifir, lleri maks hiz | Geri hiz sifir hizla sinirlidir ve ileri yéndeki hiz Limitten 1
limite kontrol ile sinirli degildir.
Geri giivenli, llerimaks | Geri hiz glivenli hizla sinirlidir ve ileri yondeki hiz Limitten | 2
hiz limite kontrol ile sinirli degildir.
Geri maks, ileri maks | Geri hiz sinirli degildir ve ileri yéndeki hiz Limitten limite 3
hiz kontrol ile sinirli degildir.
Geri maks, lleri glivenli | Geri hiz sinirli degildir ve ileri yéndeki hiz Limitten limite 4
hiz kontrol ile guvenli hiza sinirflandiriimistir.
Geri maks, lleri sifir Geri hiz sinirl degildir ve ileri ydndeki hiz Limitten limite 5
hiz kontrol ile sifir hiza sinirlandiriimigtir.
Geri giivenli, lleri sifir | Geri hiz givenli hizla sinirlidir ve ileri yéndeki hiz Limitten | 6
hiz limite kontrol ile sifir hiza sinirlandiriimistir.
Geri sifir, lleri giivenli | Geri hiz sifir hizla sinirlidir ve ileri yondeki hiz Limitten 7
hiz limite kontrol ile glivenli hiza sinirlandiriimistir.
Geri giivenli, lleri Geri hiz giivenli hizla sinirhidir ve ileri yondeki hiz Limitten | 8
glvenli hiz limite kontrol ile glivenli hiza sinirlandiriimistir.
Geri sifir, lleri sifir hiz | Geri hiz sifir hizla sinirlidir ve ileri yoéndeki hiz Limitten 9
limite kontrol ile sifir hiza sinirlandiriimistir.
0..9 1=1
76.02  Limitten limite kontrolii | Limitten limite kontroli etkinlestirir veya limitten limite Secilmedi
etkinlestir kontrol fonksiyonunun kaynagini seger. Fonksiyon hak-
kinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Limitten limite kont-
rol, sayfa 91.
Segilmedi Limitten limite kontrol fonksiyonu devre digi birakilir. 0
Segildi Limitten limite kontrol fonksiyonu etkinlestirilir. 1
DI1 DI dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 1. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 2. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 0. biti. Denetim durumu 24
Denetim 2 32.01 1. biti. Denetim durumu 25
Denetim 3 32.01 2. biti. Denetim durumu 26
Denetim 4 32.01 3. biti. Denetim durumu 27
Denetim 5 32.01 4. biti. Denetim durumu 28
Denetim 6 32.01 5. biti. Denetim durumu 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
76.03  Limitten limite tetik tipi | Limitten limite kontrol tetik tipini seger. Yiikselen

Kenar
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Yikselen Kenar Guvenlik ve stop limitleri pulse’lar olarak kullanilir. Limitten | O
limite durum makinesi ylkselen kenar nedeniyle durumlari
degistirir.

Disen kenar Gvenlik ve stop limitleri pulse’lar olarak kullanilir. Limitten | 1
limite durum makinesi diisen kenar nedeniyle durumlari
degistirir.

Seviye ylksek Guvenli ve stop limitleri statik sinyaller olarak kullanilir. 2
Limitten limite durum makinesi yiksek sinyal durumu
nedeniyle durumlari degistirir.

Seviye dusik Guvenli ve stop limitleri statik sinyaller olarak kullanihr. 3
Limitten limite durum makinesi diistk sinyal durumu nede-
niyle durumlari degistirir.

Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).

76.04  lleri stop limiti ileri stop limiti fonksiyonunu etkinlestirmek igin kaynag Secilmedi
seger.
ileri stop komutunu etkinlestirdiginizde, fonksiyon ileri
yonde bir stop komutu etkinlestirir ve siriici 76.12 para-
metresinde tanimlanan stop moduna gére durur.
Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Ving
stop limiti fonksiyonu, sayfa 524.

Secilmedi Limitten limite tetik tipi (76.03) Yikselen kenarsa veya 0
Seviye yliksekse stop limiti fonksiyonunu devre disi birakir.

Tetik tipi Disen kenarsa veya Seviye dislkse fonksiyonu
etkinlestirir.

Segildi Limitten limite tetik tipi (76.03) Yikselen kenarsa veya 1
Seviye ylksekse stop limiti fonksiyonunu etkinlestirir.

Tetik tipi Dusen kenarsa veya Seviye diuslkse fonksiyonu
devre disi birakir.

DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4

Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5

DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10

DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11

Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 18

fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 1. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 19

fonksiyon 2

Zamanlamali 34.01 2. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 20

fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 0. biti. Denetim durumu 24

Denetim 2 32.01 1. biti. Denetim durumu 25

Denetim 3 32.01 2. biti. Denetim durumu 26

Denetim 4 32.01 3. biti. Denetim durumu 27

Denetim 5 32.01 4. biti. Denetim durumu 28

Denetim 6 32.01 5. biti. Denetim durumu 29

Diger [bit]

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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76.05  lleri yavaslama limiti lleri yavaslama fonksiyonunu etkinlestirmek igin kaynagi Secilmedi
seger.

Komut etkinken, siriicl hiz referansini 76.08 Yavaslama
hizi parametresinin degerine sinirlandirir. Yavaslama fre-
kansi 76.09 Yavaslama frekansi parametresinden okunur.
Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Ving
yavaslama fonksiyonu, sayfa 526.

Secilmedi Limitten limite tetik tipi (76.03) Yiikselen kenarsa veya 0
Seviye yiiksekse yavaslama fonksiyonunu devre digi birakir.
Tetik tipi Dligen kenarsa veya Seviye diisiikse fonksiyonu
etkinlestirir.

Segildi Limitten limite tetik tipi (76.03) Yikselen kenarsa veya 1
Seviye yiksekse yavaglama fonksiyonunu devre digi birakir.
Tetik tipi Diisen kenarsa veya Seviye disUlkse fonksiyonu
devre disi birakir.

DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
DI4 DI4 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital girig/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 18
fonksiyon 1

Zamanlamali 34.01 1. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 19
fonksiyon 2

Zamanlamal 34.01 2. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 20
fonksiyon 3

Denetim 1 32.01 0. biti. Denetim durumu 24
Denetim 2 32.01 1. biti. Denetim durumu 25
Denetim 3 32.01 2. biti. Denetim durumu 26
Denetim 4 32.01 3. biti. Denetim durumu 27
Denetim 5 32.01 4. biti. Denetim durumu 28
Denetim 6 32.01 5. biti. Denetim durumu 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -

76.06  Geri stop limiti Geri stop limiti fonksiyonunu etkinlestirmek igin kaynagi Secilmedi
seger.

Komut etkinlestirildiginde, fonksiyon

geri yonde bir stop komutu etkinlestirir ve 76.72 sirlicu
parametresinde tanimlanan stop moduna goére durur.
Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Ving
stop limiti fonksiyonu, sayfa 524.

Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 76.04 ileri stop
limiti.
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76.07  Geri yavaglama limiti | Geri yavaslama fonksiyonunu etkinlestirmek icin kaynagi | Secilmedi
seger.
Komut etkinken, siirlici hiz referansini 76.08 Yavaglama
hizi parametresinin degerine sinirlandirir. Yavaglama fre-
kansi 76.09 Yavaslama frekansi parametresinden okunur.
Fonksiyon hakkinda daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Ving
yavaslama fonksiyonu, sayfa 526.
Mevcut opsiyonlar igin, bkz. parametre 76.05 lleri yavas-
lama limiti.
76.08  Yavaslama hizi Yavaglama hizini tanimlar. 0,00
0,00...30000,00 rpm Yavaglama hizi 1=1
76.09  Yavaglama frekansi Yavaslama frekansini tanimlar. 0,00
0,00...500,00 Hz Yavaslama frekansi 1=1
76.11  Limit stop modu Bir limit stop komutu etkinlestirildiginde stop rampa Normal stop
modunu seger. modu
Normal stop modu Motor, 21.03 Stop modu tarafindan ayarlanan modla ayni | 0
stop modunu alir.
Limit rampa stop modu | Motor, rampa stop modunu alir ve rampa suresi 76.712 1
Limit stop rampa stiresi ile tanimlanir.
76.12  Limit stop rampa 76.11 Limit rampa stop modu ise surticinin durdurulma | 3,000 s
stiresi slresini tanimlar. (6r. hizi sifirdan 46.01 Hiz 6lgcekleme
veya 46.02 Frekans Olgekleme parametresi tarafindan
tanimlanan hiz degerine degistirmek igin gereken sure).
0,000...3000,000 s 10=1s
76.31  Motor hizi uyugmasi Hiz eslesme fonksiyonunu etkinlestirir veya etkinles- Secilmedi
tirme/devre disgi birakma sinyali kaynagdini seger.
Segilmedi Motor hizi eslestirme fonksiyonu devre disi birakildi. 0
Segildi Motor hizi eslestirme fonksiyonu etkinlestirildi. 1
DI1 DI dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI3 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 4
Dl4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/gikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (17.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 1. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 2. biti. Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 0. biti. Denetim durumu 24
Denetim 2 32.01 1. biti. Denetim durumu 25
Denetim 3 32.01 2. biti. Denetim durumu 26
Denetim 4 32.01 3. biti. Denetim durumu 27
Denetim 5 32.01 4. biti. Denetim durumu 28
Denetim 6 32.01 5. biti. Denetim durumu 29

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar).
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76.32  Motor hizi sabit sapma | Sabit durumda galismada (motor start edilmis ve galisiyor- | 30,00
seviyesi ken) izin verilen motor hizi sapma seviyesini (mutlak
deger) tanimlar.
0,00...30000,00 rpm 1=
76.33  Motor hizi rampa Rampalama durumunda (hizlanma/yavaslama) galismada | 70,00
sapma seviyesi (motor start edilmis ve galigiyorken) izin verilen motor hizi
sapma seviyesini (mutlak deger) tanimlar.
0,00...30000,00 rpm 1=1
76.34  Hiz uyumu ariza D105 Hiz uyusmasi hatasini ve D200 Durmada fren kay- | 1000 ms
gecikmesi masi 2 uyarisini olusturmak igin zaman gecikmesini
tanimlar.
0...30000 ms 1=1
90 Geri bildirim segimi Motor ve yik geribildirim konfigiirasyonu.
Ayrica bkz. opsiyon Akig kontrolii (sayfa 68) ve Joglama
(sayfa 68).
90.01  Kontrol igin motor hizi | Motor kontroli igin kullanilan, yani 90.41 Motor geribildirim | -
segimi parametresi ile segilen ve 90.42 Motor hizi filtre
stiresi ile filtrelenen nihai motor hizi geri bildirimi olan tah-
mini veya 6lglilen motor hizini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00... Kontrol igin kullanilan motor hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.02  Motor konumu 90.41 Motor geribildirim segimi parametresi ile segilen -
kaynaktan alinan motor konumunu (bir devirde) gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,00000000... Motor konumu 32767 =1
1,00000000 dev dev
90.10  Enkoder 1 hizi Enkoder 1 hizini rpm cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00... Enkoder 1 hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.11  Enkoder 1 konumu Bir turda enkoder 1'in gergek pozisyonunu gdsterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0,00000000... Bir turda enkoder 1 pozisyonu. 32767 =1
1,00000000 dev dev
90.13  Enkoder 1 devir Enkoder 1 igin devir sayma uzantisini gdsterir. -
uzantisi Tek donuslu bir enkoder ile, enkoder konumu
(parametre 90.117) pozitif yonde donduglinde sayag degeri
artar, negatif ydnde déndigiinde azalir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648... Enkoder 1 devir sayma uzantisi. -
2147483647
90.41  Motor geribildirim Motor kontrolli sirasinda kullanilan motor hizi geribildirimi | Tahmin
segimi degerini seger.
Tahmin Vektor kontroli tarafindan olusturulan hesaplanmis bir hiz | 0
tahmini kullanihr.
Enkoder 1 Enkoder 1 ile l¢llen gercek hiz. Enkoder 92 Enkoder 1 1

konfiglirasyonu grubundaki parametreler ile ayarlanir.
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90.42  Motor hizi filtre stiresi | Kontrol (90.01 Kontrol igin motor hizi) igin kullanilan motor | 3 ms
hizi geri bildirimi igin bir filtre stiresi tanimlar.
0...10000 ms Motor hizi filtre siresi. 1=1

90.45  Motor geribildirim Suriictniin 6lglilen motor geri bildirimi kaybina nasil tepki | Hata
arizasl verecegini seger.

Hata Surici bir 7301 Motor hizi geri bildirimi veya 7381 Enko- | 0
der hatasinda agilir.

Uyari Siiriict bir A7B0 Motor hizi geri bildirimi veya A7E1 Enko- | 1

der uyarisi olusturur ve tahmini geribildirimleri kullanarak
calismaya devam eder.
Not: Bu ayari kullanmadan 6nce, tahmini geribildirimli hiz
kontrol déngistiniin kararliligini strticliyd tahmini bir geri-
bildirimde ¢alistirarak kontrol edin (bkz. 90.41 Motor geri-
bildirim segimi).

90.46  Zorla agik gevrim Vektor motor modeli tarafindan kullanilan hiz geribildiri- Hayir

mini tanimlar.

Hayir Motor modeli 90.41 Motor geribildirim secgimi ile segilen 0
geri bildirimi kullanir.

Evet Motor modeli hesaplanan hiz tahminini kullanir (bu 1
durumda sadece hiz kontrol cihazi igin geribildirim kayna-
gini segen 90.41 Motor geribildirim se¢imi ayarindan
bagimsiz olarak).

90.47  Motor enkoder Motor enkoder kaymasi algilamay etkinlestirir/devre disi | Hayir
kaymasi algilamayi birakir. Hata algilandidinda, 7301 Motor hizi geri bildirimi
etkinlestir hatasi ve AUX kod 4 Kayma algilandi ayarlanir.

Hayir Kayma algilamasi devre digi birakildi. 0

Evet Kayma algilamasi etkinlestirildi. 1

91 Enkoder adaptorii Enkoder arabirim modiilleri konfigiirasyonu.

ayarlari

91.10  Enkoder parametre Tim degistirilmis enkoder arabirim modiilii parametrele- | Tamam
yenileme rini onaylar. Bu, 90...93 gruplarindaki parametre degisiklik-

leri igin gereklidir.

Yenilemeden sonra, deder otomatik olarak Tamam dege-
rine geri doner.

Not: Parametre sirlicu ¢aligirken degistirilemez.

Tamam Yenileme tamamlandi. 0

Yenile Yenileme fonksiyonu caligiyor. 1

92 Enkoder 1 Enkoder 1 ayarlari.

konfigiirasyonu Notlar:

» Parametre grubunun icerigi segilen enkoder tipine bagh
olarak degisir.

» Enkoder baglantisi 1'in (bu grup) miimkin oldugunca
kullaniimasi 6nerilir.

92.10  Darbe/devir (TTL, TTL + HTL enkoderi segildiginde gortiltir) 2048

Pulse sayisi / tur degerini tanimlar.
0...65535 Pulse sayisi. -
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95 Donanim Donanimla ilgili gesitli ayarlar.
konfigiirasyonu
95.01  Besleme gerilimi Besleme gerilimi araligini secer. Bu parametre, siriicl Otomatik /
tarafindan besleme sebekesinin nominal gerilimini belirle- | segilmedi
mek igin kullanilir. Bu parametre ayrica siriiciniin akim
degerleri ve DC gerilim kontrol fonksiyonlarini (agma ve
fren kiyici etkinlestirme limitleri) etkiler.
UYARI! Yanls ayarlanmasi durumunda motor
kontrolsiiz bir sekilde hizlanabilir ya da fren kiyici
veya direncine asiri yiklenme olabilir.
Not: Gosterilen segimler suriicinin donanimina gére
degisir. llgili strtici icin tek bir gerilim arahgi gegerli
olmasi durumunda, bu aralik varsayilan olarak segilir.
Otomatik / secilmedi Higbir gerilimi aralii secilmedi. 95.02 Adaptif gerilim limit- | O
leri parametresi Devrede olarak segilmedigi surece,
surticti modulasyonu bir aralik secilmeden baglatmaz; bu
durumda ise sirlcu besleme gerilimini kendi tahmin eder.
200...240 V 200...240 V, ACS380-04-xxxx-1 sirliclilerde bulunur 1
380...480 V 380...480 V, ACS380-04-xxxx-4 surlictlerde bulunur 2
95.02  Adaptif gerilim limitleri | Adaptif gerilim limitlerini etkinlestirir. Devrede
Ornegin DC gerilim seviyesini yiikseltmek igin bir IGBT
besleme Unitesi kullanilirsa, adaptif gerilim limitleri kullani-
labilir. Invertor ve IGBT besleme birimi arasindaki iletisim
etkin durumdaysa, gerilim limitleri IGBT besleme birimin-
den gelen DC gerilim referansina baglidir. Aksi halde,
limitler 6n sarj siralamasinin sonunda élgllen DC gerilimi
esas alinarak hesaplanir.
Bu fonksiyon, siriicliye saglanan AC besleme gerilimi
yliksek oldugunda, uyari seviyeleri de buna bagli olarak
ylkseleceginden, bu tir durumlar igin de kullanighdir.
Devre Disi Adaptif gerilim limitleri devre disI. 0
Devrede Adaptif gerilim limitleri devrede.
95.03  Tahmini AC besleme | Hesaplama tarafindan tahmin edilen AC besleme gerilimi. | -
gerilimi Tahmin etme, surlictiye her gl¢ verilisinde yapilir ve
surtict DC barasini sarj ederken DC barasindaki gerilim
seviyesinin ylkselme hizina baghdir.
0,0...1000,0 V Gerilim. 10=1V
95.04  Kontrol karti Sirlcu kontrol kartina nasil enerji verildigini belirler. Dabhili 24V
beslemesi
Dahili 24V Sirlcu kontrol kartina, baglandidi strici gug tnitesinden | O
enerji verilir.
Harici 24V Sdrticu kontrol kartina harici glic kaynagindan enerii verilir. 1
95.15  Ozel HW ayarlari Belirli bitleri degistirerek, etkinlestirilebilen ve devre digi -

birakilabilen donanimia iligkili ayarlari igerir.

Not: Bu parametre tarafindan belirlenen donanimin kuru-
lumu, siriicu ¢ikisinda deger kaybini veya bagka sinirla-
malari gerektirebilir. Surticiiniin donanim el kitabina
bakin.




314 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
Bit Adi Bilgi
0 Rezerve -
1 ABB Sins filtresi | 1 = Surucl/invertor ¢ikisina bir ABB sinus filtresi baghdir.
2..15 |Rezerve -
0.1 Donanim opsiyonlari konfigiirasyon word'G. 1=1
95.20  Donanim opsiyonlari Farklilastirimis parametre varsayilanlari gerektiren dona- | -
word'li 1 nima iliskin opsiyonlari tanimlar.
Bu parametre bir parametre geri yiiklemeden etkilenmez
Bit Adi Deger
0 Besleme frekansi |Bu bitin degerini degistirirseniz, degistirmeden sonra suriicliye tam
60 Hz bir sifirlama yapmaniz gerekir. Ondan sonra kullanilacak makroyu
yeniden segcmeniz gerekir.
Bkz. bélim 50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan
degerleri arasindaki degisiklikler, sayfa 333.
0=50Hz
1=60Hz
1...12 |Rezerve
13 du/dt filtresi Etkinken, strlcu/invertdr ¢ikisina bir du/dt filtresi baglandi. Ayar
etkinlestirme cikis anahtarlama frekansini sinirlar ve surict/invertér modulinin
fanini tam hiza zorlar.
0 = du/dt filtresi etkin degil.
1 = du/dt filtresi etkin.
14...15 [Rezerve
0000h...FFFFh Donanim opsiyonlari konfiglirasyon word'u. 1=1
96 Sistem Dil segimi; erigim diizeyleri; makro segimi; parametre
kaydi ve geri yukleme; kontrol tnitesini yeniden baglatma;
kullanici parametre setleri; birim secimi, kullanici kilidi.
96.01  Dil Parametre arabiriminin ve kontrol panelinde gortntiilenen | -
diger bilgilerin dilini seger.
Notlar:
+ Asagida listelenen tum diller desteklenmeyebilir.
* Bu parametrenin Drive composer bilgisayar uygulama-
sinda goérulen diller tGizerinde etkisi yoktur. (Bunlar
Goriiniim — Ayarlar — Siiriicii varsayilan dil 6gesi
altinda belirtilir.)
Segilmedi Dili segin. 0
Ingilizce ingilizce. 1033
Deutsch Almanca. 1031
Italiano italyanca. 1040
Espariol ispanyolca. 3082
Portugues Portekizce. 2070
Nederlands Hollandaca. 1043
Frangais Fransizca. 1036
Suomi Fince. 1035
Svenska isvegge. 1053
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Russki Rusca. 1049
Polski Polonyaca. 1045
Turkge Turkge. 1055
Chinese (Simplified, Basitlestirilmis Cince. 2052
PRC)

96.02  Sifre kodu Baska erisim duizeylerini (6rnegdin ilave parametreler, 0

parametre kilidi, vb.) etkinlestirmek igin bu parametreye
sifre kodlari girilebilir (Bkz. 96.03 Erisim diizeyleri durumu
parametresi).

«358» degerini girmek, kontrol paneli veya Drive compo-
ser bilgisayar uygulamasi tzerinden diger tim parametre-
lerin degistiriimesini engelleyen parametre kilidini acar.
Kullanici parolasini girmek (varsayilan olarak,
«10000000») yeni bir kullanici parolasi olusturmada ve
6nlenecek eylemleri segmede kullanilabilecek
96.100...96.102 parametrelerini etkinlegtirir.

Gegersiz bir parola girmek kullanici kilidini agiksa kapatir
(6r. 96.100...96.102 parametrelerini gizler). Kodu girdikten
sonra, parametrelerin gergekten gizlenmis olduklarini
kontrol edin.

Not: Varsayilan kullanici parolasini degistirmenizi 6neririz.
Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 103).

0...99999999 Sifre kodu. -
96.03  Erigsim diizeyleri 96.02 Sifre kodu parametresine girilen sifre kodlariyla 001b

durumu hangi erigim diizeylerinin etkinlestirildigini gosterir.

Bit Adi

0 Son kullanici

1 Servis

2 Gelismis kullanicilar

3...10 |Rezerve

1 OEM erigim diizeyi 1

12 OEM erigim diizeyi 2

13 OEM erigim dizeyi 3

14 Parametre kilidi

15 Rezerve

000b...111b Erisim dlzeylerini etkinlestirir. -
96.04  Makro segimi Kontrol makrosunu seger. Daha fazla bilgi igin, bkz. Kont- | Tamam

rol makrolari bolima.

Bir secim yapildiktan sonra, parametre otomatik olarak
Tamam durumuna geri doner.

Not: Bir makronun varsayilan parametre degerlerini degis-
tirirken, yeni ayarlar hemen gecerli olur ve strictnin
gucl acilip kapatilsa bile gegerli kalmaya devam eder.
Ancak, her bir standart makronun varsayilan parametre
ayarlarinin (fabrika ayarlar) yedegi hala kullanilabilir.

Tamam Makro segimi tamamlandi; normal galisma.

ABB standart ABB standart makrosu. Skaler motor kontroli igin.

ABB limited 2 kablo ABB sinirli 2 kablolu makro

o »| | O

AC500 Modbus RTU | AC500 Modbus RTU
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Profibus PROFIBUS 6
Profinet 10 PROFINET IO 7
Ethernet IP Ethernet IP 8
Modbus TCP Modbus TCP 9
EtherCAT EtherCAT 10
Alternatif Alternatif makro 12
Motor Motor potansiyometresi makrosu 13
potansiyometresi
PID PID kontrol makrosu 14
Dahili CANopen Dahili CANopen 15
CANopen CANopen 16
96.05  Makro etkin Hangi kontrol makrosunun segili oldugunu gésterir. Daha | ABB standart
fazla bilgi icin, bkz. Kontrol makrolari b6lima.
Makroyu degistirmek igin 96.04 Makro segimi parametre-
sini kullanin.
Tamam Makro se¢imi tamamlandi; normal ¢alisma. 0
ABB standart ABB standart makrosu. Skaler motor kontroli igin. 1
ABB limited 2 kablo ABB sinirli 2 kablolu makro 4
AC500 Modbus RTU | AC500 Modbus RTU 5
Profibus PROFIBUS 6
Profinet 10 PROFINET IO 7
Ethernet IP Ethernet IP 8
Modbus TCP Modbus TCP 9
EtherCAT EtherCAT 10
Alternatif Alternatif makro 12
Motor Motor potansiyometresi makrosu 13
potansiyometresi
PID PID kontrol makrosu 14
Dahili CANopen Dahili CANopen 15
CANopen CANopen 16
96.06  Parametre geri Kontrol programinin orijinal ayarlarini, yani parametre var- | Tamam
ylikleme sayilan degerlerini geri yikler.
Not: Bu parametre siriicu ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Geri ylkleme tamamlandi. 0
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Varsayilanlari geri Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerler varsayilan | 8
yukle degerlere geri yuklenir:

« motor verileri ve ID run sonuglari

* G/C genisletme modull ayarlari

« Ozellestiriimis uyarilarla hatalar (harici hatalar ve degis-
tirilmis hatalar) ve siriict adi gibi son kullanici metinleri

« kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari

« haberlesme adaptéri ayarlari

» kontrol makrosu segimi ve bu segimle tamamlanan
parametre varsayilanlar

* 95.20 Donanim opsiyonlari word'ii 1 parametresi ve bu
parametre ile tamamlanan farklilastirilmis varsayilanlar.

e 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farkhlastiriimis varsayilanlar.

Hepsini sil Asagdidakiler haric, tim diizenlenebilir degerler varsayilan | 62

degerlere geri yuklenir:

« Ozellestiriimis uyarilarla hatalar (harici hatalar ve degis-
tirilmis hatalar) ve slrlcu adi gibi son kullanici metinleri

« kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari

* haberlesme adaptori ayarlari (mevcut ayarlarin tama-
mini temizler)

» kontrol makrosu segimi ve bu segimle tamamlanan
parametre varsayilanlar

* 95.20 Donanim opsiyonlari word'ii 1 parametresi ve bu
parametre ile tamamlanan farklilastirilmis varsayilanlar.

* 96.100...96.102 kullanici kilidi parametreleri tarafindan
uygulanan farkhlastiriimis varsayilanlar.

Yazilim iletisimi geri ylikleme sirasinda kesintiye ugradi.

Tim haberlesme Haberlesme ve iletisim ile ilgili tim ayarlari varsayilan 32
ayarlarini sifirla degerlerine geri ylikler.

Not: Haberlesme, kontrol paneli ve yazilm iletisimi geri
yukleme sirasinda kesintiye ugradi.

Ana sayfa Kullanimdaki kontrol makrosu tarafindan tanimlanan var- | 512
goérunimanu sifirla sayilan parametrelerin degerlerini géstermek igin Ana

sayfa gérunum duzenini geri yukler.
Son kullanici Sdiritict ad, iletisim bilgileri, 6zellestiriimis hata ve uyari 1024
metinlerini sifirla metinleri, PID birimi ve para birimi de dahil tim son kulla-

nict metinleri igin varsayilan degerleri geri yikler.

Motor verilerini sifila | Tum motor nominal degerlerini ve motor ID run sonugla- | 2
rini varsayilan degerlere geri ylkler.

Fabrika 95.20 donanim opsiyonlari word'i 1 ve bu parametre ile 34560

varsayilanlarina sifirla | tamamlanan farklilastiriimis varsayilanlar harig,

« tim siriclt parametrelerini ve ayarlari ilk fabrika deger-
lerine geri yukler.




318 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Varsayilan
FbEq 16
96.07  Parametre manuel Gug gevrimi yaptiktan sonra ¢alismanin devam etmesini Tamam
kaydi saglamak icin gecerli parametre degerlerini surtici kontrol
kartina kaydeder. Parametreleri bu parametreyle asagida-
kiler igin kaydeder:
* haberlesmeye gonderilen degderleri saklamak icin
+ kontrol Unitesinde harici +24 V DC gli¢ kaynagini kulla-
nirken: kontrol Unitesinin gliciini kapatmadan énce
parametre degisikliklerini kaydetmek igin. Gii¢ kesinti-
sinde kaynagin gok kisa bir tutma zamani vardir.
Not: Yeni parametre degeri yazilimdan veya panelden
degistirildiginde otomatik olarak kaydedilir, ancak haber-
lesme adaptdr baglantisi izerinden degistirildiginde kay-
dedilmez.
Tamam Kaydetme tamamlandi. 0
Kaydet Kaydetme devam ediyor. 1
96.08  Kontrol karti yiikleme | Bu parametre degerinin 1 olarak degistirilmesi durumunda |0
kontrol Uinitesi yeniden baslatilir (komple suriici moduli
icin bir glic agma/kapatma cevrimine gerek duyulmaksizin).
Deger otomatik olarak 0’a geri doner.
0 Eylem yok 1=1
1 Kontrol unitesini yeniden baslatir.
96.10  Kullanici grubu Kullanici parametresi ayarlarinin durumunu goésterir. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Ayrica bkz. bolim Kullanici parametre gruplari (sayfa 107).
yok Kullanici parametresi ayarlari kaydedilmemis. 0
Yikluyor Bir kullanici ayari ylkleniyor. 1
Kaydediyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2
Hatali Gegersiz ya da bos parametre ayari. 3
User1 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 ve 96.13 Kullanici 4
grubu G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 1
segildi.
User2 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu in1 ve 96.13 Kullanici 5
grubu G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 2
segildi.
User3 GG etkin 96.12 Kullanici grubu G/G modu in1 ve 96.13 Kullanici 6
grubu G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 3
segcildi.
User4 GG etkin 96.12 Kullanict grubu G/G modu in1 ve 96.13 Kullanici 7
grubu G/C modu in2 parametreleri ile kullanici grubu 4
segildi.
User1 yedekleme Kullanici grubu 1 kaydedildi veya yuklendi. 20
User2 yedekleme Kullanici grubu 2 kaydedildi veya yUklendi. 21
User3 yedekleme Kullanici grubu 3 kaydedildi veya yUklendi. 22
User4 yedekleme Kullanici grubu 4 kaydedildi veya yiiklendi. 23
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96.11  Kullanici grubu Dort adete kadar 6zel parametre ayari setinin kaydedile- | Eylem yok
kaydi/yiikleme bilmesini ve geri yuklenebilmesini saglar.

Siriiciniin kapatiimasindan énce kullanimda olan set gii¢

tekrar agildiginda kullanimda olur.

Notlar:

* GG ilave modiilil, haberlesme adaptori ve enkoder
konfiglrasyon parametreleri (sirasiyla grup 14...16, 47,
50...58 ve 92...93) gibi bazi donanim konfigiirasyonu
ayarlar kullanici parametresi setlerine dahil degildir.

« Bir grup yuklemenin ardindan yapilan parametre degi-
siklikleri otomatik olarak saklanmaz; bu parametre kul-
lanilarak kaydedilmeleri gereklidir.

« Bu parametre siriicl galigirken degistirilemez.

Eylem yok Yikleme veya kaydetme islemi tamamlandi; normal 0
calisma.
Kullanici grubu G/G 96.12 Kullanici grubu G/G modu in1 ve 96.13 Kullanici 1
modu grubu G/C modu in2 parametrelerini kullanarak kullanici
parametresi grubunu yukler.
Ayar 1 ylkle Kullanici parametre ayari 1'i yiikle. 2
Ayar 2 ylikle Kullanici parametre ayari 2'yi ylikle. 3
Ayar 3 yukle Kullanici parametre ayari 3'U yiikle. 4
Ayar 4 yikle Kullanici parametre ayari 4'l yikle. 5
Ayar 1'e kaydet Kullanici parametre ayari 1'i kaydet. 18
Ayar 2'ye kaydet Kullanici parametre ayari 2'yi kaydet. 19
Ayar 3'e kaydet Kullanici parametre ayari 3'U kaydet. 20
Ayar 4'e kaydet Kullanici parametre ayari 4'U kaydet. 21
96.12  Kullanici grubu G/C 96.11 Kullanici grubu kaydi/yiikleme parametresi Kullanici | Segilmedi
modu in1 grubu G/C modu olarak ayarlandiinda, 96.13 Kullanici
grubu G/C modu in2 parametresi ile birlikte kullanici para-
metresi grubunu asagidaki sekilde secer:
Kaynak durumu | Kaynak durumu Kullanici
parametre ile parametre ile | parametreayari
tanimlanir 96.12 | tanimlanir 96.13 segilir
0 0 Ayar 1
1 0 Ayar 2
0 1 Ayar 3
1 1 Ayar 4
Secilmedi 0. 0
Segildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (170.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 Dl4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). | 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). | 11
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Zamanlamali 34.01 0. biti. Zamana bagl fonksiyonlarin durumu 18
fonksiyon 1
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 1. biti. 19
fonksiyon 2
Zamanlamali 34.01 Zamana bagli fonksiyonlarin durumu 2. biti. 20
fonksiyon 3
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti. 24
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti. 25
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti. 26
Denetim 4 32.01 3. biti. Denetim durumu 27
Denetim 5 32.01 Denetim durumu 4. biti. 28
Denetim 6 32.01 Denetim durumu 5. biti. 29
Diger [bit] Kaynak segimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar). -
96.13  Kullanici grubu G/C Bkz. 96.12 Kullanici grubu G/C modu in1 parametresi. Secilmedi
modu in2
96.16  Birim segimi Gucu, sicakhgi ve momenti gdsteren parametrelerin biri- | 00000b
mini seger.
Bit Adi Bilgi
0 Gig birimi 0=kW
1=hp
1 Rezerve
2 Sicaklik birimi [0 =°C
1="°F
3 Rezerve
4 Moment birimi |0 = Nm (N-m)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Birim se¢im word'l. 1=1
96.20  Zaman senk birincil Siricinin saat ve tarih senkronizasyonu igin 1. éncelikli | Panel barasi
kaynagi harici kaynag tanimlar.
Dahili Harici kaynak segili degil. 0
Haberlesme A Haberlesme arabirimi A 3
Dahili FB Yerlesik haberlesme arabirimi 6
Panel barasi Kontrol paneli veya kontrol paneline bagh olan Drive com- | 8
poser bilgisayar uygulamasi.
Ethernet araci barasi | FENA modulu Gzerinden Drive composer bilgisayar uygu- | 9
lamasi.
96.51  Sil arizasi ve olay 0
glnligi
0 Eylem yok. Parametreye deger ekle.
1 Hatayi ve olay gunlugiini siler. Parametreye deger ekle.
96.70  Adaptif programi Adaptif programin etkinlestirilmis mi yoksa devre digi mi
devre digi birak oldugunu secer
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Hayir

Adaptif program etkinlestirildi. Adaptif program, siriicliye

gug¢ verildiginde otomatik olarak ¢alisma moduna ayarlan-
mistir. Adaptif programi ¢alisma moduna komutlandirmak
yazilimdan mimkuindur.

0

Evet

Adaptif program devre disi birakildi. Adaptif programi
calisma moduna ayarlamak mimkiin degildir. Adaptif
program devre digi birakildiginda calisiyor ise, adaptif
program durdurulur ve baslama durumuna ayarlanir.

96.100

Kullanici parolasini
degistir

(Kullanici kilidi agikken gériillir)

Mevcut kullanici parolasini degistirmek i¢in, bu paramet-
renin yani sira 96.101 Kullanici parolasini onayla para-
metresine yeni bir parola girin. Yeni parola onaylanana
dek bir uyari etkin olacaktir. Parolayi degistirmek igin, kul-
lanici kilidini onaylamadan kapatin. Kilidi kapatmak igin,
96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz bir parola girin,
96.08 Kontrol karti yiikleme parametresini etkinlestirin
veya glicu kapatip agin.

Ayrica bkz. bolim Kullanici kilidi, (sayfa 103).

10000000

10000000...99999999

Yeni kullanici parolasi.

96.101

Kullanici parolasini
onayla

(Kullanicr kilidi agikken gériiliir)
96.100 Kullanici parolasini degistir parametresine girilen
yeni kullanici parolasini dogrular.

10000000...99999999

Yeni kullanici parolasinin dogrulanmasi.
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96.102 Kullanici kilidi (Kullanic kilidi agikken g6riiliir) 0000h
islevselligi Kullanic kilidi tarafindan énlenecek eylemleri veya islev-
sellikleri secer. Yapilan degisikliklerin yalnizca kullanici
kilidi kapaliyken gergeklestigini unutmayin. Bkz. para-
metre 96.02 Sifre kodu.
Bit Adi Bilgi
0 ABB erigim 1 = ABB erisim dlzeyleri (servis, gelismis programlayici, vb.; bkz.

diizeylerini devre
disi birak

96.03) devre disi birakildi

1 Parametre kilit 1 = Parametre kilit durumunu degistirmek 6nlendi, 6r. parola 358'in
durumunu dondur  |etkisi yok
2 Dosya indirmeyi 1 = Dosyalarin siriicliye yiiklenmesi énlendi. Bu,
devre disi birak + yazilim glncellemeleri
+ parametre geri yikleme
+ adaptif veya uygulama programlarinin yiuklenmesi
+ kontrol panelinin ana gériiniminiin degistiriimesi
* siriict metinlerini diizenleme
+ kontrol panelindeki favori parametreler listesini diizenleme
« tarih/saat formatlari ve saat ekranini etkinlestirme/devre disi
birakma gibi kontrol paneli Gizerinden yapilan konfiglirasyon
ayarlari igin gegerlidir.
3 FB gizliye yazmayi |1 = Kapali erisim seviyesine yazmayi devre disi birak.
devre digi birak
4 Yedeklemeleri devre |1 = Yedekleme dosyasi indirmeyi devre digi birak.
digi birak
5...10 |Rezerve
1 OEM erisim dlizeyi |1 = OEM erigim diizeyi 1'i devre disi birak.
1’i devre disi birak
12 OEM erisim dlizeyi |1 = OEM erigim diizeyi 2'yi devre disi birak.
2'yi devre disi birak
13 OEM erisim diizeyi |1 = OEM erisim diizeyi 3'U devre dig! birak.
3'l devre digi birak
14,15 |[Rezerve

0000h...FFFFh

Kullanici kilidi tarafindan énlenecek eylemlerin segimi. -
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97 Motor kontrolii

Frekans degistirme; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki
frenleme; anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR kompan-
zasyonu.

97.01

Anahtarlama frekansi
referansi

Sirlict cok iIsinmadigi stirece kullanilan anahtarlama fre-
kansini tanimlar. Bkz. bolim Anahtarlama frekansi,

sayfa 77.

Daha yiiksek anahtarlama frekansi daha az isitsel girdl-

tuyle sonuglanir.

Coklu motorlu sistemlerde anahtarlama frekansini varsa-
yilan degerinden degistirmeyin.

4 kHz

4 kHz

4 kHz.

8 kHz

8 kHz.

12 kHz

12 kHz.

12

97.02

Minimum anahtarlama
frekansi

izin verilen en diisiik anahtarlama frekansi. Kasa tipine
baghdir.

1,5 kHz

1,5 kHz

1,5 kHz. Bazi kasa tiplerinde bunun yerine 1 kHz kullanihr.

1,5

2 kHz

2 kHz.

4 kHz

4 kHz.

8 kHz

8 kHz.

12 kHz

12 kHz.

12

97.03

Kayma kazanci

Tahmini motor kaymasini iyilegtirmek igin kullanilan
kayma kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci
demektir, %0 kayma kazanci yok demektir. Hazir deger
%100’dur. Tam kayma kazancinda ayar bulunmasina rag-
men statik bir hata tespit edilirse, baska degerler kullanila-
bilir.

Ornek (nominal yiik ve 40 rppm nominal kayma ile): Siirii-
cliye 1000 rpm sabit hiz referansi verilir. Tam kayma kazan-
cina (= %100) sahip olmasina ragmen, motor ekseninden
manuel olarak yapilan bir takometre 6lgima 998 rpm hiz
degeri verir. Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm
seklindedir. Hatay! telafi etmek igin, kayma kazanci %105'e
(2 rpm / 40 rpm = %5) gikariimahdir.

%100

%0...%200

Kayma kazanci.

= %1

97.04

Gerilim rezervi

izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim
rezervi ayarlanan degere dustiiglinde sirlicii saha zayif-
latma alanina girer.

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkin-
lige sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.
Eger ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim tahsisi
%5 ise, sabit calismada maksimum gikis gerilimi maksi-
mum RMS degeri

0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Saha zayiflatma alaninda motor kontrolliniin dinamik per-
formansi gerilim tahsisi degerini yiikselterek iyilestirilebilir,
ancak srlicli saha zayiflatma alanina daha erken girer.

-%2

%-4...%50

Gerilim rezervi.

1=%1
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97.05

Aki frenleme

Aki frenleme giicti diizeyini tanimlar. (Diger durdurma ve
frenleme modlari 21 Start/stop modu parametre grubunda
konfiglre edilebilir).

Not: Bu bir uzman dizeyi parametresidir ve uygun yetkin-
lige sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

Devre disi

Devre digi

Aki frenleme devre disi birakilr.

Orta

Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaglama
suresi tam frenlemeye gére daha uzundur.

Tam

Maksimum frenleme glicli. Neredeyse mevcut tiim akim,
mekanik frenleme enerjisini motorda termal enerjiye
doénustiurmek igin kullanihir.
UYARI! Tam aki frenlemeyi kullanmak 6zellikle
doéngusel ¢calismada motoru isindirir. Dongusel bir
uygulamaniz varsa motorun dayanabileceginden
emin olun.

97.10

Sinyal enjeksiyonu

Anti-cogging fonksiyonunu etkinlestirir: moment kontroli-

nin kararliigini iyilestirmek igin diisiik hiz bolgesinde

motora bir yiiksek frekansli alternatif sinyal enjekte edilir.

Bu, bazen rotor motor manyetik kutuplarini gegerken

gorilebilen «kenetlenme» durumunu ortadan kaldirir.

Anti-cogging, farkli genlik diizeyleriyle devreye alinabilir.

Notlar:

* Bu bir uzman dlizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

» Tatmin edici performans saglayan, mimkin olan en
dusik seviyeyi kullanin.

» Sinyal enjeksiyonu asenkron motorlara uygulamaz.

Devre disi

Devre digi

Anti-cogging devre digi.

Devrede (%5)

Anti-cogging %5'lik genlik seviyesinde etkinlestirilmis.

Devrede (%10)

Anti-cogging %10'luk genlik seviyesinde etkinlestirilmis.

Anti-cogging %15'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis.

(
Devrede (%15)
Devrede (%20)

Anti-cogging %20'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis.

AlW|IN| =] O

97.11

TR ayari

Rotor zaman sabiti ayari.

Bu parametre, bir asenkron motorun kapali devre kontro-
linde moment hassasiyetini arttirmak igin kullanilabilir.
Normalde, motor tanimlama galistirmasi yeterli moment
hassasiyeti saglar, ancak optimum performans saglamak
icin istisnai olarak talep edilen uygulamalarda manuel
hassas ayar uygulanabilir.

Not: Bu bir uzman dizeyi parametresidir ve uygun yetkin-
lige sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

%100

%25...%400

Rotor zaman sabiti ayari.

=%1
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97.13 IR kompanzasyonu Sifir hizda goreceli ¢ikis gerilimi ylkseltmeyi tanimlar %3,50
(IR kompanzasyonu). Yiksek kiriima momenti kullanilan
ancak vektor kontrolii uygulanamayan uygulamalarda fay-
dahdir.
U/ Uy
(%)
Bagil ¢ikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15
olarak ayarli.
%100 |- —_ — —
%15| - = Bagil ¢ikis gerilimi. IR
i %‘» kompanzasyonu yok.
I
|  Alan zayifiatma noktasi f(Hz)
|
nominal frekansin
%50’si
Ayrica, bkz. bélim Skaler motor kontrolii i¢in IR kompan-
zasyonu, sayfa 72.
%0,00...%50,00 Motor nominal geriliminin bir ylizdesi olarak sifir hizda 1=%1
gerilim yikseltme.
97.15  Motor modeli sicaklik | Motor modelinin sicakliga bagl parametrelerinin (stator Devre disi
uyarlamasi veya rotor direnci gibi) gercek (6lglilen veya tahmini)
sicakhga uyarlanip uyarlanmayacagini seger.
Sicaklik élgim kaynaklarinin segimi igin 35 Motor termik
korumasi parametre grubuna bakin.
Devre digi Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devre disi. 0
Tahmini sicaklik Motor modelinin uyarlamasi i¢gin kullanilan Tahmini sicak- | 1
lik (35.01 Tahmini motor sicakligr).
97.16  Stator sicaklik faktérii | Stator parametrelerinin (stator direnci) motor sicakligi 50
bagimhhgini ayarlar.
%0,00...%200,00 Ayar faktord.
97.17  Rotor sicaklik faktérii | Rotor parametrelerinin (6r. stator direnci) motor sicakligi 100
bagimhhgini ayarlar.
%0,00...%200,00 Ayar faktora.
97.20  U/F orani Alan zayiflama noktasinin altinda UIf (gerilim/frekans) ora- | Devre disi
ninin formunu seger. Sadece skaler kontrol igin.
Lineer Sabit moment uygulamalari icin dogrusal oran. 0
Karesel Santrifijli pompa ve fan uygulamalari igin karesel oran. 1

Karesel U/f oraniyla giiriiltl seviyesi, birgok ¢alisma fre-
kansinda daha dusuktur. Sabit miknatisli motorlar igin tav-

siye edilmez.
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98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan
parametre[eri motor degerleri.
Bu parametreler, sahadaki motor igcin daha dogru motor
kontrolli saglamak igin ya da standart olmayan motorlar
icin kullaniglidir. Daha iyi bir motor modeli her zaman saft
performansini iyilestirir.
98.01  Kullanici motor modeli | Motor model parametrelerini 98.02...98.12 ve 98.14 para- | Secgilmedi
modu metresini etkinlestirir.
Notlar:
* 99.13ID run talep edildi parametresi tarafindan ID run
secildiginde, parametre degeri otomatik olarak sifira
ayarlanir. 98.02...98.12 parametrelerinin degerleri
sonra ID run sirasinda belirlenen motor 6zelliklerine
gore glincellenir.
* ID run sirasinda motor terminallerinden dogrudan yapi-
lan élgtimler, bir motor Ureticisi tarafindan saglanan
data formundaki dederlerden biraz daha farkli degerler
olusturabilir.
* Bu parametre siricl ¢alisirken degistirilemez.
Segilmedi 98.02...98.12 parametreleri etkin degil. 0
Motor parametreleri 98.02...98.12 parametrelerinin degerleri motor modeli ola- | 1
rak kullanilir.
98.02  Rs kullanici Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Yildiz baglantili motorda, Rg bir sarginin direncidir. Delta
baglantili motorda, Rg bir sarginin direncinin Ggte biridir.
0,00000...0,50000 p.u. | Birim bagina stator direnci. -
98.03  Rrkullanici Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin geger-
lidir.
0,00000...0,50000 p.u. | Birim basina rotor direnci. -
98.04  Lm kullanici Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin geger-
lidir.
0,00000...10,00000 p.u. | Birim basina ana endiiktans. -
98.05  SigmalL kullanici Kagak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in geger-
lidir.
0,00000...1,00000 p.u. | Birim basina kagak endiktansi. -
98.06  Ld kullanici Direk eksen (senkron) endUktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000...10,00000 p.u | Birim basina dogrudan eksen endiiktansi. -
98.07  Lq kullanici Ceyrek eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000...10,00000 p.u | Birim basina geyrek eksen endiiktansi. -
98.08  PM aki kullanici Sabit miknatis akisini tanimlar. 0,00000 p.u.

Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegcerlidir.

0,00000...2,00000 p.u

Birim bagsina sabit miknatis akisi.
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98.09  Rs kullanici SI Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 ohm
0,00000... Stator direnci. -
100,00000 ohm
98.10  Rs kullanici SI Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 ohm
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin geger-
lidir.
0,00000... Rotor direnci. -
100,00000 ohm
98.11 Lm kullanici SI Motor modelinin Ly, ana endiiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin geger-
lidir.
0,00...100000,00 mH | Ana endiktans. 1.
10000 mH
98.12  SigmalL kullanici SI Kagak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar icin geger-
lidir.
0,00...100000,00 mH | Kagak enduktansi. 1...
10000 mH
98.13  Ld kullanici SI Direk eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00 ...100000,00 mH | Dogrudan eksen endiktansi. 1...
10000 mH
98.14  Lq kullanici SI Ceyrek eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00 ...100000,00 mH | Ceyrek eksen endiktansi. 1...
10000 mH
99 Motor verileri Motor konfigiirasyon ayarlari.
99.03  Motor tipi Motor tipini seger. Asenkron
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez. motor
Asenkron motor Standart sincap kafesi AC asenkron motor (asenkron 0

motor).

Sabit miknatisli motor

Sabit miknatish motor. Sabit miknatisli rotor ve siniizoidal
BackEMF gerilimli ¢ fazli AC senkron motor.

Not: Bu parametre grubunda (99 Motor verileri) motor
nominal degerlerinin dogru sekilde ayarlanmasi ile ilgili
sabit miknatish motor 6zel uyarisi dikkate alinmaldir. Vek-
tor kontroliinli kullanmalisiniz. Motorun nominal BackEMF
gerilimi mevcut degilse, performansi artirmak igin tam ID
run islemi gerceklestiriimelidir.

N

SynRM motor

Senkron rellktans motor. Sabit miknatissiz, ¢ikik kutuplu
rotorlu Ui¢ fazli AC senkron motor.
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99.04  Motor kontrol modu

Motor kontrol modunu seger.

Skaler

Vektor

Vektor kontroll. Vektor kontrolu skaler kontrolden daha iyi
hassasliga sahiptir, ancak tum durumlarda kullanilamaz
(bkz. asagida Skaler bolimu).

Motor tanima calistirmasini (ID run) gerektirir. Bkz. para-
metre 99.13 ID run talep edildi.

Not: Vektor kontrolde, daha 6nceden ID run gergeklestiril-
memisse surlict ilk galismada bir gelismis sabit ID run
gerceklestirir. Hareketsiz ID run’dan sonra yeni bir baslat
komutu gereklidir.

Not: Daha iyi bir motor kontrol performansi elde etmek
igin, yuksiz normal ID run gergeklestirebilirsiniz.

Ayrica bkz. bélim Calisma modlari ve motor kontrol mod-
lar1, (sayfa 54).

0

Skaler

Skaler kontrol. En Ust seviyede performans gerekli

degilse, cogu uygulama igin uygundur.

Motor tanima galigtirmasi gerekli degil.

Not: Asagidaki durumlarda skaler kontrol kullaniimalidir.

+ coklu motor uygulamalarinda: 1) eger yiik motorlar ara-
sinda esit olarak dagitilmamissa, 2) motorlarin boyut-
lari farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama (ID run)
yapildiktan sonra degistirilecekse,

* motorun nominal akim degeri striciniin nominal gikis
akiminin 1/6’sindan da kiglikse,

» eger slrlcu bir motor baglanmadan kullaniliyorsa
(6rnegin, test amagli olarak),

Not: Dogru motor galismasi, motor miknatislanma akiminin

invertor nominal akiminin %90’ ini agmamasini gerektirir.

Ayrica bkz. bollimler Hiz kontrolii performans degerleri

(sayfa 71) ve Calisma modlari ve motor kontrol modlari

(sayfa 54).

99.06  Motor nominal akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger siricliye birden fazla motor

baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

» Dogru motor galismasi, motor miknatislanma akiminin
sUriict nominal akiminin %90’ini agmamasini gerekdtirir.

* Bu parametre surtict galigirken degistirilemez.

0,0A

0,0...6400,0 A

Nominal motor akimu. izin verilen aralik, siiriiciiniin 1/6...2
x [\ degeridir (skaler kontrol modunda 0...2 x /).
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99.07

Motor nominal gerilimi

Motora saglanan nominal motor gerilimini tanimlar. Bu
ayar, motor deg@er plakasindaki degerle ayni olmalidir.
Notlar:

« Sabit miknatisli motorlarda nominal gerilim, motor nomi-
nal hizinda BackEMF gerilimidir. Eger gerilim degeri rpm
olarak, 6rnegin 60 V / 1000 rpm seklinde verilmisse,
3000 rpm nominal hiz igin gerilim, 3 x 60V = 180 V sek-
lindedir. Nominal gerilimin, bazi motor Ureticileri tarafin-
dan belirlenen esdeger DC motor gerilimine (EDCM) esit
olmadigini unutmayin. Nominal gerilim, EDCM gerilimini
1,7'ye (veya 3'Un karekdkiine) bolerek hesaplanabilir.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman suriict besleme
gerilimine baghdir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
degerinin sirlici ve besleme gerilim degerinden diisiik
oldugu durumda gegcerlidir.

* Bu parametre surlicti galisirken degistirilemez.

0,0V

0,0...800,0

Nominal motor gerilimi.

10=1V

99.08

Motor nominal
frekansi

Nominal motor frekansini tanimlar. Bu ayar, motor deger
plakasindaki degerle ayni olmahdir.
Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

50,0 Hz

0,0...500,0 Hz

Nominal motor frekansi.

10=1Hz

99.09

Motor nominal hizi

Nominal motor hizini tanimlar. Ayar, motor deger plaka-
sindaki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre siiriicii galisirken degistirilemez.

0 rpm

0...30000 rpm

Nominal motor hizi.

1=1rpm

99.10

Motor nominal giicti

Nominal motor gticinl tanimlar. Ayar, motor deger plaka-
sindaki degerle ayni olmahdir. Eger suruclye birden fazla
motor baglanmigsa, motorlarin toplam gliclinii girin. Birim,
96.16 Birim segimi parametresi ile segilir.

Not: Bu parametre siiriicii galisirken degistirilemez.

0,00 kW
veya hp

-10000,00...
10000,00 kW veya
-13404,83...
13404,83 hp

Nominal motor guicu.

1 =1 birim

99.11

Motor nominal cos ®

Daha hassas bir motor modeli i¢in motor cosphi degerini
tanimlar. Bu deger zorunlu degildir; ancak bir asenkron
motorda, 6zellikle hareketsiz tanimlama calistirmasi ger-
ceklestirirken kullaniglidir. Sabit miknatista veya senkron
reltiktans motorda, bu deger gerekmez.

Notlar:

« Tahmini deger girmeyin. Tam degeri bilmiyorsaniz

« parametreyi sifirda birakin.

* Bu parametre sirlicii galisirken degistirilemez.

0,00

0,00...1,00

Motor cosphi degeri.

100 =1

99.12

Nominal motor
momenti

Daha hassas bir motor modeli igcin nominal motor safti
momentini tanimlar. Zorunlu degildir. Birim, 96.16 Birim
secimi parametresi ile segilir.

Not: Bu parametre sirlcu calisirken degistirilemez.

0,000 N'm
veya lb-ft

0,000...N-m veya Ib-ft

Nominal motor momenti.

1 =100 birim
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99.13

ID run talep edildi

Suriiciniin bir sonraki start isleminde gergeklestirilen
motor tanimlama rutininin (ID run) tiriind seger. ID run
sirasinda siriicli, optimum motor kontroll igin motor
karakteristiklerini tanimlar.

Heniz ID run gerceklestiriimediyse (veya 96.06 Para-

metre geri yiikleme parametresi kullanilarak varsayilan

parametre degerleri geri yiiklendiyse), bu parametre oto-
matik olarak Sabit seklinde ayarlanarak, bir ID run gercek-
lestirilmesi gerektigini belirtir.

ID run sonrasinda, sirtici durur ve bu parametre otomatik

olarak Yok seklinde ayarlanir.

Notlar:

+ ID run’in diizglin ¢alistigindan emin olmak igin 30 Limit-
ler. gruptaki (maksimum hiz ve minimum hiz, maksi-
mum moment ve minimum moment) siriict limitleri
yeterinde buylik olmaldir (limitlerin belirledigi aralik
yeterince biylk olmalidir). Ornegin hiz limitleri motor
nominal hizindan azsa, ID run tamamlanamaz.

» Gelismig ID run igin, makineler mutlaka motordan
mekanik olarak ayrilmalidir.

» Daimi miknatisli motor veya senkron reliiktans motor
durumunda, bir Normal, Azaltiimis veya Sabit ID run
igin motor gaftinin KILITLENMEMESI ve yiik momenti-
nin %10'dan daha az olmasi gerekir.

* ID run etkinlestirildikten sonra siriici stop edilerek iptal
edilebilir:

* ID run, (99.04, 99.06...99.12) motor parametreleri her
degistirildiginde gergeklestirilmelidir.

« Skaler kontrol modunda (99.04 Motor kontrol modu =
Skaler), D run otomatik olarak talep edilmez. Ancak,
daha dogru bir moment tahmini icin bir ID run gercek-
lestirilebilir.

* ID run sirasinda Glivenli moment kapatma (STO) ve
acil stop devrelerinin (mevcutsa) kapal oldugundan
emin olun.

* ID run igin, lojik tarafindan mekanik fren (mevcutsa)
aclimaz.

* Bu parametre surtict galigirken degistirilemez.

Yok

Yok

Motor ID run istenmez. Bu mod sadece, ID run (Nor-
mallAzaltilmis/ Sabit/ Gelismis) daha énceden bir kez ger-
ceklestiriimisse segilebilir.

Normal

Normal ID run. Tim durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti
saglar. ID run yaklasik 90 saniye sirer. Mimkin olan her
durumda bu mod segilmelidir.

Notlar:

* Yik momenti %20'den daha yiiksekse veya ID run sira-
sinda makine nominal moment gegisine dayanabilecek
durumda degilse, ¢alistirilan makine Normal ID run
sirasinda motordan mekanik olarak ayrilmahdir.

+ ID run baglatiimadan énce motorun déniis yéniinu
kontrol edin. Calisma sirasinda motor ileri ydnde déner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yakla-
stk %50...100 arasinda ¢alisir. ID RUN GERCEK-
LESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN

GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

-
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Azaltilmig

Azaltilmig ID run. Asagidaki durumlarda Normal veya

Gelismig ID Run yerine bu mod segilmelidir;

« mekanik kayiplar %20’den yliksekse (6rnegdin, motor,
calistirlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa)
veya

* motor galigirken aki disUrilmesine izin verilmiyorsa
(6rnegin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli
bir motor durumunda).

Bu ID run modunda, alan zayiflama bdélgesinde veya yuk-

sek momentlerde nihai motor kontroll, Normal ID run'da

oldugu kadar hassas olmayabilir. Disiik ID run, Normal ID

run'a gore daha gabuk tamamlanir (90 saniyeden daha

kisa sirede).

Not: ID run baslatiimadan 6nce motorun dénis yoniini

kontrol edin. Calisma sirasinda motor ileri yénde déner.

UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yakla-

stk %50...100 arasinda galisir. ID RUN GERGEK-

LESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

2

Sabit

Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Bir AC asenkron
motor igin, motor safti dondirlilmez. Daimi miknatisli
motorda, saft yarim tur dénebilir.

Not: Bu mod yalnizca, bagli mekanik donanimlardan (6r.
kaldirma ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitlamalar
nedeniyle Normal, Azaltilmis veya Gelismis ID run kullani-
lamamasi durumunda segilmelidir.

Gelismis

Geligmis ID run.
Mumkiin olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID run
¢ok uzun siirede tamamlanir. Bu mod, tim calisma alani
boyunca en Ust seviyede performans gerektiginde segil-
melidir.
Not: Uygulanan yiksek moment ve hiz gegisleri sebe-
biyle, tahrik edilen makine motordan ayriimahdir.
UYARI! ID run sirasinda motor izin verilen maksi-
mum (pozitif) ve minimum (negatif) hiza kadar hiz-
larda ¢aligabilir. Birgok hizlanma ve yavaglama
gerceklesir. Sinir parametrelerinin izin verecegdi maksi-
mum moment, akim ve hiz ayarlanabilir. ID RUN GER-
GEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU GALISTIRMANIN
GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

99.14

Son ID run
gerceklestirme

En son gergeklestirilen ID run tirinG gosterir.

Yok

Yok

Higbir ID run basariyla tamamlanmamistir.

Normal

Normal ID run.

Azaltilmig

Azaltilmis ID run.

Sabit

Sabit ID run.

Gelismis

Gelismis 1D run.

99.15

Motor kutup sayilari
hesaplandi

Motordaki hesaplanan kutup gifti sayisi.

oo w|N| | O

0...1000

Kutup cifti sayisi.
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99.16  Motor faz sirasi Motorun doénus yoniini degistirir. Bu parametre motor uvw
yanlis yonde déniyorsa kullanilabilir (drnegin, motor kab-
losundaki yanlis faz siralamasindan dolayi) ve kablo tesi-
satini diizeltmek pratik olmadiginda.
Notlar:
* Bu parametrelerin degistirilmesi hiz referansi polaritele-
rini etkilemez. Bu nedenle pozitif hiz referansi motoru
ileri ydnde dondurir. Faz sirasi segimi yalnizca «ileri»
yoniin gergekte dogru yon oldugunu saglar.
uvw Normal. 0
Uuwyv Terse gevrilmis donis yonu. 1
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50 Hz ve 60 Hz besleme frekans ayarlarinin varsayilan
degerleri arasindaki degisiklikler
95.20 Donanim opsiyonlari word'ii 1 parametresi 0. biti, strlicii parametresi varsayi-

lan degerleri 50 Hz veya 60 Hz besleme frekansina uygun olarak degisir. Bit, strici
teslim edilmeden énce piyasaya uygun olarak ayarlanir.

50 Hz'den 60 Hz'e veya tam tersine gecmeniz gerekirse, bitin degerini degistirin
sonra suricuyl tamamen sifirlayin (96.06 Parametre geri yiikleme). Ondan sonra
kullanilacak makroyu yeniden segmeniz gerekir.
Asagidaki tablo varsayilan degerleri besleme frekans kaynagina bagh olan paramet-
releri gosterir. Besleme frekansi ayari, striictiniin tip koduyla birlikte ayrica (tabloda
listelenmeyen) 99 Motor verileri grubu parametre degerlerini de etkiler.

Hayir Adi 95.20 Donanim opsiyonlari 95.20 Donanim opsiyonlari
word'i 1 bit 0 Kaynak frekansi | word'i 1 bit 0 Kaynak frekansi
60 Hz = 50 Hz 60 Hz = 60 Hz
11.45 Frek giris 1 dlgeklendirilen 1500,000 1800,000
maksimumda
12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen 1500,000 1800,000
Al1
13.18 AOT1 kaynagi maks 1500,0 1800,0
22.26 Sabit hiz 1 300,00 rpm 360,00 rpm
22.27 Sabit hiz 2 600,00 rpm 720,00 rpm
22.28 Sabit hiz 3 900,00 rpm 1080,00 rpm
22.29 Sabit hiz 4 1200,00 rpm 1440,00 rpm
22.30 Sabit hiz 5 1500,00 rpm 1800,00 rpm
22.31 Sabit hiz 6 2400,00 rpm 2880,00 rpm
22.32 Sabit hiz 7 3000,00 rpm 3600,00 rpm
28.26 Sabit frekans 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Sabit frekans 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Sabit frekans 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Sabit frekans 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Sabit frekans 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Sabit frekans 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32 Sabit frekans 7 50,00 Hz 60,00 Hz
30.11 Minimum hiz -1500,00 rpm -1800,00 rpm
30.12 Maksimum hiz 1500,00 rpm 1800,00 rpm
30.13 Minimum frekans -50,00 Hz -60,00 Hz
30.14 Maksimum frekans 50,00 Hz 60,00 Hz
31.26 Sikisma hiz limiti 150,00 rpm 180,00 rpm
31.27 Sikisma frekans limiti 15,00 Hz 18,00 Hz
31.30 Asiri hiz hata payi 500,00 rpm 500,00 rpm
46.01 Hiz digekleme 1500,00 rpm 1800,00 rpm
46.02 Frekans 6lgekleme 50,00 Hz 60,00 Hz
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Ek parametre verileri

icindekiler

» Terimler ve kisaltmalar

* Haberlesme adresleri

» Parametre gruplar 1...9

* Parametre gruplari 10...99

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gercgek sinyal | Surici tarafindan dlglilen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog Analog kaynak: parametre, «Diger» 6desi segilerek ve bir listeden kaynak

kaynak parametresi secilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.
«Diger» segimine ek olarak, parametre énceden secilmis baska ayarlar
sunabilir.

ikili kaynak ikili kaynak: parametre degeri baska bir parametredeki («Diger») belirli bir

bitten alinabilir. Bazen deger 0 (yanlig) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabilir.
Ayrica, parametre 6nceden secilmis baska ayarlar sunabilir.

Veri Data parametresi.

FbEQ32 32 bit haberlesme esdegeri: Bir harici sisteme aktarim icin 32 bit deger
segildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki 6lgeklendirme.

Karsilik gelen 16 bit dlgeklendirmeler Parametreler bolimiinde
listelenmektedir.
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Terim Tanimi

Liste Segim listesi.

No. Parametre numarasi.

PB Birlesik Boolean (bit listesi).

Real Reel sayI.

Tip Parametre tipi. Bkz. Analog kaynak, ikili kaynak, Liste, PB, Real.

Haberlesme adresleri

Haberlesme adaptoriiniin kullanici el kitabina bakin.
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Parametre gruplan 1...9

No. | Adi | Tip | Aralik Birim FbEq32
01 Gergek degerler
01.01 |Kullanilan motor hizi Real -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
01.02 | Tahmini motor hizi Real -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
01.03 |Motor hizi % Real -1000,00...1000,00 % 100 = %1
01.04 |Filtreli enkoder1 hizi Real -30000...30000 rom 100=1
01.06 |Cikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
01.07 |Motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Nominal motor akimi %’si Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.09 |Nominal strlict akimi %’si Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
01.10 |Motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
01.11 |DC gerilimi Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
01.13 | Cikis gerilimi Real 0...2000 \Y 1=1V
01.14 | Cikig glicl Real -32768,00...32767,00 | kW veya hp | 100 = 1 birim
01.15 | Motor nom ¢ikis glict % Real -300,00...300,00 % 100 = %1
01.16 | Surlict nom ¢ikis glict % Real -300,00...300,00 % 100 = %1
01.17 |Motor safti gucl Real -32768,00...32767,00 kW veya hp | 100 = 1 birim
01.18 |invertér GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |invertér MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |invertér kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 |Gergek aki % Real 0...200 % = %1
01.30 |Nominal moment dlgegi Real 0,000...4000000 N-nl:)\;eya 1000 = 1 birim
-ft
01.50 |Gegerli saat kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.51 | Onceki saat kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.52 |Gegerli giin kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.53 | Onceki giin kWh Real -21474836,48... kWh 100 = 1 kWh
21474836,47
01.54 |Kumdlatif invertdr enerjisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 |invertér GWh sayaci Real 0...65535 GWh 1=1GWh
(sifirlanabilir)
01.56 |invertdr MWh sayaci Real 0...1000 MWh 1=1MWh
(sifirlanabilir)
01.57 |invertdr kWh sayaci Real 0...1000 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
01.58 | Kimiilatif invertor enerjisi Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir) 200000000,0
01.61 | Kullanilan mutlak motor hizi Real 0,00... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.62 |Mutlak motor hizi % Real %0,00...%100,00 % 100 = %1
01.63 |Mutlak gikis frekansi Real 0,00...500,00 Hz Hz 100=1Hz




338 Ek parametre verileri

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
01.64 |Mutlak motor momenti Real 0,00...1600,0 % 10 = %1
01.65 |Mutlak ¢ikis giict Real 0,00... 32767,00 kW 100 = 1 kW
01.66 |Mot nom mut gikis glici % Real 0,00...300,00 % 100 = %1
01.67 |Suriict nom mut gikis glicl % Real 0,00...300,00 % 100 = %1
01.68 |Mutlak motor safti glicl Real 0,00...30000,00 kw 100 = 1 kW

03 Giris referanslari
03.01 |Panel referansi Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Panel referansi uzak Real -100000,00...100000,00 - 100 = 1 birim
03.05 |FB Areferansi 1 Real | -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |FB Areferansi 2 Real | -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.09 |EFB referansi 1 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |EFB referansi 2 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.17 |Dahili Panel referansi Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.18 |Dabhili panel ref. uzak Real -100000,00...100000,00 - 100 =1

04 Uyarilar ve hatalar
04.01 |Tetikleme hatasi Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Etkin hata 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Etkin hata 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Etkin uyari 1 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Etkin uyari 2 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Etkin uyari 3 Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |En son hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 [Enson 2. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 [En son 3. hata Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |En son uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |Enson 2. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |Enson 3. uyari Veri 0000h...FFFFh - 1=1

05 Hata tanimlari
05.01 |Agcik slre sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Caligsma sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Calistigi saatler Real 0,0...429496729,5 h 10 =1 h (saat)
05.04 |Fan calisma slresi sayaci Real 0...65535 d 1=1d
05.10 |Kontrol karti sicakhgi Real -100...300°C °C veya °F 10=1°C
05.11 |Sdrlicl sicakhigi Real -40,0...160,0 % 10 = %1
05.22 |Hata tanimlari word'ii 3 PB 0000h...FFFFh -
05.80 |Hatadaki motor hizi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
05.81 |Hatadaki ¢ikis frekansi Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
05.82 |Hatadaki DC gerilim Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
05.83 |Hatadaki motor akimi Real 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Hatadaki motor momenti Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
05.85 |Hatadaki ana durum word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
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05.86 |Hatadaki DI gecikti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 |Hatadaki invertr sicakligi PB -40,0...160,0 °C 10=1°C
05.88 |Hatada kullanilan referans Real -500,00...500,00 Hz/ Hz/ 100 =1 Hz/

%-1600,0...%1600,0/ %l 10 = %1/
30000,00...30000,00 rpm rpm 100 =1 rpm
06 Kontrol ve durum word'leri
06.01 |Ana kontrol word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Ana durum word'i PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Siriict durum word'i 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 | Siriict durum word'l 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 | Start yasagi durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 |Hiz kontrolli durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 | Sabit hiz durum word' PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 | Siriict durum word'li 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.30 |MSW bit 11 segimi Tkili - - 1=1
kaynak
06.31 |MSW bit 12 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.32 |MSW bit 13 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
06.33 |MSW bit 14 segimi Tkili - - 1=1
kaynak
07 Sistem bilgisi
07.03 | Siiriici tipi Liste 0...999 - 1=
07.04 |Yazihm adi Liste - - 1=
07.05 |Yazihm sirimi Veri - - 1=
07.06 |Yikleme paketi adi Liste - - 1=
07.07 |YUkleme paketi strimi Veri - - 1=
07.11 [Cpu kullanimi Real 0...100 % = %1
07.25 |Ozellestirme paketi adi Veri - - 1=
07.26 |Ozellestirme paketi stirimii Veri - - 1=
07.30 |Adaptif program durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
07.31 | AP sira durumu Veri 0...20 - 1=
07.35 | Surlcu konfiglirasyonu Liste 0..15 - 1=
09 Ving uygulama sinyalleri
09.01 |Ving SW1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
09.03 |Ving FW1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
09.06 |Ving hiz referansi Real -30000...30000,00 rom 100 =1 rpm
09.16 |Ving frekans referansi Real -500...500 Hz 100 =1Hz
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Parametre gruplarn 10...99

No. | Adi | Tip Aralik | Birim | FbEq32
10 Standart DI, RO
10.02 | DI gecikmeli durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 | DI zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 | DI zorlanmisg veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.21 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.22 |RO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.23 |RO zorlanmis veriler PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |RO1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
10.25 |RO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 |RO/DIO kontrol word'l PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 |RO1 degistirme sayaci Real 0...4294967000 - 1=
11 Standart DIO, FI, FO
11.02 | DIO gecikmeli durumu Liste 0000h...FFFFh — 1=
11.03 |DIO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.04 |DIO zorlama verileri PB 0000h...FFFFh - 1=
11.05 |DIO1 konfiglirasyonu Liste 0..2 - 1=
11.06 |DIO1 ¢ikis kaynagi Ikili kaynak b - 1=1
11.07 |DIO1 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 |DIO1 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.09 |DIO2 fonksiyonu Liste 0..2 - 1=1
11.10 |DIO2 ¢ikis kaynagi Ikili kaynak — - 1=
11.11 |DIO2 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.12 |DIO2 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.13 | DI3 konfiglirasyonu Liste 0,1 - 1=
11.17 | DI4 konfiglirasyonu Liste 0,1 - 1=
11.38 |Frek girisi 1 gergek degeri Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Frek girisi 1 6lgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
degeri
11.42 |Frek girisi 1 min Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Frek girisi 1 maks Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Frek giris 1 6lgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
minimumda
11.45 |Frek giris 1 dlgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
maksimumda
11.46 |Frek girisi 2 gercek degeri Real 0...16000 Hz 1=
11.47 |Frek giris 2 Olgekli Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.50 |Frek girigi 2 min Real 0...16000 Hz 1=
11.51 |Frek girigi 2 maks Real 0...16000 Hz 1=
11.52 |Frek giris 2 dlgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1=1
minimumda
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11.53 | Frek giris 2 dlgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1=1
maksimumda

11.54 |Frek cikisi 1 gergek degeri Real 0...16000 Hz 1=1

11.55 |Frek cikisi 1 kaynagdi Liste 0,1,3,4,6..8,10...14, 16 - 1=1

11.58 |Frek ¢ikisi 1 kaynagi min Real -32768,000...32767,000 - 1=1

11.59 |Frek cikisi 1 kaynagi maks Real -32768,000...32767,000 - 1=1

11.60 |Kaynak min frek ¢ikisi 1 Real 0...16000 Hz 1=1

11.61 |Kaynak maks frek cikisi 1 Real 0...16000 Hz 1=1

11.62 |Frek cikisi 2 gergek degeri Real 0...16000 Hz 1=1

11.63 |Frek cikisi 2 kaynagdi Liste 0,1,3,4,6...8,10...14, 16 - 1=1

11.66 |Frek ¢ikigi 2 kaynagi min Real -32768,000...32767,000 - 1=1

11.67 |Frek cikisi 2 kaynagi maks Real -32768,000...32767,000 - 1=1

11.68 |Kaynak min frek ¢ikisi 2 Real 0...16000 Hz 1=1

11.69 |Kaynak maks frek cikisi 2 Real 0...16000 Hz 1=1

12 Standart Al

12.02 |Al zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

12.03 | Al denetim fonksiyonu Liste 0...4 - 1=1

12.04 |Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1

12.11 |Al1 gergek degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.12 |Al1 dlgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

12.13 | A1 zorlanan degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.15 | Al1 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1

12.16 |Al1 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s

12.17 |Al1 min Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.18 |Al1 maks Real 0,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.19 |Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

12.20 ﬁ“ maks'da dlgeklendirilen Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

12.21 |AI2 gergek degeri Real 4,000...20,000 mA veya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.22 |AlI2 élgeklendirilen degeri Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

12.23 | Al2 zorlanan degeri Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.25 |AI2 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1

12.26 |AI2 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s

12.27 |AI2 min Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.28 | Al2 maks Real 4,000...20,000 mAveya | mAveya | 1000 = 1 birim
0,000...10,000 V \Y

12.29 |AI2 min'de 6lgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
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12.30 |AI2 maks'da dlgeklendirilen Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 |Al1 yiizde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
12.102 | Al2 yiizde degeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
13 Standart AO
13.02 |AO zorlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 gergek degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.12 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
13.13 |AO1 zorlanan degeri Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.15 |AO1 birimi segimi Liste 2,10 - 1=1
13.16 |AO1 filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 kaynagi min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 kaynagdi maks Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 kaynagdi min'de AO1 gikisl Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.20 |AO1 kaynagi maks'da AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
cikigl
13.91 |AO1 veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1
15 G/C genisletme modiilii
15.01 | Genigletme moddli tipi Liste 0,5..7 - 1=1
15.02 | Tespit edilen genisletme Liste 0...3 - 1=1
moduilu
15.04 |RO/DO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.05 |RO/DO segim zorlama PB 0000h...FFFFh - 1=
15.06 |RO/DO veri zorlama PB 0000h...FFFFh - 1=
15.07 |RO2 kaynagi Ikili kaynak b - 1=1
15.08 |RO2 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.09 |RO2 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.10 |RO3 kaynagi Ikili kaynak — - 1=1
15.11 |RO3 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.12 |RO3 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.13 |RO4 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
15.14 |RO4 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.15 |RO4 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.16 |RO5 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
15.17 |RO5 ON gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.18 |RO5 OFF gecikmesi Real 0,0...3000,0 s 10=1s
19 Galisma modu
19.01 | Gergek galisma modu Liste 1...5,10, 20 - 1=
19.11 | Ext1/Ext2 segimi Ikili kaynak - - 1=
19.12 | Ext1 kontrol modu Liste 1...5 - 1=
19.14 | Ext2 kontrol modu Liste 1...5 - 1=
19.16 |Lokal kontrol modu Liste 0...1 - 1=
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19.17 |Lokal kontrol devre disi Liste 0...1 - 1=1
birakma
20 Start/stop/yon
20.01 | Ext1 komutlar Liste 0...6, 11...12, 14, 21...23 - 1=
20.02 |Ext1 start tetikleyici turl Liste 0...1 - 1=
20.03 |Ext1in1 kaynag: Ikili kaynak - - 1=1
20.04 |Ext1in2 kaynag Ikili kaynak — - 1=
20.05 |Ext1in3 kaynag Ikili kaynak — - 1=
20.06 |Ext2 komutlari Liste 0...6,11...12, 14, 21...23 - 1=1
20.07 |Ext2 start tetikleyici turl Liste 0...1 - 1=
20.08 |Ext2in1 kaynag: Ikili kaynak — - 1=
20.09 |Ext2 in2 kaynag Ikili kaynak — - 1=1
20.10 |Ext2 in3 kaynag Ikili kaynak - - 1=
20.11 [Galisma izni stop modu Liste 0...2 - 1=
20.12 |Calisma izni 1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
20.13 |Galisma izni 2 Ikili kaynak - - 1=
20.14 |Calismaizni 3 Ikili kaynak - - 1=
20.15 |Calisma izni 4 Ikili kaynak - - 1=
20.19 |Start izni sinyali Ikili kaynak - - 1=
20.21 |Yo6n Liste 0...2 - 1=
20.22 |Déndlrme izni Ikili kaynak - - 1=
20.25 |Jog devrede Ikili kaynak - - 1=
20.26 |Jog 1 start Ikili kaynak - - 1=
20.27 |Jog 2 start Ikili kaynak - - 1=
20.210 |Hizh stop girisi Ikili kaynak - - 1=
20.211 [Hizli stop modu Liste 1...3 - 1=
20.212 | Gl agik onay! Ikili kaynak - - 1=
20.213 | Gl¢ agik onayi sifirlama Real 0...30000 ms 1=
gecikmesi
20.214 |Joystick sifir konumu Ikili kaynak - - 1=1
20.215 |Joystick uyari gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1
20.216 |Ving kontrol word'li 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
21 Start/stop modu
21.01 | Vektor start modu Liste 0...2 - 1=1
21.02 |Miknatislama siiresi Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 | Stop modu Liste 0...2 - 1=1
21.04 |Acil stop modu Liste 0...3 - 1=1
21.05 |Acil stop kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
21.06 |Sifir hiz limiti Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
21.07 |Sifir hiz gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |DC akim kontroli PB 0000h...FFFFh - 1=1
21.09 |DC tutma hizi Real 0,00...1000,00 rpm 100 =1 rpm




344 Ek parametre verileri

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
21.10 |DC akim referansi Real 0,0...100,0 % 10 = %1
21.11 | Son miknatislama siresi Real 0...3000 s 1=1s
21.14 |On i1sitma kaynak segimi Ikili kaynak - - 1=1
21.16 |On isitma akimi. Real 0,0...30,0 % 10 = %1
21.18 |Otomatik yeniden start suresi Real 0,0,0,1...10,0 s 10=1s
21.19 | Skaler start modu Liste 0..2 - 1=1
21.21 |DC tutma frekansi. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz
21.22 |Start gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 |Yumusak kalkis Real 0...2 - 1=1
21.24 |Yumusak kalkis akimi Real 10,0...100,0 % 100 = %1
21.25 |Yumusak kalkis hizi Real 2,0...100,0 % 100 = %1
21.26 |Moment yiikseltme akimi Real 15,0...300,0 % 100 = %1
21.30 |Hiz kompanzasyonlu Real 0...3 - 1=1

durdurma modu
21.31 |Hiz kompanzasyonlu Real 0,00...1000,00 s 100=1s
durdurma gecikmesi
21.32 |Hiz komp stop esigi Real 0...100 % 1=%1
21.34 | Otomatik yeniden baslatma Liste 0...1 - 1=
zorlama
22 Hiz referansi segimi
22.01 |Hiz ref sinirsiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 = 1 rpm
2211 |Ext1 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak
22.12 |Ext1 hiz ref2 Analog - - 1=1
kaynak
22.13 |Ext1 hiz fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
22.18 |Ext2 hiz ref1 Analog - - 1=1
kaynak
22.19 |Ext2 hiz ref2 Analog - - 1=1
kaynak
22.20 |Ext2 hiz fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
22.21 | Sabit hiz fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
22.22 | Sabit hiz secimi 1 Ikili kaynak - - 1=1
22.23 | Sabit hiz segimi 2 Ikili kaynak - - 1=1
22.24 | Sabit hiz secimi 3 Ikili kaynak - - 1=1
22.26 |Sabit hiz 1 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.27 |Sabit hiz2 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.28 |Sabithiz 3 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.29 |Sabit hiz 4 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.30 |Sabithiz5 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.31 |Sabit hiz6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.32 |Sabithiz7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.41 | Guvenli hiz ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
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22.42 |Joglama 1 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.43 |Joglama 2 ref Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.51 |Kritik hiz fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=1
22.52 |Kritik hiz 1 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.53 |Kritik hiz 1 yiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.54 |Kritik hiz 2 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.55 |Kritik hiz 2 yiksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.56 | Kritik hiz 3 dislk Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.57 |Kritik hiz 3 yilksek Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.71 |Motor potansiyometresi Liste 0..3,5 - 1=1

fonksiyonu
22.72 | Motor potansiyometresi Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
baslangic degeri
22.73 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
ylkseltme kaynagi
22.74 |Motor potansiyometresi Ikili kaynak - - 1=1
duslrme kaynagi
22.75 |Motor pg_tangiyometresi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
rampa siiresi
22.76 |Motor potansiyometresi min Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
degeri
22.77 |Motor potansiyometresi maks Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
degeri
22.80 |Motor potansiyometresi ref Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
gercek
22.86 |Gergek hiz referansi 6 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.87 |Gergek hiz referansi 7 Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.211 |Hiz referansi sekli Liste 0...2 - 1=1
22.220 |Ving motpot etkin Liste 0.7 - 1=1
22.223 | Ving motpot hiz se¢ Liste 0.7 - 1=1
22.224 |Ving motpot min hizi Real 0...30000 rpm 100 =1 rpm
22.225 |Ving motpot sw PB 0000h...FFFFh - 100 =1
22.226 | Ving motpot min degeri Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
22.227 | Ving motpot maks degeri Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
22.230 |Ving motpot ref ger Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
23 Hiz referansi rampasi
23.01 |Hiz ref rampa girisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.02 |Hiz ref rampa gikisi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.11 |Rampa ayari segimi Ikili kaynak - - 1=1
23.12 |Hizlanma siiresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Yavaslama siiresi 1 Real 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Hizlanma siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Yavaslama siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Joglama hiz zamani Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
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23.21 |Joglama yavsl zamani Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Acil stop siiresi Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Degisken egimi etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
23.29 |Degisken egim orani Real 2...30000 ms 1=1ms
23.32 | Sekil siresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 | Sekil siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.201 | Ving motpot hizl siiresi 1 Real 0,00...3600,000 s 1000=1s
23.202 | Ving motpot yavs suresi 1 Real 0,00...3600,000 s 1000=1s
23.206 |Hizl stop yavaslama suresi Real 0,00...3000,000 s 1000=1s
24 Hiz referansi durumu
24.01 |Kullanilan hiz referansi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 = 1 rpm
24.02 |Kullanilan hiz geri bildirimi Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.03 |Filtrelenen hiz hatasi Real -30000,0...30000,0 rpm 100 = 1 rpm
24.04 |Hiz hatasi ters gevrildi Real -30000,0...30000,0 rpm 100 = 1 rpm
24.11 |Hiz dizeltme Real -10000,00...10000,00 rpm 100 = 1 rpm
24.12 |Hiz hatasi filtre siresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25 Hiz kontrolii
25.01 |Moment referans hiz kontroll Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
25.02 |Hiz oransal kazanci Real 0,00...250,00 - 100 =1
25.03 |Hiz integral zamani Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.04 |Hiz tirev zamani Real 0,000...10,000 S 1000=1s
25.05 |Tdrev filtre suresi Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Hiz komp tiirev zamani Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Hiz komp filtre suresi Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Oransal kazang acil stop Real 1,00...250,00 - 100=1
25.53 |Moment oransal referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.54 |Moment integral referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.55 |Moment tiirev referansi Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
25.56 |Moment hiz kompanzasyonu Real -30000,0...30000,0 % 10 = %1
26 Moment referans zinciri
26.01 | TC moment referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.02 |Kullanilan moment referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.08 |Minimum moment ref Real -1000,0...0,0 % 10 = %1
26.09 |Maksimum moment ref Real 0,0...1000,0 % 10 = %1
26.11 |Moment ref1 secimi Analog - - 1=1

kaynak
26.12 |Moment ref2 segimi Analog - - 1=1
kaynak
26.13 |Moment ref1 fonksiyonu Liste 0..5 - 1=1
26.14 |Moment ref1/2 segimi Ikili kaynak - - 1=1
26.17 |Moment ref filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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26.18 |Moment rampa ¢ikis siresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Moment rampa inig suresi Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.21 |Moment se¢ moment girisi Ikili kaynak - - 1=1
26.22 |Moment seg hiz girisi Ikili kaynak - - 1=1
26.70 |Gergcek moment referansi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.71 | Gergcek moment referansi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.72 |Gergcek moment referansi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.73 |Gergcek moment referansi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.74 |Moment ref rampa gikisi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.75 |Gergcek moment referansi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
26.81 | Akis kontrol kazanci Real 0,0...10000,0 - 10=1
26.82 AI_(|§ kontrol entegrasyon Real 0,0...10,0 s 10=1s

slresi
28 Frekans referans zinciri
28.01 |Frekans ref rampa girisi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.02 |Frekans ref rampa cikigi Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.11 |Ext1 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.12 |Ext1 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.13 | Ext1 frekans fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
28.15 | Ext2 frekans ref1 Analog - - 1=1
kaynak
28.16 |Ext2 frekans ref2 Analog - - 1=1
kaynak
28.17 |Ext2 frekans fonksiyonu Liste 0...6 - 1=
28.21 | Sabit frekans fonksiyonu PB 0000h...FFFFh - 1=
28.22 | Sabit frekans segimi 1 Ikili kaynak - - 1=
28.23 | Sabit frekans segimi 2 Ikili kaynak - - 1=
28.24 | Sabit frekans segimi 3 Ikili kaynak - - 1=
28.26 | Sabit frekans 1 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.27 | Sabit frekans 2 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.28 | Sabit frekans 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.29 |Sabit frekans 4 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.30 |Sabit frekans 5 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.31 | Sabit frekans 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.32 | Sabit frekans 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.41 | Glvenli frekans ref Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.51 | Kritik frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=
28.52 | Kritik frekans 1 diislik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.53 | Kritik frekans 1 yliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.54 | Kritik frekans 2 diislik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.55 |Kritik frekans 2 yiliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
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28.56 |Kritik frekans 3 diisiik Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.57 |Kritik frekans 3 yliksek Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.71 |Frek ramp grubu segimi Ikili kaynak - - 1=1
28.72 |Frek hizlanma siiresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frek yavaglama siiresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Frek hizlanma siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frek yavaglama siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Frek rampa girisi sifir kaynak | lkili kaynak - - 1=1
28.82 | Sekil siiresi 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 | Sekil siiresi 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Gergek frekans ref 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.96 |Gergek frekans ref 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 |Frekans ref sinirsiz Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.211 |Frekans referansi sekli Liste 0.2 - 1=1

30 Limitler
30.01 | Limit word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Moment limiti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 [Minimum hiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 |Maksimum hiz Real -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 |Minimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
30.14 |Maksimum frekans Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
30.17 |Maksimum akim Real 0,00...30000,00 A 100=1A
30.18 |Moment limit segimi Ikili kaynak - - 1=1
30.19 | Minimum moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.20 |Maksimum moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.21 |Min moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.22 |Maks moment 2 kaynak Analog - - 1=1
kaynak
30.23 |Minimum moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10 = %1
30.24 |Maksimum moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
30.26 |Gl¢ motor limiti Real 0,00...600,00 % 100 = %1
30.27 | Gug Uretme limiti Real -600,00...0,00 % 100 = %1
30.30 |Asir gerilim kontrolu Liste 0...1 - 1=1
30.31 |Dustk gerilim kontroll Liste 0...1 - 1=1
30.203 | Olii bant ileri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
30.204 | Olii bant geri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
31 Hata fonksiyonlari
31.01 |Harici olay 1 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.02 |Harici olay 1 turii Liste 0...1 - 1=1
31.03 |Harici olay 2 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.04 |Harici olay 2 tirl Liste 0...1 - 1=1
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31.05 |Harici olay 3 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.06 |Harici olay 3 tiirii Liste 0...1 - 1=1
31.07 |Harici olay 4 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.08 |Harici olay 4 tiirii Liste 0...1 - 1=1
31.09 |Harici olay 5 kaynagi Ikili kaynak - - 1=1
31.10 |Harici olay 5 tiirii Liste 0...1 - 1=1
31.11 |Hata reset segimi Ikili kaynak - - 1=1
31.12 | Otomatik resetleme segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 | Segilebilir hata Real 0000h...FFFFh - 1=1
31.14 |Hata sayisi Real 0...5 - 1=1
31.15 | Toplam deneme zamani Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 | Gecikme zamani Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Motor faz kaybi Liste 0...1 - 1=
31.20 |Toprak hatasi Liste 0...2 - 1=
31.21 |Besleme faz kaybi Liste 0...1 - 1=
31.22 |STO gosterge Liste 0...5 - 1=

calistirma/durdurma
31.23 |Kablolama veya topraklama Liste 0...1 - 1=1
hatasi
31.24 | Sikisma fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
31.25 |Sikisma akim limiti Real 0,0...1600,0 % 10 = %1
31.26 |Sikisma hiz limiti Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 | Sikisma frekans limiti Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz
31.28 |Sikisma zamani Real 0...3600 S 1=1s
31.30 |Asin hiz hata payi Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.31 |Frekans hata payi Real 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.32 | Acil rampa denetimi Real 0...300 % = %1
31.33 | Acil rampa denetimi Real 0...100 s 1=1s
gecikmesi
31.205 |Ving uyari maskeleme Analog 0,1,4,6..10, 11...15 - 1=1
kaynak
32 Denetim
32.01 |Denetim durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
32.05 |Denetim 1 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.06 |Denetim 1 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.07 |Denetim 1 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.08 |Denetim 1 filtre siresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Denetim 1 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.10 |Denetim 1 yiiksek Real -21474830,00... - 100 =1

21474830,00

32.11 |Denetim 1 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
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32.15 |Denetim 2 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.16 |Denetim 2 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.17 |Denetim 2 sinyali Analog - - 1=1

kaynak
32.18 |Denetim 2 filtre suresi Real 0,000...30,000 S 1000=1s
32.19 |Denetim 2 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.20 |Denetim 2 yliksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.21 |Denetim 2 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Denetim 3 fonksiyonu Liste 0...7 - 1=1
32.26 |Denetim 3 eylemi Liste 0...2 - 1=1
32.27 |Denetim 3 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.28 |Denetim 3 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Denetim 3 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.30 |Denetim 3 yliksek Real -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.31 |Denetim 3 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Denetim 4 fonksiyonu Liste 0..7 - 1=1
32.36 |Denetim 4 eylemi Liste 0..2 - 1=1
32.37 |Denetim 4 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.38 |Denetim 4 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Denetim 4 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.40 |Denetim 4 yiiksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.41 |Denetim 4 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Denetim 5 fonksiyonu Liste 0..7 - 1=1
32.46 |Denetim 5 eylemi Liste 0..2 - 1=1
32.47 |Denetim 5 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.48 |Denetim 5 filtre suresi Real 0,000...30,000 S 1000=1s
32.49 |Denetim 5 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.50 |Denetim 5 yliksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.51 |Denetim 5 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 |Denetim 6 fonksiyonu Liste 0..7 - 1=1
32.56 |Denetim 6 eylemi Liste 0..2 - 1=1
32.57 |Denetim 6 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.58 |Denetim 6 filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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32.59 |Denetim 6 disik Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.60 |Denetim 6 ylksek Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.61 |Denetim 6 histerezis Real 0,00...100000,00 - 100 =1
34 Zaman fonksiyonu

34.01 |Zamana bagl fonksiyonlarin PB 0000h...FFFFh - 1=1
durumu

34.02 |Zamanlayici durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1

34.04 |Mevsim/istisna giini durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1

34.10 |Zamanlayici fonksiyonlari Ikili kaynak - 1=1
etkinlestir

34.11 |Zamanlayici 1 PB 0000h...FFFFh — 1=1
konfiglirasyonu

34.12 |Zamanlayici 1 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.13 |Zamanlayici 1 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak

34.14 |Zamanlayici 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.15 |Zamanlayici 2 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.16 |Zamanlayici 2 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1 dak

34.17 |Zamanlayici 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.18 |Zamanlayici 3 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.19 |Zamanlayici 3 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1dak

34.20 |Zamanlayici 4 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.21 |Zamanlayici 4 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.22 |Zamanlayici 4 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1dak

34.23 |Zamanlayici 5 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.24 |Zamanlayici 5 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.25 |Zamanlayici 5 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1dak

34.26 |Zamanlayici 6 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.27 |Zamanlayici 6 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.28 |Zamanlayici 6 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1dak

34.29 |Zamanlayici 7 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.30 |Zamanlayici 7 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.31 |Zamanlayici 7 siresi Siire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak

34.32 |Zamanlayici 8 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu

34.33 |Zamanlayici 8 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s

34.34 |Zamanlayici 8 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1 =1 dak
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34.35 |Zamanlayici 9 PB 0000h...FFFFh - 1=1
konfiglirasyonu
34.36 |Zamanlayici 9 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 |Zamanlayici 9 siresi Siire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.38 |Zamanlayici 10 PB 0000h...FFFFh — 1=1
konfiglrasyonu
34.39 |Zamanlayici 10 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 S 1=1s
34.40 |Zamanlayici 10 suresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.41 |Zamanlayici 11 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu
34.42 |Zamanlayici 11 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 |Zamanlayici 11 siresi Siire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.44 |Zamanlayici 12 PB 0000h...FFFFh - 1=
konfiglirasyonu
34.45 | Zamanlayici 12 start zamani Zaman 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 |Zamanlayici 12 siresi Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
34.60 |Mevsim 1 baslangig tarihi Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.61 |Mevsim 2 baslangig tarihi Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.62 |Mevsim 3 baslangig tarihi Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.63 |Mevsim 4 baslangig tarihi Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.70 |Etkin istisnalarin sayisi Real 0...16 - 1=1
34.71 |lstisna tiirleri PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 |istisna 1 start Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.73 |istisna 1 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.74 |istisna 2 start Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.75 |istisna 2 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.76 |istisna 3 start Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.77 |istisna 3 uzunlugu Real 0...60 d 1=1d
34.78 |istisna giini 4 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.79 |istisna giini 5 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.80 |istisna giini 6 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.81 |lstisna giinii 7 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.82 |Istisna giinii 8 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.83 |istisna giinii 9 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.84 |Istisna giinii 10 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.85 |lstisna giinii 11 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.86 |Istisna giinii 12 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.87 |Istisna giinii 13 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.88 |Istisna giinii 14 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.89 |Istisna giinii 15 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.90 |Istisna giinii 16 Tarih 01.01...31.12 d 1=1d
34.100 |Zamanlamali fonksiyon 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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34.101 | Zamanlamali fonksiyon 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.102 | Zamanlamali fonksiyon 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.110 |Yukseltme zamani fonksiyonu PB 0000h...FFFFh -

34.111 | Yukseltme zamani Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme kaynagi
34.112 |Ek sure uzunlugu Sire 00 00:00...07 00:00 dak 1=1dak
35 Motor termik korumasi
35.01 | Tahmini motor sicakhgi Real -60...1000°C veya °C veya 1=1°
-76...1832°F °F
35.02 |Olgiilen sicaklik 1 Real -10...1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832°F veya
ohm
35.03 |Olgiilen sicaklik 2 Real -10...1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832°F veya
ohm
35.11 |Sicaklik 1 kaynagi Liste 0..1,5..7, 11 - 1=1
35.12 |Sicaklik 1 ariza limiti Real -60...5000°C veyaohmya | °C, °F 1 =1 birim
da -76 ...9032°F veya
ohm
35.13 |Sicaklik 1 uyari limiti Real -60...5000°C veyaohmya | °C, °F 1 =1 birim
da-76 ...9032°F veya
ohm
35.14 |Sicaklik 1 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.21 |Sicaklik 2 kaynagi Liste 0,1, 11 - 1=1
35.22 |Sicaklik 2 ariza limiti Real -60...5000°C veya ohm °C, °F 1 =1 birim
ya da -76...9032°F veya
ohm
35.23 |Sicaklik 2 uyar! limiti Real -60...5000°C veya ohm °C, °F 1= 1 birim
ya da -76...9032°F veya
ohm
35.24 |Sicaklik 2 Al kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
35.50 |Motor ortam sicakligi Real -60...100°C veya °C 1=1°
-75...212°F
35.51 |Motor yiik egrisi Real 50...150 % 1=%1
35.52 | Sifir hiz yuki Real 25...150 % 1=%1
35.53 | Kirilma noktasi Real 1,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
35.54 | Motor nominal sicaklik artisi Real 0...300°C veya 32...572°F | °C veya 1=1°
°F
35.55 | Motor termal zaman sabiti Real 100...10000 s 1=1s
36 Yiik analizorii
36.01 | PVL sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.02 |PVL filtre siresi Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 sinyal kaynagi Analog - - 1=
kaynak
36.07 |AL2 sinyal 6lgeklendirme Real 0,00...32767,00 - 100 =1
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36.09 |Logger reset Liste 0...3 - 1=1
36.10 |PVL tepe degeri Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 |PVL tepe degeri tarihi Veri - - 1=1
36.12 |PVL tepe degeri saati Veri - - 1=1
36.13 | Tepe degerindeki PVL akimi Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL DC gerilimi tepe Real 0,00...2000,00 \ 100=1V

degerinde
36.15 | Tepe degerindeki PVL hizi Real -30000...30000 rom 100 =1 rpm
36.16 |PVL reset tarihi Veri - - 1=1
36.17 |PVL filtre saati Veri - - 1=1
36.20 |AL1 %0 - %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.21 |AL1 %10 - %20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.22 |AL1 %20 - %30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.23 |AL1 %30 - %40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.24 |AL1 %40 - %50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.25 |AL1 %50 - %60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.26 |AL1 %60 - %70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.27 |AL1 %70 - %80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.28 |AL1 %80 - %90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.29 |AL1 %90 uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.40 |AL2 %0 - %10 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.41 |AL2 %10 - %20 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.42 |AL2 %20 - %30 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.43 |AL2 %30 - %40 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.44 |AL2 %40 - %50 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.45 |AL2 %50 - %60 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.46 |AL2 %60 - %70 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.47 |AL2 %70 - %80 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.48 |AL2 %80 - %90 Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.49 |AL2 %90 uzeri Real 0,00...100,00 % 100 = %1
36.50 |AL2 reset tarihi Veri - - 1=1
36.51 |AL2 reset saati Veri - - 1=1
37 Kullanici yiik egrisi
37.01 |ULC ¢ikisi durum word'li PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 |ULC denetim sinyali Analog - - 1=1
kaynak

37.03 |ULC asin yik islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.04 |ULC dusuk yik islemleri Liste 0...3 - 1=1
37.11 |ULC hiz tablosu noktasi 1 Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
37.12 |ULC hiz tablosu noktasi 2 Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
37.13 |ULC hiz tablosu noktasi 3 Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
37.14 |ULC hiz tablosu noktasi 4 Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
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37.15 |ULC hiz tablosu noktasi 5 Real -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
37.16 |ULC frekans tablosu noktasi 1 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC frekans tablosu noktasi 2 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC frekans tablosu noktasi 3 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC frekans tablosu noktasi 4 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC frekans tablosu noktasi 5 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC dusik ylk noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.22 |ULC dusik ylk noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.23 |ULC dusik ylk noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.24 |ULC dusik ylk noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.25 |ULC dusik ylk noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.31 |ULC asir yiik noktasi 1 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.32 |ULC asir yiik noktasi 2 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.33 |ULC asiri yiik noktasi 3 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.34 |ULC asiri yiik noktasi 4 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.35 |ULC asiri yik noktasi 5 Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
37.41 |ULC asiri yik zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC dusik yiuk zamanlayicisi Real 0,0...10000,0 s 10=1s

40 Proses PID grubu 1
40.01 |Proses PID cikigI gergek Real -200000,00...200000,00 % 100 = %1
40.02 |Proses PID geribildirimi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
gergek musteri | mugteri birimi
birimi
40.03 |Proses PID ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
gergek musteri | musteri birimi
birimi
40.04 |Proses PID sapmasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.06 |Proses PID durum word'i PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Proses PID galisma modu Liste 0...2 - 1=1
40.08 |Ayar 1 geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.09 |Ayar 1 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.10 |Ayar 1 geribildirim fonksiyonu Liste 0..11 - 1=1
40.11 |Ayar 1 geribildirim filtre sUresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Set 1 ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
Olgeklendirme
40.15 |Set 1 gikis 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.16 |Ayar 1 ayar noktasi 1 kaynagi| Analog - - 1=1
kaynak
40.17 |Ayar 1 ayar noktasi 2 kaynagdi | Analog - - 1=1

kaynak
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40.18 |Ayar 1 ayar noktasi Liste 0...11 - 1=1
fonksiyonu
40.19 |Ayar 1 dahili ayar noktasi Ikili kaynak b - 1=1
segimi 1
40.20 |Ayar 1 dahili ayar noktasi Ikili kaynak - - 1=1
segimi 2
40.21 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.22 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.23 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.24 |Ayar 1 dahili ayar noktasi 0 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.26 |Ayar 1 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.27 |Ayar 1 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.28 |Ayar 1 ayar noktasi artis Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.29 |Ayar 1 ayar noktas| azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
40.30 |Set 1 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
40.31 |Ayar 1 sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
40.32 |Ayar 1 kazang Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 |Ayar 1 integral zamani Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Ayar 1 tirev zamani Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Ayar 1 tirev filtre suresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Ayar 1 ¢ikigl min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 |Ayar 1 ¢ikigi maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Set 1 ¢gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
40.39 |Set 1 6l0 bant arahg: Real 0...200000,0 - 10=1
40.40 |Set 1 6lG bant gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.43 |Ayar 1 uyku dizeyi Real 0...200000,0 - 10=1
40.44 |Ayar 1 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 S 10=1s
40.45 |Ayar 1 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Ayar 1 uyku uzatma adimi Real -0...... 200000,0 PID 100 =1 PID
musteri | muisteri birimi
birimi
40.47 |Ayar 1 uyanma sapmasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.48 |Ayar 1 uyanma gecikmesi Real 0,00...60,00 S 100=1s
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40.49 |Ayar 1 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
40.50 |Ayar 1 izleme ref segimi Analog - - 1=1

kaynak
40.57 |PID set1/set2 segimi Ikili kaynak - 1=1
40.58 |Ayar 1 artis 6nleme Liste - 1=1
40.59 |Ayar 1 azalma 6nleme Liste - 1=1
40.60 |Ayar 1 PID etkinlestirme Ikili kaynak — - 1=1
kaynagi
40.61 |Ayar noktasi 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
gercek
40.62 |PID dahili ayar noktasi gergek Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
40.80 |Ayar 1 PID ¢ikis min kaynak Liste 0...1 - 1=1
40.81 |Ayar 1 PID ¢ikis maks kaynak Liste 0...1 - 1=1
40.89 |Ayar 1 ayar noktasi carpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Ayar 1 geri bildirim carpani Real --200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 | Geribildirim veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.92 |Ayar noktasi veri depolama Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.96 |Proses PID gikisl % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |Proses PID geribildirimi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |Proses PID ayar noktas! % Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.99 |Proses PID sapmasi % Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 Proses PID grubu 2
41.08 |Ayar 2 geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.09 |Ayar 2 geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.10 |Ayar 2 geribildirim fonksiyonu Liste 0..11 - 1=1
41.11 |Ayar 2 geribildirim filtre suresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Set 2 ayar noktasi Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
Olgeklendirme
41.15 |Set 2 ¢ikis 6lgeklendirme Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Ayar 2 ayar noktasi 1 kaynagi| Analog - - 1=1
kaynak
41.17 |Ayar 2 ayar noktasi 2 kaynagi| Analog - - 1=1
kaynak
41.18 |Ayar 2 ayar noktasi Liste 0..11 - 1=1
fonksiyonu
41.19 |Ayar 2 dahili ayar noktasi Ikili kaynak - - 1=1
segimi 1
41.20 |Ayar 2 dahili ayar noktasi Ikili kaynak - - 1=1
segimi 2
41.21 |Ayar 2 dahili ayar noktasi 1 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi

birimi
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41.22 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 2 Real -200000,00...200000,00 PID 100=1PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.23 | Ayar 2 dahili ayar noktasi 3 Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1PID
misteri | musteri birimi
birimi
41.24 | Ayar 2 dahili ayar noktasi O Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.26 |Ayar 2 ayar noktasi min Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.27 |Ayar 2 ayar noktasi maks Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.28 |Ayar 2 ayar noktasi artig Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.29 |Ayar 2 ayar noktas| azalma Real 0,0...1800,0 s 10=1s
zamani
41.30 |Set 2 ayar noktasi donma Ikili kaynak - - 1=1
etkin
41.31 |Ayar 2 sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
41.32 |Ayar 2 kazang Real 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 |Ayar 2 integral zamani Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 | Ayar 2 tirev zamani Real 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 |Ayar 2 tirev filtre suresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Ayar 2 gikigl min Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.37 |Ayar 2 gikigi maks Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.38 |Set 2 gikis donma Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestirme
41.39 |Set 2 6l bant aralig! Real 0...200000,0 - 10=1
41.40 |Set 2 6lG bant gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.43 |Ayar 2 uyku dizeyi Real 0,0...20000,00 - 10=1
41.44 | Ayar 2 uyku gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 | Ayar 2 uyku uzatma zamani Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Ayar 2 uyku uzatma adimi Real 0,0...20000,00 PID 100 =1PID
misteri | musteri birimi
birimi
41.47 |Ayar 2 uyanma sapmasi Real -200000,00...200000,00 PID 100 =1 PID
musteri | musteri birimi
birimi
41.48 |Ayar 2 uyanma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
41.49 |Ayar 2 izleme modu Ikili kaynak - - 1=1
41.50 |Ayar 2 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
41.58 |Ayar 2 artig 6nleme Liste ) - 1=1
41.59 |Ayar 2 azalma 6nleme Liste - 1=1
41.60 |Ayar 2 PID etkinlestirme Ikili kaynak b - 1=1
kaynagi
41.80 |Ayar 2 PID ¢ikis min kaynak Liste 0...1 - 1=1
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41.81 |Ayar 2 PID ¢ikis maks kaynak Liste 0...1 - 1=1
41.89 |Ayar 2 ayar noktasi carpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Ayar 2 geri bildirim ¢arpani Real -200000,00...200000,00 - 100 =1

43 Fren kiyici
43.01 |Fren direnci sicakligi Real 0,0...120,0 % 10 = %1
43.06 |Fren kiyici etkin Liste 0...2 - 1=1
43.07 |Fren kiyici galisma zamani Ikili kaynak - - 1=1
etkin
43.08 |Fren direnci termik tc Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Fren direnci Pmax sayaci Real 0,00...10000,00 kW 100 =1 kW
43.10 |Fren direnci Real 0,0...1000,0 ohm 10 =1 ohm
43.11 |Fren direnci ariza limiti Real 0...150 % = %1
43.12 |Fren direnci uyar limiti Real 0...150 % 1=%1
44 Mekanik fren kontrolii
44.01 |Fren kontrol durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.02 |Fren momenti bellegi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
44.03 |Fren agma momenti referansi Real -1600,0...1600,0 % 10 = %1
44.06 |Fren kontrolu etkinlestirme Ikili kaynak - - 1=
44.07 |Fren onayi segimi Ikili kaynak - - 1=
44.08 |Fren agma gecikmesi Real 0,00...5,00 s 100=1s
44.09 |Fren agma momenti kaynagi Analog - - 1=
kaynak
44.10 |Fren agma momenti Real -1000...1000 % 10 = %1
44.11 |Freni kapali tutma Ikili kaynak - - 1=1
44.12 |Fren kapatma talebi Ikili kaynak - - 1=1
44.13 |Fren kapatma gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.14 |Fren kapatma seviyesi Real 0,0...1000,0 rpom 100 =1 rpm
44.15 |Fren kapatma seviyesi Real 0,00...10,00 s 100=1s
gecikmesi
44.16 |Fren yeniden agma gecikmesi Real 0,00...10,00 s 100=1s
44.17 |Fren hata fonksiyonu Liste 0..2 - 1=1
44.18 |Fren hata gecikmesi Real 0,00...60,00 s 100=1s
44.202 | Moment kanitlama Ikili kaynak - - 1=1
44.203 | Moment kanitlama referansi Real 0,0...300,0 % 10=%1,0
44.204 | Fren sistemi kontrol siresi Real 0,10...30 ms 10=1s
44.205 | Fren kayma hiz limiti Real 0,0...30000,0 rpm 1=1rpm
44.206 | Fren kayma hatasi gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
44.207 | Guvenlik kapatma seg Ikili kaynak - - 1=1
44.208 | Glvenlik kapatma hizi Real 0,00...30000,00 rpm 1=1rpm
44.209 | Glvenlik kapatma gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1ms
44.211 |Uzatilmis calisma siresi Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
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44.212 Sﬁnisletilmis calisma zamani | Ikili kaynak 0000h...FFFFh - -
45 Enerji verimliligi
45.01 |Tasarruf edilen GW saat Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Tasarruf edilen MW saat Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Tasarruf edilen kW saat Real 0,0...999,0 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Eneriji tasarrufu Real 0,0...214748364,7 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Tasarruf edilen para x1000 Real 0...4294967295 bin (se%il)ebi- 1 =1 birim
ir
45.06 |Tasarruf edilen para Real 0,00...999,99 (se%il)ebi- 100 = 1 birim
ir
45.07 |Parasal tasarruf Real 0,00...21474836,47 (segil)ebi- 100 = 1 birim
lir
45.08 |Kiloton cinsinden CO2 Real 0...65535 metrik 1 =1 metrik
azalmasi kiloton kiloton
45.09 | Ton cinsinden CO2 azalmasi Real 0,0...999,9 metrik 10 = 1 metrik
ton ton
45.10 |Tasarruf edilen toplam CO2 Real 0,0...214748365,7 metrik | 10 = 1 metrik
ton ton
45.11 |Enerji optimize edici Liste 0...1 - 1=1
45.12 |Enerji tarifesi 1 Real 0,000...4294967,295 (se%il)ebi— 1000 = 1 birim
ir
45.13 |Enerji tarifesi 2 Real 0,000...4294967,295 (se%il)ebi- 1000 = 1 birim
ir
45.14 | Tarife segimi Ikili kaynak - - 1=1
45.18 | CO2 dénustirme faktorl Real 0,000...65,535 metrik 1000 =
ton/ 1 metrik
MWh ton/MWh
45.19 | Gug karsilastirma Real 0,00...100000,00 kw 10=1kW
45.21 | Enerji hesaplamalari reset Liste 0...1 - 1=1
45.24 | Saatlik tepe gli¢ degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.25 |Saatlik tepe gug suresi Real -
45.26 |Saatlik toplam eneriji Real -3000,00...3000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.27 | Glnlik tepe gu¢ degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kwW
(sifirlanabilir)
45.28 | Gunluk tepe gug siresi Real -
45.29 | Gunlik toplam enerji Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
(sifirlanabilir)
45.30 |Son giin toplam enerjisi Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 |Aylik tepe giic degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
(sifirlanabilir)
45.32 | Aylik tepe gi¢ tarihi Real 1/1/1980...6/5/2159 -
45.33 |Aylik tepe gl suresi Real -
45.34 | Aylik toplam enerji Real -1000000,00...1000000,00 | kWh 1=1kWh

(sifirlanabilir)
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45.35 |Son ay toplam enerjisi Real -1000000,00...1000000,00 | kWh 1=1kWh
45.36 | Omiir tepe giic degeri Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.37 | Omiir boyu tepe giig tarihi Real -
45.38 | Omiir boyu tepe giig siiresi Real -

46 izleme/dlgeklendirme ayarlari

46.01 |Hiz dlgekleme Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

46.02 |Frekans Olgekleme Real 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz

46.03 |Moment dlgeklendirme Real 0,1...1000,0 % 10 = %1

46.04 |Gug olgeklendirme Real 0,1...30000,0 kW veya | kW veya | 10 =1 birim

0,1...40215,5 hp hp

46.05 |Akim olcekleme Real 0...30000 A 1=1A

46.06 |Hiz ref sifir dlgeklendirme Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

46.11 |Filtre siresi motor hizi Real 2...20000 ms 1=1ms

46.12 |Filtre suresi ¢ikis frekansi Real 2...20000 ms 1=1ms

46.13 |Filtre suresi motor momenti Real 2...20000 ms 1=1ms

46.14 |Filtre suresi glicu Real 2...20000 ms 1=1ms

46.21 |Hizda histerezis Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

46.22 |Frekansta histerezis Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz

46.23 |Momentte histerezis Real 0,00...300,00 % = %1

46.31 |Hiz limitinin Gzerinde Real 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

46.32 |Frekans limitinin (izerinde Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz

46.33 |Moment limitinin Gzerinde Real 0,0...1600,0 % 10 = %1

46.41 |kWh pulse olgeklendirme Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh

47 Veri depolama

47.01 |Veri depolama 1 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008

47.02 |Veri depolama 2 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008

47.03 |Veri depolama 3 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008

47.04 |Veri depolama 4 real32 Real -2147483,008... - 1000 =1
2147483,008

47.11 |Veri depolama 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.12 |Veri depolama 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.13 |Veri depolama 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.14 |Veri depolama 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647

47.21 |Veri depolama 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.22 |Veri depolama 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.23 |Veri depolama 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1

47.24 |Veri depolama 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1




362 Ek parametre verileri

No. | Adi Tip Aralik | Birim | FbEq32
49 Panel port iletigimi
49.01 |Nod kimlik numarasi Real 1...32 - 1=1
49.03 |Haberlesme hizi Liste 1...5 - 1=1
49.04 |lletisim kaybi siiresi Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |iletigim kaybi iglemi Liste 0...3 - 1=1
49.06 |Ayarlari tazele Liste 0...1 - 1=1
49.19 |Temel panel ana sayfa - -
gorinima 1
49.20 |Temel panel ana sayfa - -
gorinimi 2
49.21 | Temel panel ana sayfa - -
gorinimi 3
49.30 |Temel panel menl gizleme 0000h...FFFFh -
50 Haberlegsme adaptorii (FBA)
50.01 |FBAAdevrede Liste - 1=1
50.02 |FBAA letisim kaybi Liste ) - 1=1
fonksiyonu
50.03 |FBA A iletisim kaybl zaman Real 0,3...6553,5 s 10=1s
asimi
50.04 |FBAAref1 tipi Liste 0...5 - 1=
50.05 |FBAATref2 tipi Liste 0...5 - 1=
50.06 |FBAA SW segimi Liste 0...1 - 1=
50.07 |FBAAgercek 1 tipi Liste 0..5 - 1=
50.08 |FBAA gercek 2 tipi Liste 0..5 - 1=
50.09 |FBAA SW seffaf kaynagi Analog - - 1=
kaynak
50.10 |FBAA act1 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.11 |FBAA act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.12 |FBAA hata giderme modu Liste 0..2 - 1=1
50.13 |FBAA kontrol word'u Veri 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBAAreferansi 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |FBAAreferansi 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |FBAA durum word'l Veri 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBAA gergek degeri 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |FBAA gercgek degeri 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
51 FBA A ayarlan
51.01 |FBAAturd Liste - - 1=1
51.02 |FBAAPar2 Real 0...65535 - 1=1
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51.26 |FBAAPar26 Real 0...65535 - 1=1
51.27 |FBAA par yenile Liste 0...1 - 1=1
51.28 |FBAA par tablo sir Veri - - 1=1
51.29 |FBAA siiriici tipi kodu Real 0...65535 - 1=1
51.30 |FBAA esleme dosyasi sir Real 0...65535 - 1=1
51.31 |D2FBA Ailetisim durumu Liste 0...6 - 1=1
51.32 |FBAA letigsimi SW surimi Veri - - 1=1
51.33 Fll_BAA“uygulama& SW Veri - - 1=1

strima
52 FBA A veri girigi
52.01 |FBAAveriin1 Liste - - 1=1
52.12 |FBAAveriin12 Liste - - 1=1
53 FBA A veri cikisi
53.01 |FBAA veriout1 Liste - - 1=1
53.12 |FBAA veri out12 Liste - - 1=1
58 Dahili haberlegsme
58.01 |Protokol devrede Liste 0,1,3 - 1=1
58.02 | Protokol kimligi Real 0...65535 - 1=1
58.03 |Nod adresi Real 0...255 - 1=1
Nod kimligi
58.04 |Haberlesme hizi Liste 0...7 - 1=1
58.05 |Parite Liste 0...3 - 1=
58.06 |iletisim kontrolii Liste 0...2 - 1=
58.07 |iletisim hata tanimlari PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.08 |Alinan paket Real 0...4294967295 - 1=
58.09 |Aktarilan paketler Real 0...4294967295 - 1=
58.10 | Tim paketler Real 0...4294967295 - 1=1
58.11 |UART hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC hatalari Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |lletisim kaybi eylemi Liste 0..4 - 1=1
58.15 |iletisim kaybi modu Liste 0...2 - 1=
58.16 |iletisim kaybi siiresi Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 | Gonderim gecikme Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | EFB kontrol word'd. PB 0...FFFFFFFFh - 1=
58.19 |EFB durum word'u PB 0...FFFFFFFFh - 1=
58.22 |CANopen NMT durumu Liste 0...127 - 1=1
58.23 | Konfigurasyon konumu Liste 0...1 - 1=
58.24 | Seffaf 16 Slgek Real 0...65535 - 1=

58.25 | Kontrol profili Liste 0,5,7,8,9 - 1=1
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58.26 |EFB ref1 tipi Liste 0...5 - 1=1
58.27 |EFB ref2 tipi Liste 0...5 - 1=1
58.28 |EFB act1 tipi Liste 0...5 - 1=1
58.29 |EFB act? tipi Liste 0...5 - 1=1
58.31 |EFB act1 seffaf kaynagi Analog - - 1=1

kaynak
58.32 |EFB act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
58.33 |Adresleme modu Liste 0..2 - 1=
58.34 |Word sirasi Liste 0...1 - 1=
58.70 |EFB hata giderme modu Liste -100000...100000 - 1=
58.71 |EFB referansi 1 Real -100000...100000 - 1=
58.72 |EFB referansi 2 Real -100000...100000 - 1=
58.73 |EFB gergek deger 1 Real -100000...100000 - 1=
58.74 |EFB gergek deger 2 Real -100000...100000 - 1=
58.76 |RPDO1 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.77 |RPDO1 iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.78 |RPDO1 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.79 |TPDO1 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.80 | TPDO1 iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.81 | TPDO1 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.82 |RPDO6 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.83 |RPDOB iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.84 |RPDOS6 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.85 | TPDO6 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.86 | TPDOG iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.87 | TPDOG6 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.88 |RPDO21 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.89 |RPDO21 iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.90 |RPDO21 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.91 |TPDO21 COB-ID Real 0..7FFh - 1=
58.92 | TPDO21 iletim tipi Real 0...255 - 1=
58.93 | TPDO21 olay zamanlayicisi Real 0...65535 ms 1=1ms
58.101 |Data G/G 1 Analog - - 1=
kaynak
TPDO1 word'l 1 Analog - - 1=1
kaynak
58.102 |Data G/G 2 Analog - - 1=1
kaynak
TPDO1 word'li 2 Analog - - 1=1

kaynak
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58.103 |Data G/C 3 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO1 word'i 3 Analog - - 1=1
kaynak

58.104 |Data G/C 4 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO1 word'li 4 Analog - - 1=1
kaynak

58.105 |Data G/C 5 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO1 word'li 1 Analog - - 1=1
kaynak

58.106 |Data G/C 6 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO1 word'l 2 Analog - - 1=1
kaynak

58.107 |Data G/C 7 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO1 word'lii 3 Analog - - 1=1
kaynak

58.108 |Data G/C 8 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO1 word'li 4 Analog - - 1=1
kaynak

58.109 |Data G/C 9 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO6 word'i 1 Analog - - 1=1
kaynak

58.110 |Data G/C 10 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO6 word'li 2 Analog - - 1=1
kaynak

58.111 |Data G/C 11 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO6 word'l 3 Analog - - 1=1
kaynak

58.112 |Data G/C 12 Analog - - 1=1
kaynak

TPDO6 word'li 4 Analog - - 1=1
kaynak

58.113 |Data G/C 13 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO6 word'ii 1 Analog - - 1=1
kaynak

58.114 |Data G/C 14 Analog - - 1=1
kaynak

RPDO6 word'li 2 Analog - - 1=1
kaynak
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58.115 |RPDO6 word'li 3 Analog - - 1=1
kaynak
58.116 |RPDO6 word'li 4 Analog - - 1=1
kaynak
58.117 | TPDO21 word'l 1 Analog - - 1=1
kaynak
58.118 | TPDO21 word'li 2 Analog - - 1=1
kaynak
58.119 | TPDO21 word'li 3 Analog - - 1=1
kaynak
58.120 [TPDO21 word'li 4 Analog - - 1=1
kaynak
58.121 |RPDO21 word'li 1 Analog - - 1=1
kaynak
58.122 |RPDO21 word'li 2 Analog - - 1=1
kaynak
58.123 |RPDO21 word'i 3 Analog - - 1=1
kaynak
58.124 |RPDO21 word'lii 4 Analog - - 1=1
kaynak
71 Harici PID1
71.01 |Harici PID gercek degeri Real -32768,00...32767,00 rem, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.02 |Geri bildirim gergek degeri Real -32768,00...32767,00 rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.03 |Ayar noktasi gergek degeri Real -32768,00...32767,00 rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.04 |Sapma gercek degeri Real -32768,00...32767,00 rem, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.06 |PID durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID galisma modu Liste 0...2 - 1=1
71.08 |Geri bildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
71.11 | Geri bildirim filtre siiresi Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 |Set degeri skalalandirma Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
71.15 |Cikis skalalandirma Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
71.16 |Ayar noktasi 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
71.19 |Dahili ayar noktasi segimi 1 Ikili kaynak - - 1=1
71.20 |Dahili ayar noktasi segimi 2 Ikili kaynak - - 1=1
71.21 |Dabhili ayar noktasi 1 Real -32768,00...32767,00 rem, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.22 |Dahili ayar noktasi 2 Real -32768,00...32767,00 rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.23 |Dahili ayar noktasi 3 Real -32768,00...32767,00 rpm, % | 100 = 1 birim
veya Hz
71.26 |Ayar noktasi min Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
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71.27 | Ayar noktasi maks Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
71.31 | Sapma gevirme Ikili kaynak - - 1=1
71.32 |Kazang Real 0,10...100,00 - 100 =1
71.33 |integral zamani Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 | Tarev zamani Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Tdrev filtre siresi Real 0,0...10,0 s 10=1s
71.36 |Cikis min Real -32768,0...32767,0 - 10=1
71.37 | Cikis maks Real -32768,0...32767,0 - 10=1
71.38 | Cikis donma etkin Ikili kaynak - - 1=1
71.39 |Oli bant aralig Real 0,0...32767,0 - 10=1
71.40 |Oli bant gecikmesi Real 0,0...3600,0 s 10=1s
71.58 |Artis 6nleme Liste 0..3 - 1=1
71.59 |Azalma énleme Liste 0...3 - 1=1
71.62 |Dahili ayar noktasi gergek Real -32768,00...32767,00 rpm, % | 100 = 1 birim

veya Hz

76 Uygulama ozellikleri

76.01 | Limitten limite kontrol durumu Liste 0..9 - 1=1
76.02 |Limitten limite kontroll Ikili kaynak - - 1=1
etkinlestir
76.03 | Limitten limite tetik tipi Liste 0..3 - 1=
76.04 |lleri stop limiti Ikili kaynak - - 1=
76.05 |lleri yavaglama limiti Ikili kaynak - - 1=
76.06 | Geri stop limiti Ikili kaynak - - 1=
76.07 |Geri yavaglama limiti Ikili kaynak - - 1=
76.08 |Yavaslama hizi Real 0,00...30000,00 rpm 1=
76.09 |Yavaslama frekansi Real 0,00...500,00 Hz 1=
76.11 |Limit stop modu Liste 0..1 - 1=
76.12 |Limit stop rampa siresi Real 0,000...3000,000 s S 1000 =1
76.31 |Motor hizi uyusmasi Ikili kaynak - - 1=
76.32 Mot_or h.IZI sabit sapma Real 0,00...30000,00 rpm 1=
seviyesi
76.33 Mot_or h.IZ' rampa sapma Real 0,00...30000,00 rpm 1=1
seviyesi
76.34 |Hiz uyumu ariza gecikmesi Real 0...30000 ms 1=1
90 Geri bildirim se¢imi
90.01 |Kontrol igin motor hizi Real -32768,00...32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.02 |Motor konumu Real 0,00000000...1,00000000 dev 100000000 =
1dev
90.10 |Enkoder 1 hizi Real -32768,00...32767,00 rpom 100 =1 rpm
90.11 |Enkoder 1 konumu Real 0,00000000...1,00000000 dev 100000000 =
1 dev
90.13 |Enkoder 1 devir uzantisi Real -2147483648... - 1=1

2147483647
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
90.41 |Motor geribildirim segimi Liste 0...2 - 1=1
90.42 |Motor hizi filtre suresi Real 0...10000 ms 1=1ms
90.45 |Motor geribildirim arizasi Liste 0...1 - 1=1
90.46 |Zorla acik gevrim Liste 0...1 - 1=1
90.47 |Motor enkoder kaymasi Liste 0...1 - 1=1

algilamay! etkinlestir
91 Enkoder adaptérii ayarlan
91.10 |Enkoder parametre yenileme I Liste | 0...1 - 1=1
92 Enkoder 1 konfigilirasyonu
92.10 | Darbe/devir Real | 0...65535 - 1=1
95 Donanim konfigilirasyonu
95.01 |Besleme gerilimi Liste 0...5 - 1=1
95.02 | Adaptif gerilim limitleri Liste 0...1 - 1=1
95.03 | Tahmini AC besleme gerilimi Real 0...65535 - 1=1V
95.04 |Kontrol karti beslemesi Liste 0...1 - 1=1
95.15 |Ozel HW ayarlan Liste 0...1 1=1
95.20 |Donanim opsiyonlari word'ii 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
96 Sistem
96.01 |Dil Liste - - 1=
96.02 | Sifre kodu Veri 0...99999999 - 1=
96.03 |Erisim dlzeyleri durumu PB 000b...111b - 1=
96.04 |Makro segimi Liste 0...3,11...14 - 1=
96.05 |Makro etkin Liste 1..3,11..14 - 1=
96.06 |Parametre geri yikleme Liste 0, 8,62 - 1=
96.07 |Parametre manuel kaydi Liste 0...1 - 1=
96.08 |Kontrol karti yiikleme Real 0...1 - 1=
96.10 |Kullanici grubu durumu Liste 0...7,20...23 - -
96.11 |Kullanici grubu Liste 0...5,18...21 - -
kaydi/ylikleme
96.12 |Kullanici grubu G/G modu in1 | Ikili kaynak - - -
96.13 |Kullanici grubu G/G modu in2 | ikili kaynak - - -
96.16 |Birim secimi PB 000h...FFFFh - 1=1
96.20 |Zaman senk birincil kaynagi Liste 0,2,6,8,9 - 1=1
96.51 |Sil arizasi ve olay gunligu Real 0..1 - 1=1
96.70 |Adaptif programi devre disi Real 0...1 - 1=1
birak
(96.100...96.102 parametreleri yalnizca 96.02 parametresi tarafindan etkinlestirildiklerinde gériiliir)
96.100 | Kullanici parolasini degistir Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.101 |Kullanici parolasini onayla Veri 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | Kullanici kilidi islevselligi PB 0000h...FFFFh - 1=1




Ek parametre verileri 369

No. Adi Tip Aralik | Birim | FbEq32
97 Motor kontrolii
97.01 | Anahtarlama frekansi Liste 4..12 kHz 1=1
referansi
97.02 |Minimum anahtarlama Liste 1...12 kHz 1=1
frekansi
97.03 |Kayma kazanci Real 0...200 % 1=%1
97.04 | Gerilim rezervi Real -4...50 % 1=%1
97.05 |Aki frenleme Liste 0...2 - 1=1
97.10 |Sinyal enjeksiyonu Liste 0...4 - 1=1
97.11 |TR ayarn Real 25...400 % 1=%1
97.13 | IR kompanzasyonu Real 0,00...50,00 % 100 = %1
97.15 |Motor modeli sicaklik Liste 0...1 - 1=1
uyarlamasi
97.16 | Stator sicaklik faktoru Real 0...200 % 1=%1
97.17 |Rotor sicaklik faktori Real 0...200 % 1=%1
97.20 |U/F orani Liste 0...1 - 1=1
98 Kullanici motor parametreleri
98.01 | Kullanici motor modeli modu Liste 0...1 - 1=1
98.02 |Rs kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr kullanici Real 0,0000...0,50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 | SigmalL kullanici Real 0,00000...1,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lq kullanici Real 0,00000...10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.08 |PM aki kullanici Real 0,00000...2,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.09 |Rs kullanici SI Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.10 |Rr kullanici SI Real 0,00000...100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.11 [Lm kullanici SI Real 0,00...100000,00 mH 100=1mH
98.12 | SigmaL kullanici S| Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld kullanici Sl Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq kullanici SI Real 0,00...100000,00 mH 100=1mH
99 Motor verileri
99.03 | Motor tipi Liste 0...1 - 1=1
99.04 | Motor kontrol modu Liste 0...1 - 1=1
99.06 |Motor nominal akimi Real 0,0...6400,0 A 10=1A

99.07 |Motor nominal gerilimi Real 0,0...800,0 \% 10=1V
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
99.08 | Motor nominal frekansi Real 0,0...500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Motor nominal hizi Real 0...30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Motor nominal giici Real -10000,00...10000,00 kW | kW veya | 100 = 1 birim

veya -13405,83... hp
13405,83 hp
99.11 |Motor nominal cos ® Real 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 |Nominal motor momenti Real 0,000... N-m 1000 = 1 birim
veya lb-ft
99.13 |ID run talep edildi Liste 0...3,5...6, - 1=1
99.14 |Son ID run gerceklestirme Liste 0...3,5...6, - 1=1
99.15 |Motor kutup sayilari Real 0...1000 - 1=1
hesaplandi
99.16 |Motor faz sirasi Liste 0...1 - 1=1
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Hata izleme

icindekiler

»  Givenlik

» Gosterimler

» Uyari/hata gecmisi

» Mobil servis uygulamasi igin QR kodu olusturma

* Uyan mesajlari

* Hata mesajlari

Uyarilar ile hatalar bu bélimdeki bilgileri kullanarak belirlenip diizeltilemezse, bir ABB
servis temsilcisiyle iletisim kurun. Siriict diizenleyici bilgisayar uygulamasini kulla-

nirsaniz, Surlict diizenleyici tarafindan olusturulan Destek paketini ABB servis tem-
silcisine gonderin.

Uyari ve hatalar ayri tablolarda listelenmektedir. Her bir tablo uyari/hata koduna gére
ayrilmistir.

Gilvenlik

UYARI! Siricunin bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir.
Siruclyu ¢alistirmadan 6nce, suricinin donanim el kitabinin basindaki
Giivenlik talimatlari b6luminde bulunan talimatlari okuyun ve uygulayin.
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Gosterimler

Uyarilar ve hatalar

Uyarilar ve hatalar anormal bir stiriicti durumunu gésterir. Etkin uyarilar ile alarmlarin,
kodlari ve adlari surtcinin kontrol panelinde ve Surici dizenleyici bilgisayar uygu-
lamasinda goruntulenir. Sadece uyari ve hata kodlari haberlesme Gzerinden elde edi-
lebilir.

Uyarilarin resetlenmesine gerek yoktur; uyarinin nedeni ortadan kaldirildiginda uyari-
nin géruntilenmesi durdurulur. Uyarilar kilitteme islemi gerceklestirmez ve surici
motoru galistirmaya devam eder.

Hatalar surlcu igerisinde kilitleme islemi gerceklestirir ve suriictiinin hata vermesine
ve motorun durmasina neden olur. Bir hatanin nedeni kaldirildiktan sonra, hata kont-
rol paneli, Drive Composer yazilimi, sirlcinln dijital girisleri veya haberlesme gibi
segcilebilir bir kaynaktan resetlenebilir (bkz. parametre 31.711 Hata reset se¢imi).
Hatayi resetlemek 64FF Hata resetleme olayini olusturur. Resetlemeden sonra,
surucu yeniden baglatilabilir.

Bazi hatalar, ya gucu kapatip acarak ya da 96.08 Kontrol karti yiikleme parametresini
kullanarak kontrol Unitesinin yeniden baslatiimasini gerektirir; hata listesinde bundan
uygun sekilde bahsedilir.

islenmemis olaylar

Uyarilara ve hatalara ek olarak, sadece surucunin olay gunluginde kayitl olan iglen-
memis olaylar bulunur. Bu olaylarin kodlar1 374. sayfadaki Uyari mesajlari tablosunda
yer alir.

Uyari/hata ge¢misi

Olay guinlugu
Tum gosterimler olay gunligune kaydedilir. Olay gunligu asagidakiler ile ilgili bilgileri
saklar:
» son 8 hata kaydi, yani, strtclyu durduran hatalar veya hata resetlemeleri
« son 10 uyar veya gergeklesen islenmemis olay.

Bkz. bélim Uyari/hata bilgilerini gériintiileme, sayfa 373.

Yardimci kodlar

Bazi olaylar ¢cogunlukla sorunun yerinin tespit ediimesine yardimci olan bir yardimci
kod olusturur. Kontrol panelinde, yardimci kod olayin ayrintilarinin bir bélimu olarak
saklanir; Surlcl duzenleyici bilgisayar uygulamasinda, yardimci kod olay listesinde
gOsterilir.
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Uyari/hata bilgilerini goriintiileme

Sirucu, kendisinin gegerli zamanda gergekte hata vermesine neden olan etkin hata-
larin listesini kaydedebilir. Strtici 6nceden meydana gelen hatalarin ve uyarilarin lis-
tesini de saklar.

Etkin hatalar ve uyarilar igin, bkz.

« Ana meni - Hata tanimlar - Etkin hatalar

+ Ana menii - Hata tanimlari - Etkin uyarilar

* Opsiyonlar meniisii - Etkin hatalar

+ Opsiyonlar meniisi - Etkin uyarilar

» 04 Uyarilar ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 113).

Onceden gerceklesen hatalar ve uyarilar igin, bkz.
+ Ana menii - Hata tanimlari - Hata ve olay giinliigi
* 04 Uyarilar ve hatalar grubundaki parametreler (sayfa 113).

Olay ginligine Suruclu duzenleyici bilgisayar uygulamasi kullanilarak da erisilebilir
(ve resetlenebilir). Bkz. Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606
[ingilizce]).

Mobil servis uygulamasi i¢gin QR kodu olusturma

Sdiriict tarafindan gelismis kontrol panelinde gorintiilemek igin bir QR kodu (veya bir
dizi QR kodu) olusturulabilir. QR kodu surtctinin tanimlanma verilerini, en yeni olay-
lar hakkinda bilgileri ve durum ile saya¢ parametrelerinin degerlerini igerir. Kod, veri-
leri sonra analiz igin ABB'ye gdnderen ABB servis uygulamasi bulunan mobil bir
cihazla okunabilir. Uygulama hakkinda daha fazla bilgi igin yerel ABB servis temsilci-
nize basvurun.
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Uyari mesajlari

Not: Listede ayrica sadece Olay glinligiinde gorilen olaylar da bulunur.

:f:::\daltlllk) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
64FF Hata resetleme Panelden, Siiriicii dlizenleyici | Olay. Yalnizca bilgilendirici.
bilgisayar uygulamasindan,
haberlesmeden veya G/G'den
bir hata resetlendi.
A2A1 Akim kalibrasyonu | Akim ofseti ve kazang 6lgim Bilgilendirici uyari. (Bkz. parametre 99.13
kalibrasyonu bir sonraki start ID run talep edildi.)
sonrasinda gergeklestirilecektir.
A2B1 Asiri akim Cikis akimi, dahili hata seviye- | Motor yikini kontrol edin.
sini asmis. 23 Hiz referansi rampasi (hiz kontrolii),
Gergek asirt akim durumuna 26 Moment referans zinciri (moment
ek olarak, bir topraklama kontrolii) veya 28 Frekans referans zinciri
hatasi veya besleme fazi kaybi | (frekans kontrolii) parametre grubundaki
da bu uyariya neden olabilir. hizlanma strelerini kontrol edin. Ayrica
46.01 Hiz dlgekleme, 46.02 Frekans
blcekleme ve 46.03 Moment 6lgeklen-
dirme parametrelerini de kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
Ucgen/yildiz baglantisi dahil) kontrol
edin.
Motor ve motor kablolarinin yahtim diren-
cini 6lgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Siriicinin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bolumi
Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi kis-
mina bakin.
Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktdr olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 Motor verileri bag-
langig verilerinin motor tip plakasindaki-
ler ile ayni olup olmadidini kontrol edin.
Motor kablosunda gti¢ faktéri dizeltme
kondansatérl veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.
A2B3 Topraklama Sirict muhtemelen motor Motor kablosunda gl¢ faktorii dizeltme
kacagi veya motor kablosunda toprak- | kondansatérii veya dalga emici bulunma-

lama hatasina bagh olarak yik
dengesizligi tespit etti.

digindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim diren-
cini 6lgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Siricinin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bélimi
Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi kis-
mina bakin. Bir topraklama hatasi bulun-
duysa, motor kablosunu ve/veya motoru
tamir edin ya da degistirin.

Eger topraklama hatasi belirleneme-
diyse yerel ABB temsilcisi ile iletisime
gegin.
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Kod
(on altilik)

Uyar/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

A2B4

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre.

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
ucgenlyildiz baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor ve motor kablolarinin yalitim diren-
cini 6lgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Sirlclnin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bélimu
Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi kis-
mina bakin.

Motor kablosunda gui¢ faktorii dizeltme
kondansatorii veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.

A2BA

IGBT asiri yiku

IGBT kutu baglantisi agir
sicakligi. Bu uyari IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giictinu siriicli gliclyle karsilastirin.

A3A1

DC bara agiri geri-
limi

Ara devre DC gerilimi ¢ok yuk-
sek (sUriict dururken).

A3A2

DC bara disik
gerilimi

Ara devre DC gerilimi gok
duslk (strtcl dururken).

A3AA

DC sarj olmadi

Ara DC devresinin gerilimi
henliz galisma seviyesine yuk-
selmemistir.

Besleme gerilimi ayarini (parametre
95.01 Besleme gerilimi) kontrol edin.
Parametrenin yanlis ayarlanmasi duru-
munda, motorun kontrolsliz bir sekilde
hizlanabilecegini ya da fren kiyici veya
direncine asiri yliklenme olabilecegini
unutmayin.

Besleme gerilimini kontrol edin.

Sorun devam ediyorsa, yerel ABB temsil-
cisi ile iletisime gegin.

A490

Hatali sicaklik
sensorl ayari

Sensor tipi uyusmuyor.

35.11 ve 35.21 sicaklik kaynagi paramet-
relerinin ayarlarini kontrol edin.

A491

Harici sicaklik 1
(Dlizenlenebilir
mesaj metni)

Olgiilen sicaklik 1 uyari limitini
ast.

35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
degerini kontrol edin.

Motorun (veya sicakligi élgiilen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.13 Sicaklik 1 uyari limiti degerini kont-
rol edin.

A492

Harici sicaklik 2

(Duizenlenebilir
mesaj metni)

Olgiilen sicaklik 2 uyari limitini
ast.

35.03 Olglilen sicaklik 2 parametresinin
degerini kontrol edin.

Motorun (veya sicakhgi élcilen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.23 Sicaklik 2 uyari limiti degerini kont-
rol edin.

A4A1

IGBT asin sicak-
g

Tahmini strtcl IGBT sicakhgi
asin yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akigini ve fanin ¢alismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glicuinii strticu guculyle karsilagtirin.
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Kod

(on altilik) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

A4A9 Sogutma Sirtct modull asiri sicakhidi. | Ortam sicakligini kontrol edin. 50°C /
122°F degerini asarsa, yik akiminin
sirlictnln duslrulmis yik kapasitesini
asmadigindan emin olun. Surliciiniin
donanim el kitabinda Teknik veriler
bélumi Deger kaybi kismina bakin.
Sirdcu modili sogutma hava akisini ve
fan galismasini kontrol edin.
Sirtclt moduli panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.

A4BO Asiri sicaklik Gu¢ Unitesi modull asir sicak- | Ortam kosullarini kontrol edin.

hgr. Hava akigini ve fanin galigmasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor guictini sliriict guclyle karsilagtirin.

A4B1 Asiri sicaklik farki | Farkl fazlardaki IGBT'ler ara- | Motor kablosunu kontrol edin.

sindaki yiiksek sicaklik farki. | Siiriicii modiiliiniin sogutmasini kontrol
edin.

A4F6 IGBT sicakhgi Siricu IGBT sicakhgi asiri Ortam kosullarini kontrol edin.

ylksek. Hava akigini ve fanin galigmasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor guictini siiriicti gliciyle karsilastirin.

A580 PU iletigimi Sirlcu kontrol Unitesi ve glic | Surticl kontrol Uinitesi ve gi¢ Unitesi ara-

Unitesi arasinda iletisim hata- | sindaki baglantilari kontrol edin.
larr tespit edildi. 95.04 Kontrol karti beslemesi parametre-
sinin degerini kontrol edin.

A591 Surtct HW Sirtct donaniminin baslatil- Yardimci kodu kontrol edin. Asagidaki
baslatma masi. her bir kod igin

eylemlere bakin.
0000 Sirdcu donanim kurulumu Kurulumun baslatilmasini bekleyin
baslatiliyor.
0001 HW ayarlari ilk defa baslatili- | Kurulumun baslatiimasini bekleyin
yor.

A5A0 Guvenli moment | Givenli moment kapatma Giuvenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, striictiniin
Programlanabilir konektoriine bagli glivenlik donanim el kitabinda Giivenli moment
uyari: 31.22 STO devresi sinyalleri kaybolmus. kapatma fonksiyonu bolimine ve 31.22
gosterge calls- STO gésterge galistirma/durdurma para-
tirma/durdurma metresinin (sayfa 274) tanimina bakin.

95.04 Kontrol karti beslemesi parametre-
sinin degerini kontrol edin.

A5EA Olglim devresi Suriclnin dahili sicaklik 6lgi- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sicakhgi muyle ilgili sorun.

A5EB PU karti gug Glg unitesi gui¢ besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi hatasi.

A5EC Dahili PU iletisimi | Stiriict kontrol Gnitesi ve glic | Surtict kontrol Unitesi ve gu¢ Unitesi ara-

Unitesi arasinda iletisim hata-
lari tespit edildi.

sindaki baglantilari kontrol edin.
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Kod

(on altilik) Uyar/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler

A5ED Olgiim devresi Olglim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
ADC

A5EE Olgiim devresi Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
DFF

AS5EF PU durumu geri Cikig fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri

ile uyugmuyor.

A5F0 Sarj geri bildirimi | Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim sin-

yalini kontrol edin.

A6A4 Motor nominal Motor parametreleri yanhs Grup 99'daki motor konfigiirasyon para-

degeri ayarlandi. metrelerinin ayarlarini kontrol edin.
Suriict dodru sekilde boyutlan- | Strlictiniin, motor icin dogru sekilde
dirllmamis. boyutlandiriimis olup olmadidini kontrol
edin.

ABAS5 Motor verisi yok Grup 99 parametreleri ayarlan- | Gerekli tim grup 99 parametrelerinin
mamis. ayarlanmig olup olmadigini kontrol edin.

Not: Bu uyarinin, baslangigta gérinmesi
ve motor verisi girilene kadar devam
etmesi normaldir.

ABAG Gerilim kategorisi | Gerilim kategorisi tanimlan- 95.01 Besleme gerilimi parametresin-

segilmedi madi. deki gerilim kategorisini ayarlayin.

A6B0 Kullanici kilidi Kullanici kilidi agik, yani kulla- | 96.02 Sifre kodu parametresine gegersiz

acik. nici kilidi konfiglirasyon para- | bir parola girerek kullanici kilidini kapatin.
metreleri 96.700...96.102 Bkz. bolum Kullanicr kilidi (sayfa 103).
goraldr.

A6D1 FBA A paramet- Surtcu, bir PLC tarafindan PLC programlamasini kontrol edin.

resi gakismasi istenen bir iglevsellige sahip 50 Haberlesme adaptérii (FBA) para-
degil veya istenen islevsellik | metre gruplarinin ayarlarini kontrol edin.
etkinlestiriimemis.

ABES Al parametreleri Bir analog girisin akim/gerilim | Olay gunlGgini yardimer kod bakimin-
donanim ayari parametre ayar- | dan kontrol edin. Kod, ayarlari gakisan
lari ile uyugmuyor. analog girisini belirtir.

12.15/12.25 parametresini ayarla.

Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gegerli kilmak icin kontrol karti-
nin yeniden baslatilmasi (gli¢ gevrimi
yapilarak ya da 96.08 Kontrol kart y(ik-
leme parametresi ile) gerekir.

ABEG ULC konfiglras- Kullanici yik egrisi konfigiiras- | Yardimci kodu kontrol edin. Asagidaki

yonu

yon hatasi.

her bir kod igin
eylemlere bakin.

0000 | Hiz noktalar tutarsiz. Her bir hiz noktasinin (parametreler
37.11...37.15) dnceki noktadan daha
yuksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0001 | Frekans noktalari tutarsiz. Her bir frekans noktasinin (parametreler
37.16...37.20) 6nceki noktadan daha
yuksek bir degere sahip oldugunu kontrol
edin.

0002 | Disuk yik noktasi asiri yuk Her bir agir yiik noktasinin (parametreler

noktasinin Gizerinde. 37.31...37.35) karsllik gelen duslk yik

0003 | Asint yik noktas! dugtk yak noktasindan (37.21...37.25) daha yiiksek

noktasinin altinda.

bir degere sahip oldugunu kontrol edin.
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(on altilik) Uyar/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

A7TA1 Mekanik fren

kapatma basarisiz

Mekanik fren kontroll uyarisi.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontrolii parametre gru-
bundaki mekanik fren ayarlarini kontrol
edin.

Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

ATA5 Mekanik fren

agma izni yok

Mekanik fren agma kosullari
karsilanamiyor (6rnegin, 44.11
parametresi tarafindan frenin
acillmasi engellenmis
durumda).

44 Mekanik fren kontrolii parametre gru-
bundaki mekanik fren ayarlarini (6zellikle
44.11) kontrol edin.

Onay sinyalinin (kullanildiysa) gergek fren
durumuna uygun oldugunu kontrol edin.

A7B0 Motor hizi geri bil-
dirimi
Programlanabilir
uyari:

90.45 Motor geribildi-
rim arizast

Motor hizi geribildirimi basar-
siz oldu ve suricu agik dongu
kontroll ile galismaya devam
ediyor.

90 Geri bildirim segimi, 91 Enkoder adap-
torii ayarlari ve 92 Enkoder 1 konfigliras-
yonu gruplarindaki parametrelerin
ayarlarini kontrol edin.

Enkoder kurulumunu kontrol edin.

A780 Motor sikismasi

Programlanabilir
uyari: 31.24 Sikisma
fonksiyonu

Motor, érnegdin asiri ylik veya
yetersiz motor giicli sebebiyle
sikisma bolgesinde calisiyor.

Motor yikin( ve siriicinin nominal
degerlerini kontrol edin.
Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

A791 Fren direnci

Fren direnci kirilmis durumda
veya bagl degil.

Bir fren direnci bagh oldugunu kontrol
edin.
Fren direncinin durumunu kontrol edin.

A793 BR asiri sicakligi

Fren direnci sicakhg,

43.12 Fren direnci uyari limiti
parametresi ile tanimlanan
uyari limitini asti.

Siricuyld durdurun. Direncin sogumasini
bekleyin.

Direnc asiri ylik koruma fonksiyonu ayar-
larini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).

Uyari limiti ayarini kontrol edin,

43.12 Fren direnci uyari limiti parametresi.
Direncin uygun sekilde boyutlandinidigini
kontrol edin.

Fren dénglisiiniin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.

A794 BR verisi

Fren direnci verisi giriimedi.

Direng verisi ayarlarini kontrol edin (para-
metre 43.08...43.10).

A79C BC IGBT asiri

sicakhgi

Fren kiyici IGBT sicakligi dahili
uyari limitini asti.

Kiyiclyr sogumaya birakin.

Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Pano boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

Direng asir ylik koruma islevi ayarlarini
kontrol edin (43.06...43.10 parametreleri).
Kullanilan kiyict igin izin verilen minimum
direng degerini kontrol edin.

Fren dongusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.

Sirlcu besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.
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ATAB Genisletme G/C G/C genisletme modull siirli- | G/C genisletme modullnin slriclye
konfiglirasyonu ciiye bagli degil. Ornegin, bagli oldugundan emin olun.
hatasi surticl bir G/G ve Modbus

moduline baglh olup sonra
sokulurse, herhangi bir para-
metreyle dijital/analog ¢ikis
sinyali arasindaki baglantinin
kaybolmasi halinde surtict bir
uyari goruntller.

A7C1 FBA A iletisimi Sdricu ile haberlesme adap- Haberlesme iletisim durumunu kontrol
Programlanabilir tér modiili A veya PLC ile edin. Haberlesme arabiriminin kullanici
uyari: 50.02 FBAA | haberlesme adaptér modiilii A | belgelerine bakin.
iletisim kaybi fonksi- | arasindaki dongusel iletisim | 50 Haberlesme adaptorii (FBA), 51 FBA
yonu kayboldu. A ayarlari, 52 FBA A veri girisi ve 53 FBA

A veri ¢ikigl parametre gruplarinin ayar-
larini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

A7CE EFB iletisim kaybi | Dahili haberlesme (EFB) iletisi- | Haberlesme master durumunu (gevri-
Programlanabilir minde iletisim kesintisi. migi/cevrimdisi/hata vb.) kontrol edin.
uyari: 58.14 lletisim Kontrol tinitesindeki EIA-485/X5 terminal-
kaybi eylemi leri 29, 30 ve 31'e kablo baglantilarini

kontrol edin.

ATE1 Enkoder Enkoder hatasi. Yardimci kodu kontrol edin. Eylemler igin
Programlanabilir asagiya bakin.
uyari: 90.45 Motor
geribildirim arizast
0001 Kablo arizasi. Enkoder kablo baglantisini kontrol edin.

Enkoder 6nceden galisiyordu ise, enko-
derde, enkoder kablosunda enkoder ara-
birim modiilinde hasar olup olmadigini
kontrol edin.

ATEE Panel kaybi Sirict igin etkin kontrol Yazilim ya da kontrol paneli baglantisini
Programlanabilir konumu olarak segilmis bir kontrol edin.
uyari: 49.05 lletisim | kontrol paneli veya yaziim ile- | Kontrol paneli konektoriini kontrol edin.
kayb islemi tisimi kesmis. Kullaniliyorsa, montaj platformunu kont-

rol edin.
Kontrol panelinin baglantisini sékin ve
tekrar baglayin.

A71C G/C Moddll dahili | Kalibrasyon verileri GC modi- | GG moduilini degistirin.
hatasi linde saklanmaz. Analog sin-

yaller tam dogrulukla
calismiyor.

A8AQ0 Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
Programlanabilir icin belirtilen limitlerin diginda. | edin.
uyari: 12.03 Al dene- Girige bagl kablolari kontrol edin.
tim fonksiyonu 12 Standart Al parametre grubundaki giri-

sin minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.

A8BA1 RO émrii uyarisi | Réle 6nerilen durum degdis- Kontrol kartini degistirin veya réle gikigini

tirme sayisindan daha fazla
durum degistirdi.

kullanmay! birakin.

0001

Réle ¢ikisi 1

Kontrol kartini degistirin veya réle gikisi
1'i kullanmay1 birakin.
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(on altilik) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
A8A2 RO degistirme Réle ¢ikigi 6r. hizli degisen bir | Réle ¢ikisi kaynagina bagh olan sinyali
uyarisi frekans sinyali baglandiginda | daha az siklikla degisen bir sinyalle
6nerilenden daha hizli durum | degistirin.
degistiriyor. Rélenin kullanim
Omru yakinda asilacak.
0001 | Réle ¢ikigi 1 10.24 RO1 kaynagi parametresiyle farkli
bir sinyal segin.
A8BO Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Dtizenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.07 Denetim 1 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyari:
32.06 Denetim 1
eylemi
A8B1 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duizenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.17 Denetim 2 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyart:
32.16 Denetim 2
eylemi
A8B2 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Dtizenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.27 Denetim 3 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyari:
32.26 Denetim 3
eylemi
A8B3 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duizenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.37 Denetim 4 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyari:
32.36 Denetim 4
eylemi
A8B4 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Duzenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.47 Denetim 5 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyart:
32.46 Denetim 5
eylemi
A8B5 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin (para-
(Dtizenlenebilir tarafindan olusturulan uyari. metre 32.57 Denetim 6 sinyali).
mesaj metni)
Programlanabilir
uyari:
32.56 Denetim 6
eylemi
A8CO ULC gecersiz hiz | Kullanici yik egrisi: X ekseni Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol
tablosu noktalari (hiz) gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.11 ULC hiz tab-
losu noktasi 1.
A8C1 ULC asiri yik Kullanici yUk egrisi Sinyal asirn | Bkz. parametre 37.03 ULC asir1 ylik
uyarisi yuk egrisinin Gzerinde gok islemleri.
uzun sure kaldi.
A8C4 ULC dusuk yuk Kullanici yik egrisi Sinyal Bkz. parametre 37.04 ULC diistik yiik
uyarisi dlsuk yuk egrisinin altinda ¢ok | islemleri.

uzun sure kaldi.
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A8C5 ULC gecersiz Kullanici yUk egrisi Dlistk yik | Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol
dusuk yik tablosu | egrisi noktalari gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.21 ULC dlisiik
ylik noktasi 1.
A8C6 ULC gegersiz Kullanici yiik egrisi Agiri yiik Noktalarin kogullari kargiladigini kontrol
asir yuk tablosu | egrisi noktalari gegerli degil. edin. Bkz. parametre 37.31 ULC asir ylik
noktasi 1.
A8C8 ULC gecersiz fre- | Kullanici yiik egrisi X ekseni Noktalarin kosullari kargiladigini kontrol
kans tablosu noktalari (frekans) gecerli edin. -500,0 Hz < 37.16 < 37.17 < 37.18
degil. < 37.19 < 37.20 < 500,0 Hz. Bkz. para-
metre 37.16 ULC frekans tablosu
noktasi 1.
A981 Harici uyari 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir 31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi-
mesaj metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir
uyari:
31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1
tiirdi
A982 Harici uyari 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dlizenlenebilir 31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi-
mesaj metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir
uyari:
31.03 Harici olay 2
kaynagdi
31.04 Harici olay 2
tard
A983 Harici uyari 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dtizenlenebilir 31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi-
mesaj metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir
uyari:
31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3
tirdi
A984 Harici uyari 4 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir 31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi-
mesaj metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir
uyari:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4
tiirdi
A985 Harici uyari 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dlizenlenebilir 31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi-
mesaj metni) nin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir
uyari:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5
tard
AF88 Mevsim konfigii- | Onceki mevsimden énce bag- | Mevsimleri artan baslangig tarihleriyle

rasyonu uyarisi

layan bir mevsim konfigure etti-
niz.

konfiglre edin, bkz. 34.60 Mevsim 1 bas-
langig tarihi...34.63 Mevsim 4 baslangi¢
tarihi parametreleri.
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AF8C Proses PID uyku | Suriicl uyku moduna giriyor. Bilgilendirici uyari. Bkz. bélim Proses
modu PID kontrolii igin uyku ve ek siire fonksi-

yonlari ve parametreler 40.43...40.48.

AFAA Otomatik reset Bir hata otomatik olarak reset- | Bilgilendirici uyari. 31 Hata fonksiyonlari

lenmek Uzere. parametre grubundaki ayarlara bakin.

AFE1 Acil stop (off2) Siirticu bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin giivenli olup

segimi off2) komutu ald1. olmadigini kontrol edin. Ardindan acil

AFE2 Acil stop (off1 Suricu bir acil stop (mod ztuonpadUS(?;:ﬁsghtr?]g?runo;mggﬁogfilgﬂ n
veya off3) secimi off1 veya off3) komutu ! 9 ) ,y Y " s :

aldi. Acil stop uygun sekilde gorev yapma-
diysa, 21.05 Acil stop kaynagdi paramet-
resi ile segilen kaynag kontrol edin.

AFEA Start izni sinyali Start izni sinyali alinmadi. 20.19 Start izni sinyali parametresinin
yok ayarini (ve bu parametre ile secilen kay-
(Dtizenlenebilir nagt) kontrol edin.
mesaj metni)

AFE9 Start gecikmesi Start gecikmesi etkin ve suriicl | Bilgilendirici uyari. Bkz. parametre 21.22

motoru énceden tanimlanmis | Start gecikmesi.
bir gecikmeden sonra start
edecek.
AFEB Calisma izni yok | Calisma izni sinyali ahnmadi. | 20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametre-
sinin ayarini kontrol edin. Sinyali acin (6r.
Haberlesme Kontrol Word'linde) veya
secilen kaynagin kablolarini kontrol edin.

AFEC Harici gl¢ sinyali | 95.04 Kontrol karti beslemesi | Kontrol tnitesine saglanan harici 24 V

yok Harici 24V olarak ayarlandi, DC gli¢ beslemesini kontrol edin ya da
ancak kontrol Unitesine bagli 95.04. parametresinin ayarini degistirin.
gerilim yok.

AFED Doéndlrme izni Doéndirme izni sinyali 240s Doéndurme izni sinyalini agin (6r. dijital

sabit bir zaman gecikmesinde | girislerde).

alinmadi. 20.22 Déndiirme izni parametresinin
ayarini (ve bu parametre ile secilen kay-
nagt) kontrol edin.

AFF6 Tanimlama calig- | Bir sonraki start sirasinda Bilgilendirici uyart.
tirmasi Motor ID run gergeklestirilecek.

B5A0 STO olayi Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
Programlanabilir fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, striictinin
olay: 31.22 STO gés- | konektoériine bagh glivenlik donanim el kitabinda Giivenli moment
terge calistirma/dur- | devresi sinyalleri kaybolmus. | kapatma fonksiyonu bélimiine ve 31.22
durma STO gésterge galistirma/durdurma para-

metresinin (sayfa 274) tanimina bakin.

D200 Durmada fren Motor galismazken fren kayiyor. | Mekanik freni kontrol edin.
kaymasi 2 76.31 Motor hizi uyusmasi grubunda

parametre ayarlarini kontrol edin.

D201 lleri yavaslama Yavaglama komutu, 76.05 fleri | Motoru ters yénde galistirin ve Yavas-
limiti yavaslama limiti parametresin- | lama komutunu devre disi birakin veya

deki secime bagli olarak ileri surlcundn sinirli hiz referansinda galig-
(yukari) yénde etkindir. masina izin verin.

D202 Geri yavaslama Yavaslama komutu, 76.07 Geri | Motoru ters yonde galistirin ve Yavas-

limiti yavaslama limiti parametresin- | lama komutunu devre digi birakin veya
deki secime bagli olarak geri surlcundn sinirli hiz referansinda galis-
(asagi) yonde etkindir. masina izin verin.
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D205 lleri stop limiti Stop limiti komutu 76.04 lleri lleri stop limiti baglantisinin kablo baglan-
stop limiti parametresindeki tisini kontrol edin.
segime bagl olarak etkindir. Motoru ters yonde galistirin ve ileri stop
limiti komutunu devre disi birakin.
D206 Geri stop limiti Stop limiti komutu, 76.06 Geri | Geri stop limiti baglantisinin kablo bag-
stop limiti parametresindeki lantisini kontrol edin.
secime bagli olarak geri ydbnde | Motoru ters yénde calistirin ve geri stop
etkindir. limiti komutunu devre digi birakin.
D208 Joystick referansi | Hiz referansi, kullanilan joys- | Joystick sifir konumu girigini kablo bag-
kontroll tick referansinin minimum lantisini kontrol edin.
veya maksimum 6lgeklendiril- | Joystick'in analog giris referans sinyali
mig degerinden +/- %10 daha | kablo baglantisini kontrol edin.
fazla, joystick sifir konumu
girisi (20.214 Joystick sifir
konumu) etkin ve 20.215 Joys-
tick uyar1 gecikmesi paramet-
resiyle tanimlanan gecikme
sona erdi.
D209 Joystick sifir Joystick sifir konumu girisinde | Joystick sifir konumu girisini kablo bag-
konumu (20.214 Joystick sifir konumu) | lantisini kontrol edin.
yanlis bir durum nedeniyle
slriich start komutunu kabul
etmiyor.
D20A Hizli stop Hizli stop komutu (20.210 Hizli | Hizli stop komutunu devre digi birak.
stop girisi) etkinlestirildi.
D20B Glg aclik onay! Glg acik onayi devresi agik. Kablo baglantisini ve 20.212 Glig acik

onayi parametresinin ayarini kontrol
edin.
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1080 Yedekleme/Geri Panel veya yazilim, yedekleme | Tekrar yedekleme veya geri ylikleme
ylikleme zaman yapilirken ya da geri yiklenir- | talep edin.
asimi ken suricuyle iletisimde basa-
risiz oldu.
1081 Tip hatasi Siirtict yazilimi strticiiniin Sdrliciinun tipi tekrar okumasini sagla-
tipini okuyamadi. mak igin hatay resetleyin.
Hata yeniden gorinirse, sirlcuye glg
cevrimi yapin. Bu iglemi tekrar etmeniz
gerekebilir. Hata devam ediyorsa, yerel
ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
2281 Kalibrasyon Cikis fazi akim 6lgimanin Akim kalibrasyonunu yeniden gergekles-
olglilen ofseti veya ¢ikis fazi tirmeyi deneyin.
U2 ve W2 akim élglimi arasin- | Hata devam ediyorsa, yerel ABB temsil-
daki fark ok fazla (degerler ciniz ile iletisime gegin.
akim kalibrasyonu sirasinda
guncellenir).
2310 Asiri akim Cikis akimi, dahili hata seviye- | Motor yukin( kontrol edin.

sini asmis.

Gergek asiri akim durumuna
ek olarak, bir topraklama
hatasi veya besleme fazi kaybi
da bu hataya neden olabilir.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroli),
26 Moment referans zinciri (moment
kontrolli) veya 28 Frekans referans zinciri
(frekans kontroll) parametre grubundaki
hizlanma surelerini kontrol edin. Ayrica
46.01 Hiz digcekleme, 46.02 Frekans
blcekleme ve 46.03 Moment élgeklen-
dirme parametrelerini de kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
Gggen/yildiz baglantisi dahil) kontrol
edin.

Motor kablosunda agilan veya kapanan
kontaktdr olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 Motor verileri bag-
langig verilerinin motor tip plakasindaki-
ler ile ayni olup olmadidini kontrol edin.
Motor kablosunda gli¢ faktori diizeltme
kondansatérl veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim diren-
cini 6lgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin. Striclnin Donanim el
kitabi'nda Elektriksel Kurulum bélimi
Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi kis-
mina bakin.
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2330 Topraklama Siriict muhtemelen motor Motor kablosunda gli¢ faktori diizeltme
kagagi veya motor kablosunda toprak- | kondansatérii veya dalga emici bulunma-
Programlanabilir lama hatasina bagl olarak yik | digindan emin olun.
hata: 31.20 Toprak | dengesizligi tespit etti. Motor ve motor kablolarinin yalitim diren-
hatas cini dlgerek, motorda ve motor kablola-
rinda topraklama hatasi olup olmadigini
kontrol edin.
Izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda calistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre 99.04 Motor kontrol modu.)
Eger topraklama hatasi belirleneme-
diyse yerel ABB temsilcisi ile iletigsime
gegin.
2340 Kisa devre Motor kablolarinda veya Motoru ve motor kablosunu kablolama
motorda kisa devre hatasi bakimindan kontrol edin.
Motor kablosunda gli¢ faktorli dizeltme
kondansatorl veya dalga emici bulunma-
digindan emin olun.
Sirdcunin enerjisini kapatip agin.
2381 IGBT asir yuki IGBT kutu baglantisi agiri Motor kablosunu kontrol edin.
sicakligi. Bu hata IGBT leri Ortam kosullarini kontrol edin.
korur ve motor kablosunda bir | Haya akigini ve fanin galismasini kontrol
kisa devre ile etkinlestirilebilir. | ggin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor gliciinii slrtict guculyle karsilagtirin.
3130 Girig faz kaybi Ara devre DC gerilimi, eksik Girig glicu hatti sigortalarini kontrol edin.
Programlanabilir giris besleme hatti fazi veya Gevsek glic kablosu baglantisi olup
hata: 31.21 Besleme | yanmis sigorta nedeniyle sali- | olmadigini kontrol edin.
faz kaybi nim yapmakta. Girig glicii besleme dengesizligini kontrol
edin.
3181 Ters baglanti Hatali giris besleme ve motor | Giris besleme baglantilarini kontrol edin.
Programlanabilir kablo baglantisi (6rnegin, giris
hata: 31.23 Kablo- besleme kablosu suriicii motor
lama veya toprak- baglantisina baglanmig).
lama hatasi
3210 DC bara asiri geri- | Ara devrede asirt DC gerilimi | Asiri gerilim kontroliiniin (30.30 Asiri

limi

gerilim kontrolii parametresi) agik oldu-
gundan emin olun.

Besleme geriliminin sirticii nominal girig
gerilimine uygun oldugunu kontrol edin.
Besleme hattini statik veya gegici asiri
gerilim bakimindan kontrol edin.

Fren kiyiciyi ve fren direncini (mevcut
ise) kontrol edin.

Yavaslama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (mevcutsa)
kullanin.

Sirlcuyd fren kiyici ve fren direnci ile
tekrar calistirin.

Fren direncinin diizgtin boyutlandirildi-
gini ve direncin suriicu igin kabul edilebi-
lir aralikta oldugunu kontrol edin.
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3220 DC bara dusiik

gerilimi

Eksik besleme fazi, sigorta
yanmasi veya dogrultucu kép-
rustindeki hata sebebiyle ara
devre DC gerilimi yetersiz.

Besleme kablolarini, sigortalari ve anah-
tarlama duizenegini kontrol edin.

3381 Cikis fazi kaybi
Programlanabilir
hata: 31.19 Motor faz

kaybi

Eksik motor baglantisi nede-
niyle motor devresi hatasi (l¢
fazin timu bagh degil).

Motor kablosunu baglayin.

4110 Kontrol karti

sicakhgi

Kontrol karti sicakhgi ¢ok yik-
sek.

Sirdcunin uygun sekilde sogutuldu-
gunu kontrol edin.
Yardimci sogutma fanini kontrol edin.

4210 IGBT asiri sicak-

g

Tahmini strtci IGBT sicakhgi
asiri yiksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guictini strtict glclyle karsilastirin.

4290 Sogutma

Siricu modula asin sicakhgr.

Ortam sicakligini kontrol edin. 50°C /
122°F degerini asarsa, yik akiminin
surtictnin duslrdlmus yuk kapasitesini
asmadigindan emin olun. Siricinin
donanim el kitabinda Teknik veriler
bolumu Deger kaybi kismina bakin.
Sdriicti modulii sogutma hava akigini ve
fan caligmasini kontrol edin.

Sdirticti modulii panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.

42F1 IGBT sicakligi

Sirlcu IGBT sicakhgi asiri
yuksek.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guictinu striict glclyle karsilastirin.

4310 Asiri sicaklik

Gug Unitesi modulu asiri sicakhigi.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor giiclini sirticti glclyle karsilastirin.

4380 Asin sicaklik farki

Farkli fazlardaki IGBT'ler ara-
sindaki yuksek sicaklik farki.

Motor kablosunu kontrol edin.

Sirtict moduliniin sogutmasini kontrol
edin.

4981 Harici sicaklk 1
(Diizenlenebilir mesaj

metni)

Olgiilen sicaklik 1 hata limitini
asti.

35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
degerini kontrol edin.

Motorun (veya sicaklidi 6lgulen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.12 Sicaklik 1 ariza limiti parametresi-
nin degerini kontrol edin.
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4982 Harici sicaklk 2 Olglilen sicaklik 2 hata limitini | 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresinin
(Dlizenlenebilirmesaj | agtl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakligi élgiilen diger

ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.

35.22 Sicaklik 2 ariza limiti parametresi-
nin degerini kontrol edin.

5090 STO donanim ari- | STO donanim Hata tanimlari, | Donanimi degistirmek icin, yerel ABB
zasl donanim arizasi tespit etti. temsilcinize bagvurun.

5091 Givenli moment Givenli moment kapatma Givenlik devresi baglantilarini kontrol
kapatma fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, strictnin
Programlanabilir konektoriine baglh guvenlik donanim el kitabinda Giivenli moment
hata: 31.22 STO gés- | devresi sinyalleri start veya kapatma fonksiyonu bélimine ve
terge galistirma/dur- | calisma sirasinda kesilmis 31.22 STO gésterge ¢alistirma/durdurma
durma durumda. parametresinin (sayfa 214) tanimina bakin.

95.04 Kontrol karti beslemesi parametre-
sinin degerini kontrol edin.

5092 PU lojik hatasi Gu¢ Unitesi bellegi silindi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5093 Tip uyusmazligi Surticunin donanimi bellekte | Strlictiniin enerjisini kapatip agin. Bu

kayitli bilgiler ile uyusmuyor. islemi tekrar etmeniz gerekebilir.
Bu durum, 6rnegin bir yazihm

glincellemesi sonrasinda mey-

dana gelebilir.

5094 Olgiim devresi Sdricunun dahili sicaklik 6lgi- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sicakhgi miyle ilgili sorun.

50A0 Fan Sogutma fani sikismis veya Fan galismasini ve baglantisini kontrol

bagh degil. edin.
Arizaliysa degistirin.
5681 PU iletigimi Siricu kontrol Unitesi ve glic | Surtict kontrol Uinitesi ve gug¢ Unitesi ara-
Uinitesi arasinda iletisim hata- | sindaki baglantiy1 kontrol edin.
lar tespit edildi. 95.04 Kontrol karti beslemesi parametre-
sinin degerini kontrol edin.

5682 Gl Unitesi kaybr | Siirlicii kontrol linitesi ve giic | Kontrol Unitesi ve gli¢ linitesi arasindaki

Unitesi arasindaki iletisim baglantiyi kontrol edin.
kayip.

5690 Dahili PU iletisimi | Dahili iletisim hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5691 Olgiim devresi Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
ADC

5692 PU karti gli¢ Gu¢ unitesi glic besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi hatasi.

5693 Olgiim devresi Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
DFF

5696 PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri

ile uyusmuyor.

5697 Sarj geri bildirimi | Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim sin-

yalini kontrol edin.

6181 FPGA strimi Yazihm ve FPGA sirumleri Kontrol Ginitesini yeniden baslatin
uyumlu degil uyumlu degil. (96.08 Kontrol karti yiikleme parametre-

sini kullanarak veya gii¢ ¢evrimi yapa-
rak). Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
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6306 FBAA egleme Haberlesme adaptori A Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
dosyasi esleme dosyasi okuma hatasi.
6481 Task asiri ylku Dahili hata. Kontrol Unitesini yeniden baslatin
(96.08 Kontrol karti yiikleme parametre-
sini kullanarak veya gli¢ cevrimi yapa-
rak). Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
6487 Stack overflow Dahili hata. Kontrol Unitesini yeniden baslatin
(96.08 Kontrol karti yiikleme parametre-
sini kullanarak veya gug¢ ¢evrimi yapa-
rak). Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
64A1 Dahili dosya yiik- | Dosya okuma hatasi. Kontrol Ginitesini yeniden baslatin
leme (96.08 Kontrol karti yiikleme parametre-
sini kullanarak veya gug¢ ¢evrimi yapa-
rak). Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.
64A6 Adaptif program Adaptif program arizal. Yardimci kodu kontrol edin. Asagidaki
dosyasi uyumlu her bir kod igin
degil veya bozuk eylemlere bakin.
000A Program bozuk veya blok mev- | Sablon programi geri yikleyin veya suri-
cut degil. cuye programi indirin.
00oC Gereken blok girisi eksik. Blogun girislerini kontrol edin.
000E Program bozuk veya blok mev- | Sablon programi geri yikleyin veya suri-
cut degil. cuiye programi indirin.
0011 Program gok buyk. Hata durana dek bloklari kaldirin.
0012 Program bos. Programi diizeltin ve suriiciiye indirin.
001C Parametrede var olmayan bir | Parametre referansini diizeltmek igin
parametre veya blok kullanildi. | programi diizenleyin veya var olan bir
blogu kullanin.
001E Parametre yazma korumali Programdaki parametre referansini kont-
oldugu igin parametre ¢ikisi rol edin.
bagarisiz oldu. Hedef parametreyi etkileyen diger kay-
naklari kontrol edin.
0023 Program dosyasi mevcut yazi- | Programi mevcut blok kitliphanesine ve
lim strtimuyle uyumlu degil. yazilim suriimiine adapte edin.
0024 Program dosyasi mevcut yazi- | Programi mevcut blok kitliphanesine ve
lim strimayle uyumlu degil. yazilm slrimine adapte edin.
Diger - Yerel ABB temsilciniz ile iletisime gecip
yardimci kodu soyleyin.
64B2 Kullanici grubu Kullanici parametre grubu yiik- | Gegerli bir kullanici parametre grubu
hatasi leme iglemi agagidaki neden- | bulundugundan emin olun. Belirli degilse,
lerden dolayi basarisiz: yeniden yukleyin.
« talep edilen grup mevcut
degil
« grup kontrol programi ile
uyumlu degil
« sUricl yukleme sirasinda
kapandi.
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64E1 Kernel agir yiikii | Isletim sistemi hatasi. Kontrol Gnitesini yeniden baslatin
(96.08 Kontrol karti ylikleme parametre-
sini kullanarak veya gii¢ gevrimi yapa-
rak). Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilcisi ile iletisime gegin.

6581 Parametre sistemi | Parametre yikleme veya kayit | 96.07 Parametre manuel kaydi paramet-

islemi basarisiz. resini kullanarak bir kayit islemi zorla-
may! deneyin. Tekrar deneyin.

65A1 FBA A paramet- Siriict, PLC tarafindan iste- PLC programlamasini kontrol edin.
resi gakismasi nen bir islevsellige sahip degil | 50 Haberlesme adaptérii (FBA) ve

veya istenen islevsellik etkin- | 51 FBA A ayarlari parametre gruplarinin
lestiriimemis. ayarlarini kontrol edin.

6681 EFB iletisim kaybi | Dahili haberlesme (EFB) iletisi- | Haberlesme master durumunu (gevri-
Programlanabilir minde iletisim kesintisi. migi/gevrimdigi/hata vb.) kontrol edin.
hata: 58.14 lletisim Kontrol tinitesindeki EIA-485/X5 terminal-
kaybr eylemi leri 29, 30 ve 31'e kablo baglantilarini

kontrol edin.

6682 EFB konfig. dos- | Dahili haberlesme (EFB) konfi- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
yasl glirasyon dosyasi okunamiyor.

6683 EFB gegersiz Dahili haberlesme (EFB) para- | 58 Dahili haberlesme parametre grubun-
parametrelen- metre ayarlari tutarsiz veya daki ayarlari kontrol edin.
dirme segilen protokolle uyumlu

degil.

6684 EFB yikleme Dahili haberlesme (EFB) proto- | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

hatasi kol yazilimi yiiklenemiyor.
EFB protokol yazihmiyla
sirlict yazilimi arasinda
slirim uyumsuzlugu.

6685 EFB hatasi 2 Hata EFB protokol uygulamasi | Protokollin belgelerini kontrol edin.

icin ayrnilmistir.

6686 EFB hatasi 3 Hata EFB protokol uygulamasi | Protokoliin belgelerini kontrol edin.

icin ayrnilmistir.

6882 Metin 32 bit tab- Dahili hata. Hatayi resetleyin. Hata devam ediyorsa,
losu asiri akisi yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

6885 Metin dosyasi Dahili hata. Hatay! resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asiri akigl yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

7081 Kontrol paneli Siriicu igin etkin kontrol Yazilim ya da kontrol paneli baglantisini
kaybi konumu olarak segilmis bir kontrol edin.

Programlanabilir kontrol paneli veya yazilim ile- | Kontrol paneli konektériinii kontrol edin.
:ate; 491'05.”9"&’” tigimi kesmis. Kontrol panelinin baglantisini sékiin ve
aybr isiemi tekrar baglayin.

7082 G/C modlu ileti- | GG modulu ile sUriicl arasin- | GG moduli kurulumunu kontrol edin.
sim kaybi daki iletisim duizglin galismiyor.

7086 G/C modulu Al Alicinde Asiri gerilim algilandi. | Al sinyal seviyelerini kontrol edin.

Asiri gerilimi Al gerilim moduna degistirildi.

Al sinyal seviyesi kabul edilir
seviyelerde oldugunda, Al mA
moduna otomatik olarak geri
doner.
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71A2 Mekanik fren Mekanik fren kontrolli hatasi. | Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
kapatma basarisiz | Orn, fren kapatma sirasinda 44 Mekanik fren kontrolii parametre gru-
Programlanabilir fren onayinin beklenen §ekilde bundaki mekanik fren ayarlanm kontrol
hata: 44.17 Fren hata | olmamas! durumunda etkinles- | edin.
fonksiyonu tirilir. Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.
71A3 Mekanik fren Mekanik fren kontrolli hatasi. | Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
agma basarisiz Orn, fren kapatma sirasinda Mekanik fren ayarlarini
Programlanabilir fren onayinin beklenen sekilde | (parametre grubu 44 Mekanik fren kont-
hata: 44.17 Fren hata | olmamasi durumunda etkinles- | rof(i) kontrol edin.
fonksiyonu tirilir. Onay sinyalinin frenin gergek durumuyla
uyustugunu kontrol edin.
71A5 Mekanik fren Mekanik fren agma kosullari 44 Mekanik fren kontrolii parametre gru-
agma izni yok karsilanamiyor (6rnegin, bundaki mekanik fren ayarlarini
44.11 parametresi tarafindan (6zellikle 44.11) kontrol edin.
frenin agiimasi engellenmis Onay sinyalinin (kullanildiysa) gergek
durumda). fren durumuna uygun oldugunu kontrol
edin.
7121 Motor sikismasi Motor, érnegin asir yik veya | Motor ylkin{ ve slriclnin nominal
Programlanabilir yetersiz motor guicl sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
hata: 31.24 Sikisma | sikisma bélgesinde galisiyor. | Hata fonksiyon parametrelerini kontrol
fonksiyonu edin.
7181 Fren direnci Fren direnci kirllmig durumda | Bir fren direnci bagh oldugunu kontrol
veya bagli degil. edin.
Fren direncinin durumunu kontrol edin.
Fren direncinin boyutlandiriimasini kontrol
edin.
7183 BR asiri sicakligi | Fren direnci sicakligi, 43.711 Sdrtictyd durdurun. Direncin sogumasini
Fren direnci ariza limiti para- bekleyin.
metresi ile tanimlanan hata Direng agiri yilk koruma fonksiyonu ayar-
limitini asti. larini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyicr).
Hata limiti ayarini kontrol edin,
43.11 Fren direnci ariza limiti parametresi.
Fren déngusinin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.
7184 Fren direnci Fren direncinde kisa devre Fren kiyici ve fren direnci baglantisini
kablolar veya fren kiyici kontrol hatasi. | kontrol edin.
Fren direncinin hasarsiz oldugundan
emin olun.
7191 BC kisa devresi Fren kiyici IGBT'de kisa devre. | Fren direncinin bagh ve hasarsiz oldu-

gundan emin olun.

Fren direncinin elektriksel 6zelliklerini
donanim el kitabinda Direng frenleme
bdlimiine goére kontrol edin.

Fren kiyiciyl (mevcut ise) degistirin.
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7192 BC IGBT asiri Fren kiyici IGBT sicakligi dahili | Kiyiciyr sogumaya birakin.
sicakhigi hata sinirini agmis. Ortam sicakhiginin agiri olup olmadigini

kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Direng asiri yiik koruma fonksiyonu ayar-
larini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).

Fren déngustiiniin izin verilen limitler
icinde oldugundan emin olun.

Siirtici besleme AC geriliminin asiri olup
olmadigini kontrol edin.

7301 Motor hizi geri bil- | Motor hizi geri bildirimi alin- 90.41 parametresinin ayarini ve secilen
dirimi madi. gercek kaynagi kontrol edin.
Programlanabilir Enkoder hizi, dahili hiz tahmi- | Enkoder ile pulse sin/cos nr elektriksel
hata: | ninden ¢ok fazla farkli. baglantisini kontrol edin.
g&ﬁgg]ar geribild- | vrq kod 4 = Kayma algilandi.

Yrd kod 3FC = Dogru olmayan
motor geribildirimi konfigiiras-
yonu.

7310 Asirt hiz Yanhg ayarlanmis mini- Minimum/maksimum hiz ayarlarini kont-

mum/maksimum hizlar, yeter- | rol edin, 30.11 Minimum hiz ve
siz fren momenti veya moment | 30.12 Maksimum hiz parametreleri.
referansini kullanirken yiikteki | Motor frenleme momentinin yeterliligini
degisimler sebebiyle motor, kontrol edin.
izin verilen hizdan daha hizli Moment kontroltiniin kullanilirigini kont-
doénmekte. rol edin.
Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
olmadigini kontrol edin.

7381 Enkoder Enkoder geri besleme hatasi. | Bkz. A7E1 Enkoder (sayfa 379).
Programlanabilir
hata: 90.45 Motor
geribildirim arizasi

73F0 Asin frekans Yanlis ayarlanmig mini- Minimum/maksimum frekans ayarlarini

mum/maksimum hizlar, yeter- | kontrol edin (30.13 Minimum frekans ve
siz fren momenti veya moment | 30.74 Maksimum frekansparametreleri).
referansini kullanirken ylkteki | Motor frenleme momentinin yeterliligini
degisimler sebebiyle motor, kontrol edin.
izin verilen frekanstan daha Moment kontroliniin kullanilirfigini kont-
hizli dénmekte. rol edin.
Fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
olmadigini kontrol edin.

73B0 Acil rampasi Acil stop beklenen sire icinde | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil

basarisiz tamamlanmadi. rampa denetimi gecikmesi parametreleri-

nin ayarlarini kontrol edin.

Onceden tanimlanan rampa siirelerini
kontrol edin (Off1 modu igin
23.11...23.15, Off3 modu igin 23.23).
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7510 FBA A iletisimi Sirlcu ile haberlesme adap- Haberlesme iletisim durumunu kontrol
Programlanabilir tér moduli A veya PLC ile edin. Haberlesme arabiriminin kullanici
hata: 50.02FBAA | haberlesme adaptor moduli A | belgelerine bakin.
iletisim kaybi fonksi- | arasindaki dongusel iletigim 50 Haberlesme adaptorii (FBA), 51 FBA
yonu kayboldu. A ayarlari, 52 FBA A veri girisi ve 53 FBA
A veri ¢ikisi parametre gruplarinin ayar-
larini kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
lletisim master cihazin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.
8001 ULC dustk yuk Kullanici yik egrisi Sinyal Bkz. parametre 37.04 ULC diislik yiik
hatasi duslk yik egrisinin altinda ¢ok | islemleri.
uzun sure kaldi.
8002 ULC asiri yuk Kullanici yik egrisi Sinyal asiri | Bkz. parametre 37.03 ULC asiri yiik
hatasi yuk egrisinin Gizerinde ¢ok islemleri.
uzun sure kald1.
80A0 Al denetimi Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
Programlanabilir icin belirtilen limitlerin disinda. | edin.
f;?gé Al denei Girise bagl kablolari kontrol edin.
for}ksiyonueneum 12 Standart Al parametre grubundaki giri-
sin minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.
80B0O Sinyal denetimi Sinyal denetim 1 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilirmesaj | tarafindan olusturulan ariza. metre 32.07 Denetim 1 sinyali).
metni)
Programlanabilir
hata:
32.06 Denetim 1
eylemi
80B1 Sinyal denetimi Sinyal denetim 2 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilirmesaj | tarafindan olusturulan ariza. metre 32.17 Denetim 2 sinyali).
metni)
Programlanabilir
hata:
32.16 Denetim 2
eylemi
80B2 Sinyal denetimi Sinyal denetim 3 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilirmesaj | tarafindan olusturulan ariza. metre 32.27 Denetim 3 sinyall).
metni)
Programlanabilir
hata:
32.26 Denetim 3
eylemi
80B3 Sinyal denetimi Sinyal denetim 4 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan ariza. metre 32.37 Denetim 4 sinyali).
metni)
Programlanabilir
hata:
32.36 Denetim 4
eylemi
80B4 Sinyal denetimi Sinyal denetim 5 fonksiyonu Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan ariza. metre 32.47 Denetim 5 sinyali).
metni)
Programlanabilir
hata:
32.46 Denetim 5
eylemi
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Kod
(on altilik)

Uyari/Yrd. kod

Neden

Yapilmasi gerekenler

80B5

Sinyal denetimi
(Dlizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir
hata:

32.56 Denetim 6
eylemi

Sinyal denetim 6 fonksiyonu
tarafindan olusturulan ariza.

Arizanin kaynagini kontrol edin (para-
metre 32.57 Denetim 6 sinyali).

9081

Harici hata 1
(Dlizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir
hata: 31.01 Harici
olay 1 kaynagi

31.02 Harici olay 1
tirti

Harici cihaz 1'de hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin.

9082

Harici hata 2
(Duizenlenebilirmesaj
metni)
Programlanabilir
hata: 31.03 Harici
olay 2 kaynagi

31.04 Harici olay 2
tiirdi

Harici cihaz 2'de hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin.

9083

Harici hata 3
(Duizenlenebilirmesaj
metni)
Programlanabilir
hata: 31.05 Harici
olay 3 kaynagi

31.06 Harici olay 3
tiirdi

Harici cihaz 3'te hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin.

9084

Harici hata 4
(Dlizenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir
hata: 31.07 Harici
olay 4 kaynagi

31.08 Harici olay 4
tiirti

Harici cihaz 5'te hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin.

9085

Harici hata 5
(Duizenlenebilirmesaj
metni)
Programlanabilir
hata: 31.09 Harici
olay 5 kaynagi

31.10 Harici olay 5
tiirdi

Harici cihaz 5'te hata.

Harici cihazi kontrol edin.
31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi-
nin ayarini kontrol edin.

FA81

Gilvenli moment
kapatma 1

Guvenli moment kapatma
etkin, yani STO devresi 1 kesil-
mis.

FA82

Givenli moment
kapatma 2

Glvenlimoment kapatma etkin,
yani STO devresi 2 kesilmis.

Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
edin. Daha fazla bilgi igin, strtcinin
donanim el kitabinda Giivenli moment
kapatma fonksiyonu bolimiine ve

31.22 STO gébsterge galistirma/durdurma
parametresinin (sayfa 274) tanimina
bakin.

95.04 Kontrol karti beslemesi parametre-
sinin degerini kontrol edin.
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Kod

motorlar)
ik hizianma makul bir siire
icinde tamamlanmadi.

(on altilik) Uyari/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
FF61 ID run Motor ID run iglemi bagariyla 99 Motor verileri parametre grubundaki
tamamlanmadi. nominal motor degerlerini kontrol edin.
Striiciiye harici kontrol sistemi bagh
olmadigini kontrol edin.
Siriclye (ve ayri olarak gli¢ saglaniyorsa
kontrol {initesine) gli¢ gevrimi yapin.
Calisma limitlerinin ID run igleminin
tamamlanmasini engellemedigini kontrol
edin. Parametrelerin varsayilan ayarlarini
geri yukleyin ve tekrar deneyin.
Motor saftinin kilitli olmadigini kontrol edin.
0001 | Maksimum akim limiti gok 99.06 Motor nominal akimi ve
dugik. 30.17 Maksimum akim parametrelerinin
ayarlarini kontrol edin. 30.717 >
99.06 oldugundan emin olun.
Sirlcunin, motora gore dogru sekilde
boyutlandiriimis olup olmadigini kontrol
edin.
0002 | Maksimum hiz limiti veya Parametrelerin ayarlarini kontrol edin.
hesaplanan alan zayiflama e 30.11 Minimum hiz
noktasi ¢ok diiguk. « 30.12 Maksimum hiz
* 99.07 Motor nominal gerilimi
* 99.08 Motor nominal frekansi
99.09 Motor nominal hizi.
Asagidakilerden emin olun:
+ 30.12> (0,55 x 99.09) > (0,50 x
senkronize hiz)
*+ 30.11<0, ve
* besleme gerilimi > (0,66 x 99.07).
0003 | Maksimum moment limiti gok | 99.72 Nominal motor momenti paramet-
dusik. resinin ayarlarini ve 30 Limitler grubun-
daki moment limitlerini kontrol edin.
Gecerli maksimum moment
limitinin %100'den buylik oldugundan
emin olun.
0004 | Gegerli 6lguim kalibrasyonu Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
makul bir siire igcinde tamam-
lanmadi.
0005...0008 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0009 | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Hizlanma makul bir siire iginde
tamamlanmadi.
000A | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yavaslama makul bir suire
icinde tamamlanmadi.
000B | (Sadece asenkron motorlar) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
ID run sirasinda hiz sifira
dustu.
000C | (Sadece sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
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Kod

(on altilik) Uyan/Yrd. kod Neden Yapilmasi gerekenler
000D | (Sadece sabit miknatisli Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar)
ikinci hizlanma makul bir siire
icinde tamamlanmadi.
00OE...0010 | Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0011 | (Sadece senkron relliktans Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
motorlar)
Pulse testi hatasi.
0012 | Motor gelismis harekesiz ID Motor ve siiriicii boyutlarinin uyumlu
run icin gok blyuk. oldugunu kontrol edin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
0013 | (Sadece asenkron motorlar) Sirticideki motor nominal degeri ayarla-
Motor veri hatasi. rinin motor plakasindakilerle ayni oldu-
gunu kontrol edin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
FF81 FB A zorlamali Haberlesme adaptori A PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol
hata yoluyla bir hata komutu alindi. | edin.
FF8E EFB zorlamali Dahili haberlesme arabirimi PLC'den sagdlanan hata bilgilerini kontrol
hata yoluyla bir hata komutu alindi. | edin.
D100 Moment kanitla Siriict, Moment kanitlama Motoru ve motor kablolarini kontrol edin.
sirasinda yeterli moment sag- | Parametre ayarlarinin agagidaki gibi
Iflyamadl. oldugunu kontrol edin:
On miknatislama siresi modu |« 21.01 Vektér start modu = Sabit
yanlig veya cok kisa. zaman
« 21.02 Miknatislama siresi = Ayar
sabit degil. Uygun bir deger girin.
D101 Fren kayma Fren, Moment kanitlama sira- | Freni kontrol edin.
sinda kaydi. Frenin kapali durumdayken kayip kay-
madigini kontrol edin.
D102 Fren glivenli Start komutu etkin, gercek hiz | Uygulamayi diisiik bir hizda galistirma-
kapanma 44.208 Glivenlik kapatma hizi | nin gerekip gerekmedigini kontrol edin.
parametresiyle tanimlanan Gerekmiyorsa, 44.208 Glivenlik kapatma
degerin altinda ve 44.209 hizi ve 44.209 Giivenlik kapatma gecik-
Glivenlik kapatma gecikmesi | mesi parametrelerinin degerlerini uygula-
parametresiyle tanimlanan maya karsilik gelecek sekilde degistirin.
gecikme sona erdi. Gekme araci veya uzun seyahat uygula-
malarinda, fren kapama fonksiyonunu
44.207 Glivenlik kapatma se¢ parametre-
siyle devre digi birakin.
D105 Hiz uyusmasi Motor hizi sabit durum sapma | Moment ve akim limit ayarlarini kontrol
seviyesini (par. 76.32) veya edin.
rampalama durumu sapma Enkoder kullanildiysa, d205 enkoder
seviyesini (par. 76.33) asti ve | ayarlarini kontrol edin.
76.34 Hiz uyumu ariza gecik-
mesi parametresiyle tanimla-
nan gecikme sona erdi.
D108 Limitlerin G/C ileri stop limiti ve geri stop limiti | lleri stop limiti ve geri stop limiti kablo

hatasini durdur

girislerinin her ikisi de ayni
anda etkindir.

baglantilarini kontrol edin.




396 Hata izleme




Dabhili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii 397

Dahili haberlegsme arabirimi
(EFB) araciligiyla haberlesme
kontrolu
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icindekiler
» Sisteme genel bakis
* Modbus
* Haberlesmeyi siirtiictiye baglama
» Dahili haberlesme arabirimini ayarlama (Modbus)
« Sdrticli kontrol parametrelerini ayarlama
* Dabhili haberlegsme arabiriminin temelleri
»  Kontrol profilleri hakkinda
*  Kontrol Word'ii
*  Durum word'ii
* Durum gecis semalari
* Referanslar
» Gergek degerler
* Modbus tutma kayit adresleri
* Modbus fonksiyon kodlari
* Harici birakma kodlar
* Kontaklar (Oxxxx referans ayari)
» Aynik Girigler (1xxxx referans ayari)
* Hata kodu kayitlar (tutma kayitlari 400090...400100)
*  CANopen
* Haberlesmeyi siiriicliye baglama
» Dabhili haberlesme arabirimini ayarlama (CANopen)
« Sdriict kontrol parametrelerini ayarlama
» Dabhili haberlesme arabiriminin temelleri
*  Kontrol profilleri hakkinda
+  CiA 402 profili
» ABB siirtictileri profili
»  Seffaf 16 profili
« Seffaf 32 profili
* Nesne sozligi
» CANopen durum géstergeleri

Sisteme genel bakis

Sirucu, bir haberlesme adaptdru veya dahili haberlesme arabirimini kullanarak ileti-
sim hatti Uzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir.

Dahili haberlesme arabirimi iki protokolii destekler: Modbus ve CANopen.
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Modbus

Dahili haberlesme asagidaki cihazlar i¢in igindir:
+ Standart degisken ACS380-04xS

* G/C ve Modbus genisletme modiiliine sahip olan (+L538 opsiyonu) Konfigtire
edilmis degisken (ACS380-04xC).

Dahili haberlesme arabirimi Modbus RTU protokolint desteklemektedir. Surtici
kontrol programi 10 milisaniyelik stre diizeyinde 10 Modbus kaydiyla basa gikabilir.
Ornegin, siiriicii 20 kaydi okumak igin bir talep alirsa, talebi aldiktan sonra 22 ms
icinde yanit baglar (20 ms talebi islemek icin ve 2 ms veri yolunu dizeltmekle geger).
Gergek yanit sliresi, haberlesme hizi (sUrlcide bir parametre ayari) gibi diger faktor-
lere de baglidir.

Sirtict tim kontrol bilgisini haberlesme arabiriminden almak (izere ayarlanabilir veya
kontrol, dahili haberlesme arabirimi ve dijital ve analog girisler gibi diger mevcut kay-
naklar arasinda dagitilabilir.
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Haberlesmeyi siiriiciiye baglama

Haberlesmeyi surtctnin kontrol tnitesine takilmig olan BMIO-01 modiliinin EIA-485
Modbus RTU terminaline baglayin. Baglanti semasi asagida gdsterilmigtir.

Haberlesme kontrol cihazi

Sonlandirma ACIK ")

Veri akigi Haberlesme

<«¢— Kontrol Word'4 (CW) ——
«@—— Referanslar ———
Durum Word'i (SW) ——p=
Gergek degerler ——

Parametre R/W
talep/yanit

Proses G/C (déngusel)

Servis mesajlari (dongusel
> olmayan)

EIA-485

Sonlandirma ve
bias KAPALI

Siricl

EIA-485

Sonlandirma ve
bias KAPALI

Sdricu

0 Haberlesmenin her iki ucundaki cihazlarda sonlandirma ACIK olmalidir.
2) Tercihen haberlesmenin sonundaki cihazda bias ACIK olmalidir.

EIA-485

Sonlandirma ve
bias ACIK 12

Surici
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Dahili haberlesme arabirimini ayarlama (Modbus)
Modbus'i kullanima almak igin

1. Kontrol makrolari menisiinden Modbus RTU 6gesini segin (bkz. bolim Alt meniiler,
sayfa 20).

Asagidaki parametreler otomatik olarak degisir.

Parametre Ayar

20.01 Ext1 komutlari Dahili haberlesme
20.03 Ext1 in1 Segilmedi

20.04 Ext1in2 Segilmedi

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1

22.22 Sabit hiz segimi 1 Segilmedi

22.23 Sabit hiz segimi 2 Segilmedi

23.11 Rampa ayari segimi Hiz./Yav. suresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 EFB ref1

28.22 Sabit frekans segimi 1 Segilmedi

28.23 Sabit frekans segimi 2 Segilmedi

28.71 Frek. rampa grubu seg¢ Hiz./Yav. suresi 1
31.11 Hata reset segimi DI1

58.01 Protokol devrede Modbus RTU

Dahili haberlesme iletisimi icin asagidaki tabloda gosterilen parametrelerle surtciyu
manuel olarak ayarlayabilirsiniz. Haberlegme kontrolii ayar sttunu kullanilacak
degeri veya varsayilan degeri verir. Fonksiyon/Bilgi stitunu parametrenin agiklama-
sini verir.

Dahili haberlesme arabirimi icin Modbus parametre ayarlari

Haberlesme

kontrolii ayari Fonksiyon/Bilgi

Parametre

ILETISIM BASLATMA

58.01  Protokol Modbus RTU Dahili haberlesme iletisimini baslatir.
devrede

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03 Nod adresi 1 (varsayilan) Nod adresi. Ayni gevrimigi nod adresine sahip
iki nod olamaz.

58.04 Haberlesme hizi | 19,2 kbps (varsayi- | Hattin iletisim hizini tanimlar. Master istasyo-

lan) nundaki ayarin aynisini kullanin.
58.05 Parite 8 EVEN 1 (varsa- | Pariteyi ve stop biti ayarini secer. Master
yilan) istasyonundaki ayarin aynisini kullanin.

58.14  lletigim kaybi Hata (varsayilan) | Bir iletisim kaybi tespit edildiginde gergekles-
eylemi tirilecek eylemi tanimlar.
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modu

(varsayilan)

Haberlesme . -
Parametre kontrolii ayari Fonksiyon/Bilgi
58.15 lletisim kaybi Cw/ Ref1/Ref2 lletisim kaybi gériintiilemesini etkinlesti-

rir/ldevre disi birakir ve iletisim kaybi gecikme
sayacini resetlemek igin yontemleri tanimlar.

58.16 lletisim kaybi 3,0 s (varsayilan) | lletisim gériintiilemesi icin zaman asimi sini-
suresi rini tanimlar.
58.17  Génderim 0 ms (varsayilan) | Sirlcu tepki gecikmesini tanimlar.
gecikme
58.25  Kontrol profili ABB Drives (varsa- | Surlict tarafindan kullanilan kontrol profilini
yilan) secer. Bkz. bolim Dabhili haberlesme arabiri-
minin temelleri (sayfa 404).
58.26 EFB reft tipi Hiz veya frekans | Haberlesme referanslari 1 ve 2'nin tiplerini
58.27 EFB ref?2 tipi (58.26 igin varsayi- | tanimlar. Her bir referans tipi igin dlgeklen-
lan), Seffaf, Genel, | dirme 46.01...46.03 parametreleriyle tanimla-
Moment (58.27igin | nir. Hiz veya frekans ayari ile, tip etkin olan
varsayilan), Hiz, galisma moduna gore otomatik olarak segilir.
Frekans
58.28 EFB act1 tipi Hiz veya frekans | Gergek degerler 1 ve 2'nin tiplerini tanimlar.
58.29 EFB act?2 tipi (58.28 igin varsay!- | Her bir gergek deger i¢in dlgeklendirme
lan), Seffaf 46.01...46.03 parametreleriyle tanimlanir. Hiz
(568.29 igin varsayi- | veya frekans ayari ile tip, etkin olan galisma
lan), Genel, moduna gore otomatik olarak segilir.
Moment, Hiz, Fre-
kans
58.31 EFB act1 geffaf | Diger 58.26 EFB ref1 tipi (68.27 EFB ref2 tipi) Sef-
58.32 kaynagi faf olarak ayarlandiginda gergek degerler 1
EFB act2 seffaf ve 2'yi tanimlar.
kaynagi
58.33 Adresleme Mod 0 (varsayilan) | Parametreler ile 400001...465536
modu (100...65535) Modbus kayit araligindaki
tutma kayitlar arasindaki eslemeyi tanimlar.
58.34 Word sirasi LO-HI (varsayilan) | Modbus mesaj gercevesindeki veri word'leri-
nin sirasini tanimlar.
58.101 Data G/C 1 Ornegin, varsayi- | Modbus master'in, Modbus Girig/Cikis para-
lan ayarlar (G/C'lar | metrelerine ait kayit adresinden okudugunda
58.114 Data G/C 14 1...6 kontrol veya bu adrese yazdiginda eristigi strici
word'Unu, durum parametresinin adresini tanimlar. Modbus
word'Un(, iki refe- | G/C word'leri arasindan okumak veya yaz-
ransi ve iki gercek | mak istediginiz parametreleri segin.
degeri igerir)
RO/DIO kontrol Bu ayarlar gelen verileri 10.99 RO/DIO kont-
word'li, AO1 veri | rol word'ii, 13.91 AO1 veri depolama, 40.91
depolama, Geribil- | Geribildirim veri depolama veya 40.92 Ayar
dirim veri depo- noktasi veri depolama depolama parametre-
lama, Ayar noktasi | lerine yazar.
veri depolama
58.06 lletisim kontrolii | Ayarlari tazele Konfiglirasyon parametrelerinin ayarlarini

dogrular.
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Yeni ayarlar, siriiciiye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda gecerli olur.

Siiruicu kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili haberlesme arabirimi kurulduktan sonra agagidaki tabloda listelenmis olan
suridcu kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Haberlesme kontrolii ayari
sutunu, dahili haberlesme sinyali s6z konusu surtcu kontrol sinyali i¢in istenen kay-
nak veya hedef oldugunda kullanilacak degeri veya degerleri verir. Fonksiyon/Bilgi
sUtunu parametrenin agiklamasini verir.

Haberlesme

Parametre o
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUTU KAYNAK SECIMI

20.01 Ext1 komutlar1 | Dahili haberlesme EXT1 etkin kontrol konumu olarak segilmigken
haberlesmeyi start ve stop komutlari igin
kaynak olarak seger.

20.02 Ext2 komutlar1 | Dahili haberlesme EXT2 etkin kontrol konumu olarak segilmigken
haberlesmeyi start ve stop komutlari igin
kaynak olarak secer.

HIZ REFERANSI SECIMI

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi (izerinden alinan
bir referansi hiz referansi 1 olarak seger.

22.18 Ext2 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi tizerinden alinan
bir referansi hiz referansi 2 olarak seger.

MOMENT REFERANSI SEGIMI

26.11 Moment ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi Gizerinden alinan
secimi bir referansi moment referansi 1 olarak seger.
26.12 Moment ref2 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi tizerinden alinan
secimi bir referansi moment referansi 2 olarak seger.

FREKANS REFERANS SECIMI

28.11 Ext1 frekans EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi (izerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 1 olarak seger.
28.15 Ext2 frekans EFB ref1 Dahili haberlegsme arabirimi Gzerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 2 olarak seger.

DIGER SECIMLER

EFB referanslari, 6nce Diger 6desi, sonra ya 03.09 EFB referansi 1 ya da 03.10 EFB referansi
2 parametresi segilerek neredeyse herhangi bir sinyal segici parametresinde kaynak olarak
secilebilir.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

96.07 Parametre Kaydet (Tamam Parametre deger degisimlerini (haberlesme
manuel kaydi dgesine geri doner) kontrolu ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
kaydeder.
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Dahili haberlegme arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemiyle sirlici arasindaki déngusel iletisim 16 bit veri word'lerinden
veya 32 bit veri word'lerinden (seffaf bir kontrol profiliyle birlikte) olusmaktadir.

Asagidaki sema dahili haberlesme arabiriminin ¢alismasini géstermektedir. Déngusel
iletisimde aktarilan sinyaller semanin altinda aciklanmistir.

Haberlesme agi

Doénglisel iletisim

GIC 1
GIC 2
GIC3

1)
EFB profili EXT1/2
Start komutlari
EFB CW

03.09 EFB referansi 1

S

03.10 EFB referansi 2|

20.01
20.06

EFB SW

Gergek 1

Gergek 2

SEC
CW
2 0
REF1 :12\
REF2 | t—3
56.25
SEC
SW
)Y
|| [ACTA RIS
ACT2 3
56.25

Veri G/IG
segimi

I

G/C 69

[

58.101
58.114

Par. 01.01...255.255

Referans segimi

S

Gruplar
22/26/28/40 vb.

Referans segimi

S

L| Dongusel olmayan iletisim

Gruplar
22/26/28/40 vb.

N =

Haberlesme uizerinden kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.
58.25 Kontrol profili parametresi ABB Drives olarak ayarlanmigsa veri dénistirme. Bkz. bolim Kontrol
profilleri hakkinda, sayfa 406.

Parametre
tablosu
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Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol Word'ii (CW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Surictyi bir haber-
lesme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW haberlesme kontrol cihaziyla
surticliye gonderilir. Striici parametrelerinde, kullanici EFB CW'yi siirlict kontrol
komutlarinin (start/stop, acil stop, harici kontrol konumlari 1/2 arasinda segim veya
hata resetleme gibi) kaynagi olarak seger. Surticti, CW'de yer alan bit kodlu talimat-
lara gore durumlari arasinda gegis yapar.

Haberlesme CW, sirtcuye ya oldugu gibi yazilir ya da veri dénusturilir. Bkz. bolim
Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 406.

Haberlesme Durum Word'i (SW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Strtici-
den haberlesme kontrol cihazina durum bilgisi igerir. Striici SW, haberlesme
SW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri dénusturalir. Bkz. bélim Kontrol profilleri
hakkinda, sayfa 406.

Referanslar

EFB referanslari 1 ve 2, 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsayilardir. Her bir referans
word'unun igerigi hiz, frekans, moment veya proses referansi gibi neredeyse her-
hangi bir sinyalin kaynag olarak kullanilabilir. Dahili haberlesme iletisiminde, referans
1 ve referans 2 sirasiyla 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2 parametre-
leri ile gorinttlenir. Referanslarin élgeklendirilip élgeklendiriimemesi 58.26 EFB ref1
tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametrelerinin ayarlarina baghdir. Bkz. bolim Kontrol
profilleri hakkinda, sayfa 406.

Gergek degerler

Haberlesme gergek sinyalleri (ACT1 ve ACT2) 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsa-
yilardir. Segilen siriici parametre degerlerini striciden master'a tasirlar. Gergek
degerlerin dlgeklendirilip dlgeklendiriimemesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act2
tipi parametrelerinin ayarlarina bagldir. Bkz. bolim Kontrol profilleri hakkinda,

sayfa 406.

Veri girig/gikiglari

Veri giris/cikislar (G/C) secilmis suruct parametre degerlerini iceren 16 bit veya 32
bit word'lerdir. 58.101 Data G/C 1 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri master'in veri
okudugdu (giris) veya veri yazdigi (¢ikis) adresleri tanimlar.

Kayit adresleme

Tutma kayitlarina erisim icin Modbus taleplerinin adres alani 16 bittir. Bu, Modbus
protokollnin 65536 tutma kaydinin adreslenmesini destekler.

Eskiden, Modbus master cihazlari tutma kayit adreslerini gdstermek igin 40001 ila
49999 arasinda 5 haneli ondalik adresler kullanirdi. 5 haneli ondalk adreslemede
adreslenebilir tutma kayitlarinin sayisi 9999 ile sinirliydi.
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Modern Modbus master cihazlari tipik olarak 65536 Modbus tutma kaydinin tama-
mina erigsimi saglamaktadir. Bu yontemlerden biri, 400001 ila 465536 arasinda 6
haneli ondalik adresler kullanmaktir. Bu kilavuz, tutma kayit adreslerini géstermek
icin 6 haneli ondalik adresleme kullanmaktadir.

5 haneli ondalik adreslemeyle sinirli olan Modbus master cihazlari, 400001 ila
409999 arasindaki kayitlara hala 40001 ila 49999 arasindaki 5 haneli ondalik adres-
leri kullanarak erigebilmektedir. Bu master'lar 410000 ila 465536 arasindaki kayitlara
erisemez. Daha fazla bilgi i¢in, bkz parametre 58.33 Adresleme modu.

Not: 32 bit parametrelerin kayit adreslerine, 5 haneli kayit sayilari kullanilarak erigile-
mez.

Kontrol profilleri hakkinda

Kontrol profili strlicii ve haberlesme master arasindaki veri aktarimi igin kurallari
tanimlar, érnegin:

* birlesik boolean word'leri dénusturilmuis mu ve nasil dontstiriimis?

» sinyal degerleri 6lgeklendirilmis mi ve nasil dlgeklendirilmis?

* Haberlesme master icin sirlict kayit adresleri nasil eslenmis?

Sdruciyu su iki profilden birine uygun olarak mesaj alip géndermesi igin konfigiire
edebilirsiniz:

* ABB Drives

» DCU Profili.

ABB Siricilileri profili igin, strliciniin dahili haberlesme arabirimi haberlesme verile-
rini srucude kullanilan lokal verilere veya lokal verilerden haberlesme verilerine

donusturir. DCU Profili veri donusturme ve dlgeklendirme icermez. Asagidaki sekilde
profil segiminin etkisi gdsterilmektedir.

Profil segimi

Veri déniistiirme S EC

ve Olgeklendirme

- - > 0
58.26...58.29 \7 o
Haberlesme Strtcd

»05

58.25

58.25 Kontrol profili parametresi ile kontrol profili segimi séyledir:

» (0) ABB Drives
* (5) DCU Profili.
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Kontrol Word'ii
ABB Sdrtcduleri profili icin Kontrol Word'l

Asagidaki tabloda ABB Siriculeri kontrol profili igin haberlesme Kontrol Word'iniin
icerigi gosterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi bu word'd suricide kullanildigi
bicime donUstlrir. Bliylk ve kalin harfli yazilar ABB Siirdiciileri profili igin durum gegis
semasi kisminda (sayfa 412) gosterilen durumlara aittir.

Bit |Adi Deger | DURUM/Agiklama
0 |OFF1_ 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
KONTROL 0 Etkin yavaglama rampastyla dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle;

diger kilitler (OFF2, OFF3) etkin degilse READY TO
SWITCH ONa ilerle.

1 OFF2_ 1 Calismaya devam et (OFF2 etkin degil).
KONTROL 0 Acil OFF, serbest durus.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
2 OFF3_ 1 Calismaya devam et (OFF3 etkin degil).
KONTROL 0 Acil stop, surlici parametresi ile tanimlanan surede durur.

OFF3 ACTIVE ‘e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve calistirilan
makinenin durdurulabileceginden emin olun.

3 INHIBIT, 1 OPERATION ENABLED'a ilerle.

OPERATION Not: Calisma izni sinyali etkin olmalidir; bkz. stiriicti
belgeleri. Suriici haberlesmeden Calisma izni sinyalini
almak uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali etkinlestirir.

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.
4 RAMP_OUT_ 1 Normal ¢calisma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
ZERO OUTPUT ENABLED.
0 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla. Surtcu

rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestiri. RAMP FUNCTION
GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 Normal calisma. OPERATING'e ilerle.
ZERO Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siirlicti

parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
7 RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITEDa ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtici
parametreleri tarafindan bu sinyal icin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢calismaya devam et.
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Bit | Adi Deger | DURUM/Agiklama

8 JOGGING_1 1 Joglama 1 hizinda ¢aligma talebi.
Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtci
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal galismaya devam et.

9 JOGGING_2 1 Joglama 2 hizinda galisma talebi.
Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtci
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢alismaya devam et.

10 REMOTE_ 1 Haberlesme kontroll devrede.
CMD 0 Kontrol Word'lii <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol
Word'l ve Referansi tut.
Kontrol Word'li = 0 ve Referans = 0: Haberlesme kontroli
devrede. Referans ve yavaglama/hizlanma rampalari
kilitlendi.
11 EXT_CTRL_ 1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
LOC haberlesmeden segilmek lizere parametrelenmigse
etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek Uizere parametrelenmisse
etkindir.

12 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin surrtict lojigi ile
13 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

14 USER_2

15 USER_3

DCU profili icin Kontrol Word'ii

Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme Kontrol Word'linti oldugu gibi striict Kontrol
Word'lnin 0 - 15 bitlerine yazar. Sirtcu Kontrol Word'iiniin 16 - 32 bitleri kullanimda
degildir.

Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama

0 STOP 1 Stop Modu parametresine ya da stop modu talep
bitlerine gére durma (7 ve 9 bitleri).

0 (¢alisma yok)
1 START 1 Siruclyu baglatin.
0 (calisma yok)
2 GERI 1 Motor dénmesinin geri yonu
0 (calisma yok)
Rezerve
4 RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetleme.

0 (¢alisma yok)
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Bit | Adi Deger | Durum/Agiklama

5 EXT2 1 Harici kontrol konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden segilmek lizere parametrelenmigse
etkindir.

0 Harici kontrol konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek izere parametrelenmisse
etkindir.

6 RUN_DISABLE 1 Calisma devre disi Suriict haberlesmeden galisma

izni sinyalini almak tzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali
devre digi birakir.

0 Calisma izni. Sirici haberlesmeden Calisma izni
sinyalini almak tzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali
etkinlegtirir.

7 STOPMODE_RAMP

N

Normal rampa stop modu

0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu O ise parametre stop

modu varsayilan olur.

8 STOPMODE_ 1 Acil rampa stop modu
EMERGENCY—RAM 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin tim 0 ise parametre stop

modu varsayilan olur.

9 STOPMODE_COAST

N

Serbest stop modu.

0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timi O ise parametre stop
modu varsayilan olur.

10 RAMP_PAIR _2 igin Heniz uygulanmadi
ayrildi

N

11 RAMP_OUT_ZERO Rampa Fonksiyon Jenerator gikisini sifira zorla.
Siricli rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim

limitleri zorlandiginda).

0 Normal ¢alisma.
12 RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratérune ait
cikis tutuldu)
0 Normal ¢alisma.
13 RAMP_IN_ZERO 1 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
0 Normal ¢alisma.
14 REQ_LOCAL_LOCK |1
0
15 TORQ_LIM_PAIR _ Henliz uygulanmadi
2 igin ayrild
16 FB_LOCAL_CTL 1 Lokal mod igin haberlesmeden kontrol talep edilir.
Etkin kaynaktan kontroll alir.
0 (calisma yok)
17 FB_LOCAL_REF 1 Lokal mod igin haberlesmeden referans talep edilir.
Etkin kaynaktan referansi alir.
0 (calisma yok)
18 RUN_DISABLE_1igin Henuz uygulanmadi

ayrildi
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Bit | Adi Deger | Durum/Agiklama

19 Rezerve

20 Rezerve

21 Rezerve

22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik icin strict lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

24 USER_2

25 USER_3

26 Rezerve

L3

Durum word'ii

ABB Sdricduleri profili igin Durum Word'l

Asagidaki tabloda ABB Sirtcilleri kontrol profili icin haberlesme Durum Word'li gés-
terilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme igin surtict Durum Word'lGnu
bu forma doénusturar. Blyuk ve kalin harfli yazilar ABB Siirticlileri profili igin durum
gecis semasi kisminda (sayfa 412) gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Aciklama
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED.
0 -
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Gergek deger Referansa esittir
(tolerans limitleri dahilindedir, 6r. hiz kontroliinde, hiz
hatasi nominal motor hizinin maks. %10'udur).

0 Gergek deger Referans'tan farklidir ( tolerans limitleri
digindadir).
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Bit Adi Deger | DURUM/Agiklama

9 REMOTE 1 Siricl kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Sdricu kontrol konumu: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Gergek frekans veya hiz, denetim limitine (sirlict

parametresi ile ayarlanan) esit veya limitin Gzerinde.
Her iki dénme yoniinde de gegerlidir.

0 Gergek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.
11 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin surucu lojigi ile
12 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
13 USER_2
14 USER_3
15 Rezerve

DCU profili igin Durum Word'ii

Dahili haberlesme arabirimi, surticti Durum Word'l O - 15 bitlerini higbir degisiklik yap-
madan haberlesme Durum Word'line yazar. Sirict Durum Word'iinin 16 - 32 bitleri
kullanimda degildir.

Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
0 READY 1 Sdricu, start komutunu almaya hazir.
0 Sirtci hazir degil.

1 ENABLED 1 Harici caligma izni sinyali etkin.

0 Harici galisma izni sinyali etkin degil.

2 ENABLED_TO_ Heniiz uygulanmadi

ROTATE igin ayrildi
3 RUNNING 1 Sirtcl modulasyonda.
0 Sdricu modilasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Sdricu sifir hizda.
0 Sdricu sifir hizda degil.
5 ACCELERATING 1 Henliz uygulanmadi
0 Henuz uygulanmadi
6 DECELERATING 1 Henliz uygulanmadi
0 Henliz uygulanmadi
7 AT_SETPOINT 1 Siriict ayar noktasinda.
0 Sdricu ayar noktasinda degil.

8 LIMIT 1 Sirticli galismasi sinirlandirildi.

0 Suricl galigmasi sinirlandiriimadi.

9 SUPERVISION 1 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitin
Uzerinde. Limit 46.31...46.33 parametreleriyle
ayarlanir.

0 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitler
dahilinde.
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
10 REVERSE_REF 1 Henulz uygulanmadi
0 Henuiz uygulanmadi
11 REVERSE_ACT 1 Heniiz uygulanmadi
0 Heniiz uygulanmadi
12 PANEL_LOCAL 1 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol modunda.
0 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol modunda
degil.
13 FIELDBUS_LOCAL |1 Haberlesme, lokal kontrol modunda.
0 Haberlesme, lokal kontrol modunda degil.
14 EXT2_ACT 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.
0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.
15 FAULT 1 Siruci hata verdi.
0 Siruci hata vermedi.
16 ALARM 1 Uyari/Alarm etkin.
0 Uyari/alarm yok.
17 Rezerve
18 DIRECTION_ Henuz uygulanmadi
LOCK igin ayrildi
19 Rezerve
20 Rezerve
21 Rezerve
22 USER_O Uygulamaya 6zg islevsellik igin sirlicu 10jigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Bu kanalda kontrol talep edildi.
0 Bu kanalda kontrol talep edilmedi.
27 ... |Rezerve
31

Durum gegis semalari

ABB Siiriiciileri profili icin durum gecis semasi

Asagidaki sema, slrtct ABB Surtctleri profilini kullanirken ve sirtict dahili Haber-
lesme arabiriminden gelen kontrol word'liniin komutlarini izlemek lzere konfigire
edilmigken, strtctideki durum gegislerini gostermektedir. Blyuk harfli yazilar, haber-
lesme Kontrol ve Durum word’lerini gésteren tablolarda kullanilan durumlara aittir.

Bkz. bolim ABB Siirtictileri profili igin Kontrol Word'(i sayfa 407 ve ABB Siiriiciileri

profili icin Durum Word'(i sayfa 410.
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SWITCH-ON ABB siiriiciileri
MAINS OFF INHIBITED l— (SW Bit6=1) profili

Giig AGIK — (CW Bit0=0)

\Y

NOTREADY TO _
ABCD SWITCH ON (SW Bit0=0) CW = Kontrol Word'li
SW = Durum Word'li

|_L n=Hz
| = Girig Akimi

1 cwaits<o) (CW=xxxx x1xx xxxx x110) RFG = Rampa
Fonksiyonu
READY TO Jeneratori
OPERATION SWITCH ON (SW Bit0=1) f = Frekans
INHIBITED (SW Bit2=0)
herhangi bir durumdan
— gillge??:ndi — (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
9 ~ Hata
READY TO FAULT )
herhangi bir durumdan OPERATE (SW Bit1=1) (SW Bit3=1)
—— OFF1 (CW Bit0=0) J— —+ (CW Bit7=1)

T (CW=xxxx x1xx xxxx 1111

OFF1 ve SW Bit12=1) >
ACTIVE (SW Bit1=0)

herhangi bir durumdan  herhangi bir durumdan

—+ n(f)=0/1=0 v _| Acil Stop _| Acil OFF

(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)

ve
BCD SW Bit12=1) OFF3 OFF2
Vi ACTIVE [~ (SW Bit5=0) | ACTIVE |- (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) —+ n(f)=0/1=0
cD OPERATION

ENABLED L (SW Bit2=1)

A——+——

(CW Bit5=0) T (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
D RFG: OUTPUT

ENABLED

B—+—

(CW Bit6=0) T (CW=xxxx x1xx xx11 1111)
RFG: ACCELERATOR

ENABLED STATE

c—- kosul

=4 (CW=x000 x1xx x111 1111) + s
bit yiikselen kenari
OPERATION| _ \\ ciecs) I
D




414 Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii

Referanslar
ABB Siiriiciileri profili ve DCU Profili i¢in referanslar

ABB Suricdleri profili EFB referansi 1 ve EFB referansi 2'nin kullanimini destekler.
Referanslar her biri bir isaret biti ve 15 bit tam say1 iceren 16 bit uzunlukta word’lerdir.
Negatif bir referans buna karsilik gelen pozitif referansin iki tamlayicisinin hesaplan-
masi ile olusturulur.

Referanslar, dlgeklendirmesi 58.26 EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref?2 tipi ayarina gére
kullanima alinan 46.017...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde dlgeklendirilir
(bkz. sayfa 293).

Haberlesme - Sirlci
29090 252 rtans fran
10000 = 5 3 G et )
0——0
o -
20000 — -(46.07) (hiz referansi ile)

~ -(46.02) (frekans referansi ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2 paramet-
releri ile gosterilir.

Gergek degerler
ABB Siiriiculeri profili ve DCU Profili igin gergek degerler

ABB Siirculeri profili, iki haberlesme gergek degerinin (ACT1 ve ACT2) kullanimini
destekler. Gergek degerler her biri bir isaret biti ve 15 bit tam sayi igeren 16 bit uzun-
lukta word’lerdir. Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki tamlayicisinin
hesaplanmasi ile olugturulur.

Gercgek degerler, dlgeklendirmesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act2 tipi ayarina
gore kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde 6l¢eklendiri-
lir (bkz. sayfa 293).




Dabhili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii 415

Haberlesme - Siiriicii
29090 2502 rkans tran 1
1000 1 450 g et 1)
0——0
0000 15500 g oot 1)
20000~ 14502 reans rtrrs )

Modbus tutma kayit adresleri
ABB Siiruciileri profili ve DCU Profili igcin Modbus tutma kayit adresleri

Asagidaki tabloda, ABB Siiriculeri klasik profili ile striicu verisi igin varsayilan Mod-
bus tutma kayit adresleri gésterilmektedir. Bu profil strtict verisine, donusturilmis
16 bit erisim saglar.

Not: Siricunin 32 bit Kontrol ve Durum word'lerinin yalnizca en énemsiz 16 bitlerine
erigilebilir.

Not: DCU Profili ile 16 bit kontrol/durum word'l kullanildiysa, DCU Kontrol/Durum
word'inln 16 - 32 bitleri kullanimda degildir.

Kayit adresi Kayit verisi (16 bit word'ler)

400001 Varsayilan degeri: Kontrol word't (CW 16bit). Bkz. bolimler ABB
Stirtictileri profili igin Kontrol Word'(i (sayfa 407) ve DCU profili igin
Kontrol Word'ii (sayfa 408).

Bu segim 58.101 Data G/C 1 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400002 Varsayilan degeri: Referans 1 (Ref1 16bit).

Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400003 Varsayilan degeri: Referans 2 (Ref2 16bit).

Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400004 Varsayilan degeri: Durum Word'd (SW 16bit). Bkz. bolimler ABB

Stirtictileri profili igin Durum Word'ii (sayfa 410) ve DCU profili igin
Durum Word'ii (sayfa 411).
Bu segim 58.102 Data G/C 2 parametresi kullanilarak degistirilebilir.




416 Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii

400005 Varsayilan degeri: Gercek deger 1 (Act1 16bit).
Bu sec¢im 58.105 Data G/C 5 parametresi kullanilarak degistirilebilir.
400006 Gergek deger 2 (Act2 16bit).

Bu sec¢im 58.106 Data G/C 6 parametresi kullanilarak degistirilebilir.

400007...400014 Veri giris/gikis 7...14.
58.107 Data G/C 7 ... 58.114 Data G/C 14 parametreleri ile secilir.

400015...400089 Kullaniimiyor

400090...400100 Hata kodu erigimi. Bkz. bdlum Hata kodu kayitlari (tutma kayitlari
400090...400100) (sayfa 420).
400101...465536 Parametre okuma/yazma.

Parametreler kayit adreslerine 58.33 Adresleme modu parametresine
gore eslenir.

Modbus fonksiyon kodlari

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus fonksi-
yon kodlari gosterilmektedir.

Kod Fonksiyon ismi Aciklama

01h Kontaklari Oku -

02h Ayrik Girigleri Oku -

03h Tutma Kayitlarini Oku -

05h Tekli Kontak Yaz -

06h Tekli Kayit Yaz -

08h Hata tanimlari Haberlesmenin veya cesitli dahili hata durumlarinin

kontrol edilmesi igin kullanilan bir dizi test saglar.
Desteklenen alt kodlar:
» 00h Sorgu Verilerini Geri Ver: Eko/geri dongu testi.

* 01h Haberlesme Opsiyonunu Yeniden Baslat:
Yeniden baslatir ve EFB'yi baglatir, haberlesme
olay sayagclarini temizler.

* 04h Yalnizca Dinleme Modunu Zorla

* 0Ah Sayaglar ve Hata Tanimlari Kaydini Temizle
+ 0Bh Bara Mesaji Sayacini Geri Déndur

+ 0Ch Bara lletisim Hatasi Sayacini Geri Déndiir

+ 0Dh Bara Ozel Durum Hatasi Sayacini Geri
Doéndur

* OEh Slave Mesaj Sayacini Geri Dondur

» OFh Slave Yanit Yok Sayacini Geri Dondur

» 10h Slave NAK (negatif onay) Sayacini Geri Donduir
» 11h Slave Mesgul Sayacini Geri Déndur

» 12h Bara Karakteri Seviyesi Agim Sayacini Geri
Déndar

+ 14h Seviye Asim Sayacini ve Isaretini Temizle

0Bh iletisim Olay Sayacini -
Getir
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Kod Fonksiyon ismi Aciklama
OFh Coklu Kontak Yaz -
10h Coklu Kayitlari Yaz -
16h Kayit Yazmayi Maskele |-
17h Coklu Kayitlari Oku/Yaz |-
2Bh / OEh | Kapstlllenmis Arabirim Desteklenen alt kodlar:
Tasima * OEh Cihaz Tanimlamasini Oku: Tanimlamayi ve

diger bilgileri okumayi saglar.

Desteklenen kimlik kodlari (erigim turu):

* 00h: Temel cihaz tanimlamasini almak igin istek
(akis erigimi)

* 04h: Belli bir tanimlama nesnesini almak igin istek
(tek tek erisim)

Desteklenen Nesne Kimlikleri:

» 00h: Satici Adi («<ABB»)

+ 01h: Uriin Kodu (6rnegin, «<ASCCL»)

» 02h: Blyuk Kuguk Revizyon (07.05 Yazilim sdrdmii
ve 58.02 Protokol kimligi parametrelerinin iceriginin
bilesimi).

+ 03h: Vendor URL'i («www.abb.com»)

+ 04h: Uriin adi: («<ACS380»).

Harici birakma kodlar

Asagidaki tabloda dahili haberlesme arabirimi tarafindan desteklenen Modbus 6zel
durum kodlari gésterilmektedir.

Kod Adi Aciklama

01h GECERSIZ FONKSIYON | Sorguda alinan fonksiyon kodu sunucu igin izin
verilen bir igslem degil.

02h GECERSIZ ADRES Sorguda alinan veri adresi sunucu igin izin verilen bir
adres degil.

03h GECERSIZ DEGER Talep edilen kayit miktari cihazin basa

cikabileceginden fazla. Bu hata, cihaza yazilmis olan
bir degerin gecerli araligin diginda oldugu anlamina
gelmez.

04h CIHAZ HATASI Sunucu istenen islemi gerceklestirmeye calisirken
onarilamaz bir hata meydana geldi. Bkz. bélim Hata
kodu kayitlari (tutma kayitlar 400090...400100),
sayfa 420.
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Kontaklar (Oxxxx referans ayari)

Kontaklar 1 bitlik okuma/yazma degerleridir. Kontrol Word'u bitleri bu veri tiru ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus kontaklarini (Oxxxx referans ayari) 6zetler. Refe-
ranslarin kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanli dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
000001 | OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 | OFF3_CONTROL Rezerve
000004 | INHIBIT_OPERATION Rezerve
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD EXT2
000007 |RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE

000008 | RESET

STOPMODE_RAMP

000009 | JOGGING_1

STOPMODE_EMERGENCY_RAMP

000010 | JOGGING_2

STOPMODE_COAST

000011 | REMOTE_CMD Rezerve

000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Rezerve

000016 |USER_3 Rezerve

000017 | Rezerve

FB_LOCAL_CTL

000018 | Rezerve

FB_LOCAL_REF

000019 | Rezerve Rezerve
000020 |Rezerve Rezerve
000021 | Rezerve Rezerve
000022 |Rezerve Rezerve
000023 | Rezerve USER_0O
000024 | Rezerve USER_1
000025 | Rezerve USER_2
000026 |Rezerve USER_3
000027 | Rezerve Rezerve
000028 | Rezerve Rezerve
000029 |Rezerve Rezerve
000030 |Rezerve Rezerve
000031 | Rezerve Rezerve
000032 |Rezerve Rezerve
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Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
000033 | Role ¢ikisi RO1 igin kontrol Role ¢ikisi RO1 igin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 710.99 RO/DIO kontrol
word'l, bit 0) word'il, bit 0)
000034 | Réle ¢ikisi RO2 igin kontrol Réle ¢ikisi RO2 igin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'l, bit 1) word'l, bit 1)
000035 | Role gikisi RO3 icin kontrol Réle ¢ikisi RO3 icin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'li, bit 2) word'li, bit 2)
000036 | Role gikisi RO4 icin kontrol Réle ¢ikisi RO4 icin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'li, bit 3) word'li, bit 3)
000037 | Role gikigi RO5 igin kontrol Role gikisi RO5 igin kontrol
(parametre 10.99 RO/DIO kontrol (parametre 10.99 RO/DIO kontrol
word'ii, bit 4) word'i, bit 4)

Ayrik Girigler (1xxxx referans ayari)

Ayrik Girigler 1 bitlik salt okunur degerlerdir. Durum Word'l bitleri bu veri tird ile
sunulur. Asagidaki tablo Modbus ayrik girislerini (1xxxx referans ayari) 6zetler. Refe-
ranslarin kabloda aktarilan adrese uyan 1 tabanli dizinler oldugunu unutmayin.

Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili
0 RDY_ON READY
1 RDY_RUN ENABLED
2 RDY_REF Rezerve
3 TRIPPED RUNNING
4 OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
5 OFF_3_STATUS Rezerve
6 SWC_ON_INHIB Rezerve
7 ALARM AT_SETPOINT
8 AT_SETPOINT LIMIT
9 REMOTE SUPERVISION
10 ABOVE_LIMIT Rezerve
11 USER O Rezerve
12 USER_1 PANEL_LOCAL
13 USER_2 FIELDBUS_LOCAL
14 USER_3 EXT2_ACT
15 Rezerve FAULT
16 Rezerve ALARM
17 Rezerve Rezerve
18 Rezerve Rezerve
19 Rezerve Rezerve
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Referans | ABB Siiriiciileri profili DCU Profili

20 Rezerve Rezerve

21 Rezerve Rezerve

22 Rezerve USER_O

23 Rezerve USER_1

24 Rezerve USER_2

25 Rezerve USER_3

26 Rezerve REQ_CTL

27 Rezerve Rezerve

28 Rezerve Rezerve

29 Rezerve Rezerve

30 Rezerve Rezerve

31 Rezerve Rezerve

32 Dijital giris DI1 igin gecikmeli | Dijital giris DI1 igin gecikmeli
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 D/
gecikmeli durumu, bit 0) gecikmeli durumu, bit Q)

33 Dijital giris DI2 igin gecikmeli | Dijital giris DI2 igin gecikmeli
durum (parametre 10.02 DI durum (parametre 10.02 D/
gecikmeli durumu, bit 1) gecikmeli durumu, bit 1)

34 Dijital giris DI3 igin gecikmeli | Dijital giris DI3 igin gecikmeli
durum (parametre 710.02 DI durum (parametre 70.02 DI
gecikmeli durumu, bit 2) gecikmeli durumu, bit 2)

35 Dijital giris D14 igin gecikmeli | Dijital giris DI4 icin gecikmeli
durum (parametre 70.02 DI durum (parametre 70.02 DI
gecikmeli durumu, bit 3) gecikmeli durumu, bit 3)

36 Dijital giris DIO1 igin gecikmeli | Dijital giris D101 igin gecikmeli
durum (parametre 17.02 DIO | durum (parametre 11.02 DIO
gecikmeli durumu, bit 4) gecikmeli durumu, bit 4)

37 Dijital giris DI02 i¢in gecikmeli | Dijital giris DI02 icin gecikmeli

durum (parametre 71.02 DIO
gecikmeli durumu, bit 5)

durum (parametre 711.02 DIO
gecikmeli durumu, bit 5)

Hata kodu kayitlar (tutma kayitlari 400090...400100)

Bu kayitlar son sorgu hakkindaki bilgileri igerir. Bir sorgu basariyla bitince hata kaydi

silinir.
Referans | Adi Aciklama
89 Hata Kayitlarini Sifirla 1 = Dahili hata kayitlarini sifirla (91...95). 0 = Higbir
sey yapma.
90 Hata Islev Kodu Basarisiz sorgunun islev kodu
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Referans | Adi Aciklama

91 Hata Kodu Harici kod 04h olusturuldugunda ayarlanir (yukaridaki
tabloya bakin).

* 00h Hata yok
« 02h Alt/Ust limit agildi

« 03h Hatal Dizin: Bir dizi parametresinin
kullanilamayan dizini

» 05h Yanlis Veri Tipi: Deder parametrenin veri tipine
uymuyor

» 65h Genel Hata: Sorguyu islerken tanimsiz hata

92 Basarisiz Kayit Okunamayan veya yazilamayan son kayit (ayrik giris,
kontak, giris kaydi veya tutma kaydi).
93 Basariyla Yazilan Son Basariyla yazilan son kayit (ayrik giris, kontak, giris
Kayit kaydi veya tutma kayd1).
94 Basariyla Okunan Son Basariyla okunan son kayit (ayrik girig, kontak, giris
Kayit kaydi veya tutma kaydi).
CANopen

CANopen protokoliine sahip olan dahili haberlesme asagidaki cihazlar igindir:

+ BCAN-11 CANopen genisletme moduliine sahip olan (+K495 opsiyonu) Konfiglire
edilmis degisken (ACS380-04xC).

Dahili CANopen birden gok zaman seviyesinde ¢aligir. Yuksek éncelikli ddongusel veri-
ler (kontrol word'l,, referanslar, durum word'l ve gercek degerler) ve CANopen mesaj
yonetiminin ¢cogu 2 ms zaman seviyesinde islenir. SDO mesaijlari ve suriici parametre
erisimi 10 ms zaman seviyesinde islenir. Nesneleri silinmeyen bellege kaydetmek ve
nesneleri silinmeyen bellekten geri yiiklemek arka plan gorevi olarak iglenir.

Sirtcu tim kontrol bilgisini haberlesme arabiriminden almak izere ayarlanabilir veya
kontrol, dahili haberlesme arabirimi ve dijital ve analog girisler gibi diger mevcut kay-
naklar arasinda dagtilabilir.

Haberlesmeyi siiriiciiye baglama

Haberlesmeyi strtictiniin kontrol tnitesine takilmis olan BCAN-11'in X1 terminaline
baglayin.

Konektordeki pimler BCAN-11 etiketinde tanimlanir.

Not: CANopen modilinu kullanima alirken, ilk start esnasinda kablonun bagli olma-
masi onerilir. Bu, striict bagh olan modiili tanimaya ¢aligirken CAN barasini bozma-
mak igindir.
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CANopen ag ornegi

Veri Akigi
Kontrol Word'ii (CW) D
Referanslar
<— Durum Word'ti (SW) —>

CANopen Gergek degerler

master
<— Nesne okur —>
ve yazar
T /
Diger slave ABB drive Diger slave ABB drive
cihaz cihaz

- i

Dahili haberlesme arabirimini ayarlama (CANopen)

Sirucuyu otomatik olarak kurun.
1. Sdricuye gug verin.

Yazilim, suriictye bagli olan CANopen arabirim modulinu tanir. Yazilim, CANopen
adaptérinin bagh oldugunu kontrol eder.

2. TAMAM tusuna basin. CANopen parametreleri tablosunda listelenen parametre-
ler otomatik olarak ayarlanir.

CANopen parametreleri

Parametre Ayar

20.01 Ext1 komutlar Dahili haberlesme
20.03 Ext1 in1 Segilmedi

20.04 Ext1in2 Segilmedi

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1

22.22 Sabit hiz segimi 1 Segilmedi

22.23 Sabit hiz segimi 2 Segilmedi

23.11 Rampa ayari segimi Hiz./Yav. suresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 EFB ref1

28.22 Sabit frekans segimi 1 Segilmedi

28.23 Sabit frekans segimi 2 Segilmedi

28.71 Frek. rampa grubu se¢ Hiz./Yav. suresi 1
31.11 Hata reset segimi DI1

58.01 Protokol devrede CANopen
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Sirtcuyd manuel olarak kurun.

1. Sdrlclye gig verin.

Yazilhm, surticiye bagli olan CANopen arabirim modulind tanir. Yazihm, CANopen
adaptorinin bagh oldugunu kontrol eder.

2. TAMAM tusuna basmayin. CANopen parametreleri tablosunda listelenen para-

metreleri ayarla.

3. Dahili haberlesme iletisimi icin asadidaki tabloda gdsterilen parametrelerle suri-
cuiyU ayarlayin (Dahili haberlesme arabirimi icin CANopen parametre ayarlari).

Haberlesme kontrolii ayari sutunu kullanilacak degeri veya varsayilan degeri gos-

terir. Fonksiyon/Bilgi situnu parametreyi tanimlar.

Not: CANopen parametrelerinin gorinur olmasi igcin CANopen moduili strrticiye bagl

olmalidir (68.01 = [3] CANopen).

Dahili haberlesme arabirimi icin CANopen parametre ayarlari

Parametre

Haberlesme
kontrolii ayar

Fonksiyon/Bilgi

ILETISIM BASLATMA

58.01  Protokol devrede

CANopen

Dahili haberlesme iletigimini
baslatir.

DAHILI MODBUS KONFIGURASYONU

58.03  Nod kimligi

3 (varsayilan)

Nod adresi. Ayni gevrimigi nod
adresine sahip iki nod olamaz.

58.04 Haberlesme hizi

125 kbps
(varsayilan)

Haberlegsme hattinin iletisim
hizini tanimlar. Master
istasyonundaki ayarin aynisini
kullanin.

58.14  lletisim kaybi eylemi

Hata (varsayilan)

Bir iletisim kaybi tespit edildiginde
gerceklestirilecek eylemi tanimlar.

58.23  Konfigiirasyon konumu

CAN nesneleri

Bara: PDQ'lar, haberlesme
master tarafindan SDO ile
konfigure edilir.

Sirtici parametreleri: PDO
konfigurasyonu 58.76, 58.93 ve
58.101...58.124 parametreleriyle
belirlenir.

58.25  Kontrol profili

CiA 402
(varsayilan)

Sirticl tarafindan kullanilan
kontrol profilini secer. Kullanici
arabiriminde Temel 6zellikler
bolimUni segin.
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Haberlegsme . -
Parametre kontrolii ayar Fonksiyon/Bilgi
58.26 EFB ref1 tipi Hiz veya frekans | Haberlesme referanslari 1 ve
58.27 EFB ref?2 tipi (58.26 igin 2'nin tiplerini tanimlar. Her bir
varsayilan), Seffaf, | referans tipi icin dlgeklendirme
Genel, Moment 46.01...46.03 parametreleriyle
(58.27 igin tanimlanir. Hiz veya frekans ayari
varsayllan), Hiz, ile, tip etkin olan galisma moduna
Frekans gore otomatik olarak segilir.
58.28 EFB act1 tipi Hiz veya frekans | Gergek degerler 1 ve 2'nin
58.29 EFB act? tipi (68.28 igin tiplerini tanimlar. Her bir gergek
varsayllan), Seffaf | deg@er igin 6lgeklendirme
(58.29 igin 46.01...46.03 parametreleriyle
varsayilan), Genel, |tanimlanir. Hiz veya frekans ayari
Moment, Hiz, ile tip, etkin olan galisma moduna
Frekans gbre otomatik olarak segilir.
58.76 RPDO1 COB-ID 1(58.76 igin PDO igin COB-ID'yi tanimlar ve
58.82 RPDO6 COB-ID varsayilan), 0 ayrica onu etkinlestirir veya devre
58.88 RPDO21 COB-ID (68.82 ve 58.88 digi birakir.
igin varsayilan) 0 = Bu PDO'yu devre digi birak
1 =Bu PDO'yu varsayilan COB-ID
ile etkinlestir
diger = Bu PDO'yu verilen (COB-ID)
ile etkinlestir
58.77 RPDOT1 iletim tipi 255 (varsayilan) PDO'nun iletim tipini tanimlar.
58.83 RPDOG iletim tipi 0 = déngusel olmayan senkron
58.89 RPDOZ21 iletim tipi 1...240 = déngusel senkron
254...255 = asenkron
58.78 RPDOT1 olay zamanlayicisi |0 (varsayilan) PDO igin zaman agimi suresini
58.84 RPDOG olay zamanlayicis tanimlar.
58.90 RPDO21 olay zamanlayicisi 0 = Zaman agimi yok
diger = Bu PDO etkinlestirildiyse
ve olay zamanlayicisi
milisaniyeler iginde alinmazsa,
58.14 Haberlesme kaybi eylemi
gerceklestirilir.
Not: RPDO'nun basariyla
alinmasi sonrasinda zaman
asimi denetimi etkinlestirilir.
58.79 TPDO1 COB-ID 1(58.79 igin PDO igin COB-ID'yi tanimlar ve
58.85 TPDO6 COB-ID varsayllan), 0 ayrica onu etkinlestirir veya devre
5891 RPDO21 COB-ID (58.85 ve 58.91 digi birakir.

icin varsayilan)

0 = Bu PDQO'yu devre digl birak

1 = Bu PDQO'yu varsayilan COB-ID
ile etkinlestir

diger = Bu PDO'yu verilen COB-ID
ile etkinlestir
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Haberlegsme . oo
Parametre kontrolii ayari Fonksiyon/Bilgi
58.80 TPDOT1 iletim tipi 255 (varsayilan) PDO'nun iletim tipini tanimlar.
58.86 TPDOG iletim tipi 0 = dongusel olmayan senkron
58.92 TPDOZ21 iletim tipi 1...240 = dongusel senkron
252 = sadece senkron RTR
253 = sadece asenkron RTR
254...255 = asenkron
58.81 TPDOT1 olay zamanlayicisi | 100 (58.81 igin PDO i¢in zaman asimi slresini
58.87 TPDO6 olay zamanlayicisi | varsayilan) tanimlar.
58.93 TPDO21 olay zamanlayicisi | 0(58.87,58.93igin | 0 = Zaman agimi yok
varsayilan) diger = Bu PDO etkinlestirildiyse
ve olay zamanlayicisina
milisaniyeler iginde iletiimezse,
bir iletim zorlanir.
58.101 TPDO1 word'ii 1 Varsayilan ayar- PDO'lara eslestirilen ve
larda, TPDO1 siriiciden eslestirilen nesneleri
58.114 RPDO21 word'ii 4 16 bit durum tanimlar.
word'und ve iki
16 bit gergek
degerleri igerir ve
RPDO1 16 bit
kontrol word'lini
ve iki 16 bit refe-
rans degerlerini
icerir.
58.06 lletisim kontrolii Ayarlar tazele Konfiglirasyon parametrelerinin
ayarlarini dogrular.

Yeni ayarlar, siiriiciiye bir sonraki gii¢ verilmesinde veya 58.06 lletisim kontrolii
(Ayarlari tazele) parametresi tarafindan onaylandiklarinda gegerli olur.

Siriicii kontrol parametrelerini ayarlama

Dahili haberlesme arabirimi kurulduktan sonra asagidaki tabloda listelenmis olan

surtici kontrol parametrelerini kontrol edin ve ayarlayin. Haberlegsme kontrolii ayari
stitunu, dahili haberlesme sinyali s6z konusu siriici kontrol sinyali igin istenen kay-
nak veya hedef oldugunda kullanilacak degeri veya degerleri verir. Fonksiyon/Bilgi
sUtunu parametrenin agiklamasini verir.

Haberlesme

Parametr .
arametre kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

KONTROL KOMUTU KAYNAK SECIMI

20.01 Ext1 komutlari | Dahili haberlesme EXT1 etkin kontrol konumu olarak
secilmisken haberlesmeyi start ve stop
komutlari igin kaynak olarak seger.

20.02 Ext2 komutlari | Dahili haberlesme EXT2 etkin kontrol konumu olarak

secilmisken haberlesmeyi start ve stop
komutlari igin kaynak olarak seger.
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Haberlegsme

Parametre -
kontrolii ayari

Fonksiyon/Bilgi

HIZ REFERANSI SEGIMI

22.11 Ext1 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi (izerinden alinan
bir referansi hiz referansi 1 olarak seger.

22.18 Ext2 hiz ref1 EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi lizerinden alinan
bir referansi hiz referansi 2 olarak seger.

MOMENT REFERANSI SEGIMi

26.11 Moment ref1 EFB ref1 Dabhili haberlesme arabirimi tizerinden alinan
secimi bir referansi moment referansi 1 olarak seger.
26.12 Moment ref2 EFB ref1 Dabhili haberlesme arabirimi Gzerinden alinan
se¢imi bir referansi moment referansi 2 olarak seger.

FREKANS REFERANS SECIMi

28.11 Ext1 frekans EFB ref1 Dahili haberlesme arabirimi (izerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 1 olarak secer.
28.15 Ext2 frekans EFB reft Dabhili haberlesme arabirimi tGizerinden alinan
ref1 bir referansi frekans referansi 2 olarak secer.

DIGER SEGIMLER

EFB referanslari, 6nce Diger 63esi, sonra ya 03.09 EFB referansi 1 ya da 03.10 EFB referansi
2 parametresi segilerek neredeyse herhangi bir sinyal segici parametresinde kaynak olarak
segilebilir.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

96.07 Parametre Kaydet (Tamam Parametre deger degisimlerini (haberlesme
manuel kaydi Ogesine geri doner) kontrolu ile yapilanlar da dahil) kalici hafizaya
kaydeder.

Dahili haberlegsme arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemiyle siirlict arasindaki dongusel iletisim 16 bit veri word'lerinden
veya 32 bit veri word'lerinden olusmaktadir. Asagidaki sema CANopen dahili haber-
lesme arabiriminin galismasini gostermektedir. Déngusel iletisimde aktarilan sinyaller
semanin altinda agiklanmistir.
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CANopen dabhili haberlesme arabirim ¢alismasi

CANopen profili CiA 402 veya ABB Siirlclileri profiline
g6re kontrol word'u, referans, Durum word'l ve gergek
degerler CiA 402
V [| Veri dontstirme |1 DRIVE
CANopen nesneleri
6040h
6042 ABB Drives
6041 Sec 2) ||| Veri donlistirme
Y 6044
onguse! M 2000h03 — =
haberlesme B 2000h06 (\—
(PDO) 6071h Seffaf 16
6077h T Opsiyonel refe- Seg 2)
60FF | —T{rans, gercek deger
606Ch Olgeklendirme H I (\
I
I Seffaf 32
CANopen nesneleri
2001h I
Dénglsel olma- ——
yan 2106h
haberlesme
SDO ISeffaf 16, Seffaf 32 veya ABB Siiriiclleri profiline gére kontrol word'l, referans, Du-
rum word'li ve gergek degerler
CANopen nesneleri
Sirlict parametreleri
4001h
1) Yerli profil
4063h 2) CANopen EFB konfiglrasyon parametreleriyle segim
(58.25 Kontrol profili)

Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol Word'ii (CW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Surictyi bir haber-
lesme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. CW haberlesme kontrol cihaziyla
suriciye gonderilir. Striici parametrelerinde, kullanict EFB CW'yi siirlict kontrol
komutlarinin (start/stop, acil stop, harici kontrol konumlari 1/2 arasinda se¢im veya
hata resetleme gibi) kaynagi olarak seger. Surticti, CW'de yer alan bit kodlu talimat-
lara gore durumlari arasinda gegis yapar. Haberlesme CW, suriclye ya oldugu gibi
yazilir ya da veri dénusturilir. Bkz. bélim Kontrol profilleri hakkinda, sayfa 406.

Haberlesme Durum Word'i (SW) 16 bit veya 32 bit birlesik boolean word'dur. Strtici-
den haberlesme kontrol cihazina durum bilgisi igerir. Strlici SW, haberlesme
SW'sine ya oldugu gibi yazilir ya da veri donisturalur. Bkz. bolim Kontrol profilleri
hakkinda, sayfa 406.

Referanslar

EFB referanslari 1 ve 2, 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsayilardir. Her bir referans
word'inun igerigi hiz, frekans, moment veya proses referansi gibi neredeyse her-
hangi bir sinyalin kaynagi olarak kullanilabilir. Dahili haberlesme iletisiminde, referans
1 ve referans 2 sirasiyla 03.09 EFB referansi 1 ve 03.10 EFB referansi 2 parametre-
leri ile gorintulenir. Referanslarin élgeklendirilip élgceklendiriimemesi 58.26 EFB ref1
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tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametrelerinin ayarlarina baghdir. Bkz. bélim Kontrol
profilleri hakkinda, sayfa 406.

Gergek degerler

Haberlesme gercek sinyalleri (ACT1 ve ACT2) 16 bit veya 32 bit isaretlenmis tamsa-
yilardir. Segilen siirlici parametre degerlerini suriiciden master'a tagirlar. Gergek
degerlerin dlgeklendirilip 6lceklendiriimemesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act2
tipi parametrelerinin ayarlarina baghdir. Bkz. bélim Kontrol profilleri hakkinda,

sayfa 406.

Kontrol profilleri hakkinda

Kontrol profili stricii ve haberlesme master arasindaki veri aktarimi i¢in kurallar
tanimlar, érnegin:

» kontrol word'i durum word'l dénistirtldi ma, dyleyse nasil dontstirildiu?

» sinyal degerleri 6lgeklendirilmis mi ve nasil dlgeklendirilmis?

* Nesne sézliigi bélumuindeki (sayfa 445) belli nesnelerin islevsellidi ve icerigi.
Sdrlciyu su dort profilden birine uygun olarak mesaj alip géndermesi igin konfigiire
edebilirsiniz:

+ CiA402

« ABB Drives

»  Seffaf 16

o Seffaf 32

ABB Siiriiculeri ve CiA 402 profilleri igin, striiciinin dahili haberlesme arabirimi
haberlesme verilerini surtclide kullanilan lokal verilere veya lokal verilerden haber-
lesme verilerine donusturir. Seffaf profiller veri donistirme gerceklestirmezler, ancak

Seffaf 16 profili referansi ve gergek degerleri, konfiglire edilmis bir dlcekleme dege-
riyle (568.24 Seffaf 16 6lgcek) opsiyonel olarak dlgeklendirebilir.

CiA 402 profili
CiA 402 profili icin Kontrol Word'u
CiA 402 profili igin Kontrol Word'ii 6040h nesnesine yazilabilir.

Asagidaki tabloda CiA 402 profili igin haberlesme Kontrol Word'intin igerigi gésteriimek-
tedir. Dahili haberlesme arabirimi bu word'l surtictide kullanildigi bicime doénusttrur.

Bit Adi

0 Gucl ag

1 Gerilimi devreye al

2 Hizli stop

3 Calismay etkinlestir
4..6 Calisma moduna 6zel
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Bit Adi
7 Hata resetleme
8 Durdur

9..10 |Rezerve

11...15 | Surlclye ozel

Calisma moduna 6zel bitler

Bit Hiz modu Profil hiz modu Profil momenti
Rampa fonksiyonu jeneratéri etkin Rezerve Rezerve

5 Rampa fonksiyonu jeneratéri kilidini ag | Rezerve Rezerve

6 R?mpa fonksiyonu jeneratori kullanim Rezerve Rezerve
re

Cihaz komutlari Kontrol word'U bitleri tarafindan asagidaki sekilde tetiklenir:

Komut Kontrol Word'ii bit 1)
Hata Calismayr  Hizh stop, (Gerilimi Glcl ag, [Durum
sifirlama, etkinlestir, |pit 2 devreye al, pit 0 gegisleri
bit 7 bit 3 bit 1
Kapat X 1 1 0 2,6,8
Gucl ag 0 0 1 1 1 32
Gucl ag 0 1 1 1 1 32
Gerilimi devre digi [0 X X 0] X 7,9,10,12
birak
Hizl stop 0 X 0 1 X 7,10,11
Calismayi devre disi 0 1 1 1 9]
birak
Calismay etkinlestir |0 1 1 1 1 4
Hata resetleme 0=>1 X X X X 15

1) x olarak isaretlenmis bitler Snemsizdir

2) Kontrol word'U bit 3 (Calisma etkinlestir) 1 ise, surtict A¢iimis durumundayken
islem gergeklestirmez. Bit 3 0 iken, A¢ilmis durumu iglemleri gerceklestirilir.

Durumlar ve durum gegisleri CiA 402 profili icin Durum gegis semasi bélimunde
(sayfa 432) gosterilenlere isaret eder.

Asagidaki stop modlari kontrol komutlariyla ve diger olaylarla iligkilendirilir.

Komut/Olay [Siiriicii stop modu
Hizli stop IAcil stop
Kapat [Serbest stop

Gerilimi devre digi Rampa stop
birak
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Komut/Olay Suricu stop modu
Durdur Rampa stop (CANopen nesnesi 605Dh ile konfigure edilebilir)
Hata [Suruci tarafindan belirtilen hata tepkileri Genelde bir serbest stop.

Durdurma modu, CiA 402 kontrol word'u 8. biti ile kontrol edilir. Durdurma biti
OPERATION ENABLED durumunda ayarlanirsa, strtcu durur ve durum makinesi
OPERATION ENABLED durumunda kalir. Bit sifirlandiginda, siriici yeniden
galismaya baslar. Durma fonksiyonunu destekleyen tim modlarda, stricu
durdugunda CiA 402 Durum Word'l bit 10 (hedefe ulasildi) ayarlanir.

Not: Siricu hala caligsir (OPERATION ENABLED) durumda oldugundan motor tama-
men durmayabilir.

Asagidaki tablo, durdurma fonksiyonu sirasinda rampa stop gerceklestirmede kulla-
nilan surici 6zelliklerinin yani sira her bir CiA 402 galisma modu tarafindan destekle-
nen farkli durdurma opsiyonu kodlarini da 6zetler. Durdurma opsiyonu kodu
CANopen nesne 605Dh tarafindan segilir.

Mod Aciklama Durdurma
lopsiyonu kodlari

Profil hizi Dinamik sinirlayici rampa 1

Profil momenti [Moment referansini O olarak ayarlar. Rampa, suricu 1

parametrelerine baghdir.

Hiz Durdurma modu 1 Rampa girisi 0 olarak ayarlandi. 1,2,3,4
Durdurma modu 2,3,4: Rampa ¢ikisi 0 olarak ayarlandi.

Diger modlar  [Durdurma bitinin etkisi yok. -

CiA 402 profili igin Durum Word'ii

CiA 402 profilinin durum word'i 6041h nesnesinden okunabilir. Asagidaki tablo, CiA
402 kontrol profili igin haberlesme Durum Word'liini gésterir. Dahili haberlesme arabi-
rimi, haberlesme igin surict Durum Word'inl bu forma dénusturur.

Adi

Acilmaya hazir

Gug agildi

Calisma etkinlestirildi
Hata

Gerilim etkinlegtirildi

2]
=

Hizli stop

Gucu agma devre digl
Uyari

Suriclye 6zel bit
Uzak

Hedefe ulasildi

Dahili limit etkin

. A3 Calisma moduna 6zel

N[O A N]=TO

©

=
o

=
N

=
N

=
N

.15 Suricuye ozel
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Calisma moduna 6zel bitler

Bit Hiz modu Profil hiz modu Profil moment modu
12 Rezerve Hiz sifir Rezerve
13 Rezerve Maks kaymaya ulagsild Rezerve

Calisma modlar

Calisma modu surlcinin davranisini tanimlar. Asagidaki CiA 402 galisma modlari
desteklenir:

+ Profil hiz modu

* Profil moment modu

* Hizmodu

+ Dodnglsel senkron hiz modu

» Dongusel senkron moment modu

ACS380 CANopen uygulanmasi, calisma modlarinin minimal uygulanmasini destek-
ler. Bu bélimde, referansin ve gercek degerlerin dlgceklendiriimeleri her bir ¢calisma
modu igin agiklanir. Calisma moduna 6zel nesneler Nesne sézliigi béliminde
(sayfa 445) tanimlanir.

Calisma modu, 719.12 Ext1 kontrol modu veya 19.14 Ext2 kontrol modu parametre-
siyle (mevcut kontrol konumuna baglh olarak) konfiglre edilen kontrol moduna goére
ya hiz modu ya da profil moment modu olacak sekilde otomatik olarak segilir.

58.26 EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi parametreleriyle dogru referans él¢eklendir-
mesi secilmelidir. Hiz modundayken, slricl 6060h nesnesiyle Profil hiz moduna
veya Donglisel senkron hiz moduna gegirilebilir. Profil moment modundayken, surici
6060h nesnesiyle Dongusel senkron moment moduna gegirilebilir.

Hiz modu

Hiz modu, surtctnun hizini limitlerle ve rampa fonksiyonlariyla kontrol etmek igin
temel bir moddur. Hedef hiz 6042h nesnesiyle ayarlanir ve hiz gercek degeri 6044h
nesnesinden okunabilir. Hiz dederleri 604Ch nesnesinde verilen boyut faktoriyle
Olceklendirilebilir. Varsayilan olarak, boyut faktori 1'dir ve hiz degerleri rpm cinsinden
verilir, 6r. 1 =1 rpm.

Profil hiz modu

Profil hiz modu, strtciunin hizini konumla ézel bir ilgisi olmadan kontrol etmede kul-
lanilir. Hedef hiz 60FFh nesnesiyle ayarlanir ve hiz gergek degeri 606Ch nesnesin-
den okunabilir. Hiz degerleri saniye basina artiglarla verilir. Artis ¢6ztnurligi 608Fh
nesnesiyle tanimlanir. 608Fh nesnesindeki varsayilan degerler 1 devir basina 65536
artistir. Bu da, 1 [rpm] * 65536 [art/s] / 60 [s/dak] = 1092 art/s ile 1 rpm'in es oldugu
anlamina gelir.
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Dongiisel senkron hiz modu

Dénglsel senkron hiz modunda, yériinge jeneratéri kontrol cihazindadir ve siru-
cude degildir. Kontrol cihazi, siriiciiye sabit bir aralikla periyodik olarak yeni bir hedef
hiz degeri iletir. Hedef hiz 60FFh nesnesiyle ayarlanir ve hiz gergek dederi 606Ch
nesnesinden okunabilir. Hiz degerleri saniye basina artiglarla verilir. Artig ¢6zUnUr-
1Ggu 608Fh nesnesiyle tanimlanir. 608Fh nesnesindeki varsayilan degerler 1 devir
basina 65536 artistir. Bu da, 1 [rpm] * 65536 [art/s] / 60 [s/dak] = 1092 art/s ile

1 rpm'in es oldudu anlamina gelir.

Profil moment modu

Profil moment modu dogrudan kontrol edilecek suriicti momentini etkinlestirir. Hedef
momenti 607 1h nesnesiyle ayarlanir ve moment gercek degeri 6077h nesnesinden
okunabilir. Moment degerleri nominal momentin binde biri olarak verilir, 6r. 10 = %1.

Dongiisel senkron moment modu

Déngusel senkron moment modunda, yériinge jeneratéria kontrol cihazindadir ve
surticude degildir. Kontrol cihazi, surtclye sabit bir aralikla periyodik olarak yeni bir
hedef moment degeri iletir. Hedef momenti 6071h nesnesiyle ayarlanir ve moment
gercek degeri 6077h nesnesinden okunabilir. Moment dederleri nominal momentin
binde biri olarak verilir, 6r. 10 = %1.

CiA 402 profili igin Durum gecis semasi

Asagidaki sema, surlict CiA 402 profilini kullanirken ve siriict dahili haberlesme
arabiriminden gelen kontrol word'Uniin komutlarini izlemek tzere konfigire edilmis-
ken, strticiideki durum gegislerini géstermektedir.
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CW: Kontrol word'l
SW: Durum word'l

Herhangi bir durumdan

FAULT REACTION

SWITCH ON
SW: xxxxxxxxx0xx0000

START
ACTIVE
SW: xxxxxxxxx0xx1111
Durum gegisi Gug agik, kendini -
(0) baslatma % gﬁzrﬁzl::g:
NOT READY TO HATA

SW: xxxxxxxxx0xx1000

(1) Baglatild (15)
bagariyla CW: XXXXXXXX TXXXXXXX
I
| ACMA
— > DISABLED <7
SW: xxxxxxxxx1xx0000
CW: XXXXXXXXXXXxX110 (2) CW: X0000K000KX0 1 X
) veya
CW: XXXXXXXXXXXXXX0X
READY TO SWITCH ON | CW: xxxxxxxxxxxxx01x £ 10
SW: xxxxxxxxx01x0001 veya (10)
CW: XXXXXXXXXXXXXXO0X
CW: XXXXXXXXXXXXX 111 (3)
(8) £ (6) CW: XXXXXXXXXxxxx110
CW: XXXXXXXXXXXXX110

SWITCHED ON
SW: xxxxxxxxx01x0011

Hizl stop
tamamlandi veya

12)

(4)
CW: Xxxxxxxxxxxx1111
(5) CwW

CW: XXXXXXXXXXXXXX0X

XXXXXXXXXXXX0111

OPERATION
©

ENABLED

QUICK STOP ACTIVE
SW: xxxxxxxxx0xx0111

(1)

rEs

SW: xxxxxxxxx01x0111
CW: XXXXXXXXXXXXXXO0X cw

7 XXXXXXXXXXXXX01X




434 Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii

ABB siiriiculeri profili
ABB Suriculeri profili igin Kontrol Word'l

ABB Siiriculeri profili icin Kontrol Word'ii 2101h nesnesine veya alternatif olarak
6040h nesnesine yazilabilir.

Asagidaki tabloda ABB Sdr(icileri kontrol profili igin haberlesme Kontrol Word'Giniin
icerigi gOsterilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi bu word'u sirticlide kullanildigi
bicime dénlstirur. Buyuk ve kalin harfli yazilar ABB Siirdictileri profili igin durum gegis
semasi sayfa 438'de goésterilen durumlara aittir.

Bit | Adi Deger |Durum/Agiklama
0 OFF1 KONTROL 1 READY TO OPERATE'e ilerle.
0 Etkin yavaslama rampasiyla dur. OFF1 ACTIVE'e

ilerle; diger kilitler (OFF2, OFF3) etkin degilse READY
TO SWITCH ON'a ilerle.

1 OFF2 KONTROL

N

Calismaya devam et (OFF2 etkin degil).

0 Acil OFF, serbest durus.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.

2 OFF3 KONTROL

N

Calismaya devam et (OFF3 etkin degil).

0 Acil stop. Acil stop, sliriici parametresi ile tanimlanan
siirede durur. OFF3 ACTIVE 'e ilerle; SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve
A cahistirilan makinenin durdurulabileceginden
emin olun.

3 INHIBIT OPERATION

N

OPERATION ENABLED'a ilerle.

Not: Calisma izni sinyali etkin olmalidir; bkz. stricu
belgeleri.

Sdirict haberlesmeden Calisma izni sinyalini almak
Uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali etkinlegtirir.

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.

4 RAMP OUT ZERO

N

Normal ¢aligma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
OUTPUT ENABLED.

0 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla.
Sdiriict rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

5 RAMP HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestiri. RAMP FUNCTION
GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait
cikis tutuldu)
6 RAMP IN ZERO 1 OPERATING'e ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtct
parametreleri tarafindan bu sinyal icin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
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Bit | Adi Deger |Durum/Agiklama

7 RESET 0=>1 Etkin bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi siirlict
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Uyari/alarm yok.

8 JOGGING 1 1 Joglama 1 hizinda galisma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtict
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal calismaya devam et.

9 JOGGING 2 1 Joglama 2 hizinda ¢aligma talebi.

Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtcu
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢alismaya devam et.
10 |REMOTE CMD 1 Haberlesme kontroll devrede.
0 Kontrol Word'i <> 0 veya Referans <> 0: Son Kontrol

Word'l ve Referansi tut. Kontrol Word'ti = 0 ve
Referans = 0: Haberlesme kontroli devrede. Referans
ve yavaslama/hizlanma rampalari kilitlendi.

11 |EXT CTRLLOC 1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek Uizere parametrelenmisse
etkindir.

0 Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek lizere parametrelenmisse
etkindir.

12 |USER_O Uygulamaya 6zgl islevsellik igin sirlcu 10jigi ile

13 |USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

14 |USER_2

15 |USER_3

ABB Siruculeri profili icin Durum Word'u

ABB Surtciuleri profili icin Durum Word'i 2104h nesnesine veya alternatif olarak
6041h nesnesine yazilabilir.

Asagidaki tabloda ABB Siriculeri kontrol profili igin haberlesme Durum Word'l gos-
terilmektedir. Dahili haberlesme arabirimi, haberlesme igin strici Durum Word'Un(
bu forma donustirdr. Blyuk ve kalin harfli yazilar ABB Siirticlileri profili igin durum
gecis semasi kisminda (sayfa 412) gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED.
0 -
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/alarm yok.

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Gergek deger Referansa esittir
(tolerans limitleri dahilindedir, 6r. hiz kontroliinde, hiz
hatasi nominal motor hizinin maks. %10'udur).

0 Gergek deger Referans'tan farklidir ( tolerans limitleri
digindadir).

9 REMOTE 1 Siruci kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).

0 Siruci kontrol konumu: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Gercek frekans veya hiz, denetim limitine (strlcu
parametresi ile ayarlanan) esit veya limitin Gzerinde.
Her iki donme yoéniinde de gecerlidir.

0 Gercek frekans veya hiz denetim limiti dahilinde.

11 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin strtcu lojigi ile

12 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.

13 USER_2

14 USER_3

15 Rezerve

ABB Siiriiciileri profili icin referanslar

ABB Suriciuleri profili EFB referansi 1 ve EFB referansi 2'nin kullanimini destekler.
Referanslar 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir.

Referans degerleri 2102h ile 2103h nesnelerine ya da alternatif olarak CiA 402 profil
nesnesi alaninda karsilik gelen nesnelere yazilabilir, bkz. Nesne sézliigii (s. 445).

Referanslar, dlgeklendirmesi 58.26 EFB ref1 tipi ve 58.27 EFB ref2 tipi ayarina gére
kullanima alinan 46.017...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde dlgeklendirilir
(bkz. tablo Dahili haberlesme arabirimi icin CANopen parametre ayarlari).
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Haberlegsmeden siriiciiye ABB Siiriiciileri profili 6lceklendirmesi

Olgeklendirilen referanslar 03.09 EFB referansi 2 ve 03.10 EFB referansi 2 paramet-
releri ile gOsterilir.

Haberlesme g Surici
20000 | 46.071 (hizreferansiile)
46.02 (frekans referansi ile)
10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0 4+ O
-10000 —— -46.03 (moment referansi ile)
20000 — -46.07(hizreferansiile)

-46.02 (frekans referansi ile)

ABB Siruciileri profili icin gergek degerler

ABB Suructuleri profili, iki haberlesme gergek degerinin (ACT1 ve ACT2) kullanimini
destekler. Gergek degerler her biri bir isaret biti ve 15 bit tam sayi igeren 16 bit uzun-
lukta word’lerdir. Negatif bir deger buna karsilik gelen pozitif degerin iki tamlayicisinin
hesaplanmasi ile olusturulur.

Gergek degerler 2105h ile 2106h nesnelerinden ya da alternatif olarak CiA 402 profil
nesnesi alaninda karsilik gelen nesnelerden okunabilir, bkz. bolim Nesne sézliigi
(sayfa 445).

Gergek degerler, dlgeklendirmesi 58.28 EFB act1 tipi ve 58.29 EFB act2 tipi paramet-
relerinin ayarina gore kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan
sekilde olgeklendirilir.
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Siiriiciiden haberlegsmeye ABB Siiriiciileri profili 6lgeklendirmesi

Haberlesme > Siricl
20000 ]l 46.07 (hiz referansiile)
46.02 (frekans referansi ile)
10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0 4+ ©
-10000 —— -46.03 (moment referansi ile)
20000 —— -46.07(hizreferansiile)

-46.02 (frekans referansi ile)

ABB Siiriiciileri profili icin durum gecis semasi

Asagidaki sema, slrlici ABB Sduricitileri profilini kullanirken ve siriict dahili Haber-
lesme arabiriminden gelen kontrol word'liniin komutlarini izlemek Uizere konfiglire
edilmigken, strtctideki durum gegislerini gostermektedir. Blyuk harfli yazilar, haber-
lesme Kontrol ve Durum word’lerini gésteren tablolarda kullanilan durumlara aittir.
Bkz. bdlim ABB Siirticdileri profili icin Kontrol Word'li sayfa 407 ve ABB Sdirticiileri
profili icin Durum Word'(i sayfa 410.
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ABB Siruciileri profili durum makinesi

SWITCH-ON ABB siiriicileri
INHIBITED l» (SW Bit6=1) profili

Giig ACIK —+ (CW Bit0=0)
NOTREADY TO .
ABCD SWITCH ON (SW Bit0=0) CW = Kontrol Word'l
SW = Durum Word'l
n=Hz
1 (CW=xxxx x1xx xxxx x110) |I:{=FGG|£|§RAk'm'
— (CW Bit3=0) = Rampa
( Fonksiyonu
READY TO Jeneratoru
OPERATION SWITCH ON (SW Bito=1) f = Frekans
INHIBITED (SW Bit2=0)
| herhangi bir durumdan
- caisma — (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
engellendi Hata
READY TO FAULT
herhangi bir durumdan OPERATE (SW Bit1=1) (SW Bit3=1)
—— OFF1 (CW Bit0=0) J‘ —+ (CW Bit7=1)

T (CW=xxxx x1xx xxxx 1111

OFF1 ve SW Bit12=1) >
ACTIVE (SW Bit1=0)

herhangi bir durumdan  herhangi bir durumdan

—+ n(f)=0/1=0 v _| Acil Stop _| Acil OFF )

(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)

ve
BCD SW Bit12=1) OFF3 OFF2
Vi ACTIVE |- (SW Bit5=0) | ACTIVE |- (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) —+ n(f)=0/1=0
cD OPERATION

ENABLED (SW Bit2=1)

A——+——

(CW Bit5=0) T (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
D RFG: OUTPUT

ENABLED

B—+—

(CW Bit6=0) T (CW=xxxx x1xx xx11 1111)
RFG: ACCELERATOR

ENABLED STATE

¢ kosul

-4 (CW=x000 x1xx x111 1111) *\» s
bit yiikselen kenari
OPERATION| 1 ciens) I
D
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Seffaf 16 profili
Seffaf 16 profili icin Kontrol Word'ii

Seffaf 16 profilinin Kontrol Word'l 2051h nesnesine yazilabilir. Dahili haberlesme ara-
birimi, haberlesme Kontrol Word'linu oldugu gibi strtcuye yazar.

Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama

0 STOP 1 Stop Modu parametresine ya da stop modu talep bitlerine
g6re durma (7 ve 9 bitleri).

0 (¢alisma yok)

1 START 1 Siruclyu baglatin.

0 (calisma yok)

2 GERI 1 Motor dénmesinin geri yonu

0 (calisma yok)

3 Rezerve

4 RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetleme.

0 (calisma yok)

5 EXT2 1 Harici kontrol konumu EXT2’yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek lizere parametrelenmigse
etkindir.

0 Harici kontrol konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek Uizere parametrelenmisse
etkindir.

6 RUN_DISABLE 1 Calisma devre digi Sirlicu haberlesmeden galisma izni
sinyalini almak lUzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali devre
digi birakir.

0 Calisma izni. Suricu haberlesmeden Calisma izni
sinyalini almak lzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali
etkinlegtirir.

7 STOPMODE_ 1 Normal rampa stop modu

RAMP 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timu 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

8 STOPMODE_ Acil rampa stop modu

FE{'\AASIEGENCY— 0 (¢alisma yok) 7...9 bitlerinin timi 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

9 STOPMODE_ 1 Serbest stop modu.

COAST 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timi 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.

10 RAMP_PAIR _ Henulz uygulanmadi

2 igin ayrild
11 RAMP_OUT_ 1 Rampa Fonksiyon Jenerator gikisini sifira zorla. Surtict
ZERO rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).
0 Normal galisma.
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Bit | Adi Deger | Durum/Agiklama
12 RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
cikis tutuldu)

0 Normal galisma.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
0 Normal galisma.

14 REQ_LOCAL_ 1 Henliz uygulanmadi

LOCK =

0 Henliz uygulanmadi

15 TORQ_LIM_PAIR _ Henliz uygulanmadi

2 igin ayrild

Seffaf 16 profili igin Durum Word'u

Seffaf 16 profilinin Durum Word'i 2054h nesnesinden okunabilir.

Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
0 READY 1 Sdricu, start komutunu almaya hazir.
0 Sirucl hazir degil.

1 ENABLED 1 Harici calisma izni sinyali etkin.

0 Harici galisma izni sinyali etkin degil.

2 ENABLED_TO_ Heniiz uygulanmadi

ROTATE igin
ayrildi
3 RUNNING 1 Sirtici modiilasyonda.
0 Sdrict modilasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Sirtci sifir hizda.
0 Siruci sifir hizda degil.
5 ACCELERATING |1 Henliz uygulanmadi
0 Henliz uygulanmadi
6 DECELERATING |1 Heniiz uygulanmadi
0 Henuz uygulanmadi
7 AT_SETPOINT 1 Sirucl ayar noktasinda.
0 Sirucl ayar noktasinda degil.

8 LIMIT 1 Sdricu galigsmasi sinirlandirildi.

0 Sirtici calismasi sinirlandiriimadi.

9 SUPERVISION 1 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitin
Uzerinde. Limit 46.31...46.33 parametreleriyle
ayarlanir.

0 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitler
dahilinde.

10 REVERSE_REF |1 Heniiz uygulanmadi

0 Henliz uygulanmadi
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama

11 REVERSE_ACT |1 Henulz uygulanmadi
0 Heniiz uygulanmadi

12 PANEL_LOCAL |1 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol modunda.
0 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol modunda

degil.
13 FIELDBUS_ 1 Haberlesme, lokal kontrol modunda.
LOCAL 0 Haberlesme, lokal kontrol modunda degil.

14 EXT2_ACT 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.
0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.

15 FAULT 1 Sirucl hata verdi.
0 Sirucl hata vermedi.
0 Uyari/alarm yok

Seffaf 16 profili icin referanslar

Referans degerleri 2052h ve 2053h nesnelerine yazilabilir. Referanslar, 58.24 Seffaf
16 délgek icinde tanimlanan oélgeklendirme degeriyle dlgeklendirilir.

Seffaf 16 profili icin gercek degerler

Gergek degerler 2055h ve 2056h nesnelerinden okunabilir. Gergek degerler,
58.24 Seffaf 16 éigek icinde tanimlanan 6lgeklendirme degeriyle dlgeklendirilir.

Seffaf 32 profili

Seffaf 32 profili icin Kontrol Word'ii

Seffaf 32 profilinin Kontrol Word't 2001h nesnesine yazilabilir. Dahili haberlesme ara-
birimi, haberlesme Kontrol Word'inl oldugu gibi sirlcuye yazar.

Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama
0 STOP 1 Stop Modu parametresine ya da stop modu talep bitlerine
gore durma (7 ve 9 bitleri).
0 (calisma yok)
1 START 1 Sdrlcuyl baslatin.
0 (calisma yok)
2 GERI 1 Motor dénmesinin geri yonu
0 (calisma yok)
3 Rezerve
4 RESET 0=>1 | Etkin bir hata varsa hata resetleme.
0 (¢alisma yok)
5 EXT2 1 Harici kontrol konumu EXT2'yi seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek lUzere parametrelenmisse etkindir.
0 Harici kontrol konumu EXT1’i seger. Kontrol konumu
haberlesmeden secilmek lzere parametrelenmigse etkindir.
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Bit | Adi Deger | Durum/Agiklama

6 RUN_DISABLE 1 Calisma devre disgi Surtct haberlesmeden galisma izni
sinyalini almak Uzere ayarlanmissa, bu bit sinyali devre
digi birakir.

0 Calisma izni. Surucl haberlesmeden Calisma izni
sinyalini almak Uzere ayarlanmigsa, bu bit sinyali
etkinlestirir.

7 STOPMODE_ 1 Normal rampa stop modu
RAMP 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timi 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.
8 STOPMODE_ 1 Acil rampa stop modu
E’x,ﬁﬁGENCY— 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin timi 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.
9 STOPMODE_ 1 Serbest stop modu.
COAST 0 (calisma yok) 7...9 bitlerinin tumu 0 ise parametre stop
modu varsayilan olur.
10 RAMP_PAIR _ Henliz uygulanmadi
2 igin ayrildi
1 RAMP_OUT_ 1 Rampa Fonksiyon Jenerator ¢ikisini sifira zorla. Suruci
ZERO rampa ile stop eder (akim ve DC gerilim limitleri
zorlandiginda).

0 Normal ¢alisma.

12 RAMP_HOLD 1 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait
cikis tutuldu)

0 Normal ¢alisma.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira zorla.
0 Normal ¢alisma.
14 REQ_LOCAL_ 1 Henliz uygulanmadi
LOCK —
0 Heniiz uygulanmadi
15 TORQ_LIM_PAIR_ Henliz uygulanmadi
2 igin ayrildi
16 FB_LOCAL_CTL |1 Lokal mod igin haberlesmeden referans talep edilir. Etkin
kaynaktan kontroli alir.

0 (calisma yok)

17 FB_LOCAL_REF |1 Lokal mod icin haberlesmeden referans talep edilir. Etkin
kaynaktan referansi alir.

0 (caligma yok)

18 RUN_DISABLE_ Henliz uygulanmadi
1 igin ayrildi

19 Rezerve

20 Rezerve

21 Rezerve
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Bit |Adi Deger | Durum/Agiklama

22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik igin suricu lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen yazilabilir kontrol bitleri.

24 USER_2

25 USER_3

26... |Rezerve

31

Seffaf 32 profili icin Durum Word'ii

Seffaf 32 profilinin Durum Word'li 2004h nesnesinden okunabilir.

Bit Adi Deger | Durum/Aciklama
0 READY 1 Siricd, start komutunu almaya hazir.
0 Sdrict hazir degil.

1 ENABLED 1 Harici calisma izni sinyali etkin.

0 Harici galisma izni sinyali etkin degil.

2 ENABLED_TO_ Heniz uygulanmadi

ROTATE igin ayrildi
3 RUNNING 1 Suriict modilasyonda.
0 Sirtct modulasyonda degil.
4 ZERO_SPEED 1 Surtcu sifir hizda.
0 Sdricu sifir hizda degil.
5 ACCELERATING 1 Henliz uygulanmadi
0 Henliz uygulanmadi
6 DECELERATING 1 Heniliz uygulanmadi
0 Heniz uygulanmadi
7 AT_SETPOINT 1 Siricl ayar noktasinda.
0 Sdrict ayar noktasinda degil.

8 LIMIT 1 Sdricu galigmasi sinirlandirildi.

0 Siricl ¢alismasi sinirlandiriimadi.

9 SUPERVISION 1 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitin
Uzerinde. Limit 46.31...46.33 parametreleriyle
ayarlanir.

0 Gergek deger (hiz, frekans veya moment) limitler
dahilinde.

10 REVERSE_REF 1 Henliz uygulanmadi

0 Henuz uygulanmadi

11 REVERSE_ACT 1 Heniz uygulanmadi

0 Heniz uygulanmadi
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Bit Adi Deger | Durum/Agiklama
12 PANEL_LOCAL 1 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol
modunda.
0 Panel/tus takimi (veya yazilim) lokal kontrol
modunda degil.
13 FIELDBUS_LOCAL |1 Haberlesme, lokal kontrol modunda.
0 Haberlesme, lokal kontrol modunda degil.
14 EXT2_ACT 1 Harici kontrol konumu EXT2 etkin.
0 Harici kontrol konumu EXT1 etkin.
15 FAULT 1 Suriicu hata verdi.
0 Sdirici hata vermedi.
16 ALARM 1 Uyari/Alarm etkin.
0 Uyari/alarm yok.
17 Rezerve
18 DIRECTION_LOCK Henliz uygulanmadi
icin ayrildi
19..21 Rezerve
22 USER_O Uygulamaya 6zgu islevsellik i¢in siriicu lojigi ile
23 USER_1 birlestirilebilen durum bitleri.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Bu kanalda kontrol talep edildi.
0 Bu kanalda kontrol talep edilmedi.
27..31 Rezerve

Seffaf 32 profili igin referanslar
Referans degerleri 2002h ve 2003h nesnelerine yazilabilir.

Seffaf 32 profili icin gercek degerler
Gergek degerler 2005h ve 2006h nesnelerinden okunabilir.

Nesne sozlugii

Nesne s6zlugu nesnelerden olusur. S6zlik icindeki her bir nesne 16 bitlik bir dizin
(0000h-FFFFh on altilik degerler) kullanarak adreslenir. Nesne adresleri bu kilavuzda
U¢ kategoriye bolunmusgtir:

1.

Haberlesme profili alani (1000...1FFF)
Haberlesmeyle ilgili nesneleri listeler.
Ureticiye ézel profil alani (2000...5FFF)
Ureticiye ézel nesneleri listeler.
Standartlagtiriimis profil alani (6000...9FFF)
CiA standart profili nesnelerini listeler.
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Haberlesme profili alani (1000...1FFF)

- Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erisim | Aciklama
1000h |0 Cihaz Tipi u32 RO Cihaz tipi, ne tur cihaz olacagini belirtir.
Daha dusuk 16 bitler stiricu profili numa-
rasini ve yuksek 16 bitler profile bagli ola-
rak ek bilgileri icerir.
1001h |0 Hata Kaydi us RO Hata kaydi, her biri belli bir hata tipi icin
olan 8 bitler alanidir. Bir hata olusursa bit
ayarlanir.
Bit Anlami
0 genel hata, her zaman hataya ayarlanir
1 akim
2 gerilim
3 sicaklk
4 haberlesme hatasi (asim, hata durumu)
5 cihaz profiline 6zel
6 rezerve
7 Ureticiye Ozel
1003h |0 Hatalarin us RW Bu nesne, cihazda gergeklesen hatalari
Sayisi tutar ve Acil Nesne Ulzerinden sinyal veril-
1 StandartHata |U32 | RO migtir. - N o
Alani En yeni hata alt dizin 1'dedir. Yeni bir hata
olustugunda, énceki hatalar listede asa-
2 StandartHata |U32 | RO §iya hareket eder. Hata kodlarinin anlami
Alani hakkinda ayrintilar igin, bkz. Hata izleme,
3 Standart Hata | U32 RO sayfa 371. Alt dizin 0'a 0 yazmak tim hata
Alani gecmisini siler.
4 StandartHata \U32 | RO NOT: Sadece 1001h:0h (Hatalarin sayisi)
Alani o - o
degerine kadar olan alt dizinler okunabilir.
5 Standart Hata | U32 RO Or. Hatalarin sayisi 2 ise, 1001h:2h dege-
Alani rini okumak mimkindiir, ancak 1001h:3h
1005h |0 COB-ID Senk | U32 RW degerini okumak bir SDO iptaline neden
Mesaiji olur.
1008h |0 Uretici Cihaz | Gérii- | Sabit Cihaz adini igerir
Adi nar
dizi
1009h |0 Uretici Yazi- | Géri- | RW Cihaz yazihm surimund igerir
im Strdmu nir
dizi
100Ch |0 Koruma ué RW Bu giris ms cinsinden koruma siiresi igerir.
Siresi 0 degeri, koruma suresinin kullaniimadigi
anlamina gelir.
100Dh |0 Omiir Faktorii | U8 RW Koruma suresiyle garpilan 6mur siresi

faktorl cihazin 6Gmrind verir.
0 ise, kullaniimaz.
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L. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama
1010h (0O Desteklenen | U8 RO Bu giris parametrelerin silinmeyen bellege
En Blyuk Alt kaydedilmesini destekler. Cihaz, okuma
Dizin erisimi sayesinde kaydetme yetenekleri
1 Tim Para- U32 RW hakkinda bilgiler sunar. Cesitli parametre
metreleri Kay- gruplari belirgindir.
det Alt dizin 1 tim parametreler
> Haberlesme | U32 RW Alt dizin 2 haberlesme parametreleri
Parametrele- (1000h...1FFFh)
rini Kaydet Alt dizin 3 uygulama parametreleri
3 Jvaul 032 o (6000h...9FFFh)
Pg?:n?gr?ele- Alt dizin 4 strtctden parametre kaydetme
rini Kaydet fonksiyonunu gergeklestirmeyi talep et
r— imzayi kaydetmek icin 'save' (65766173h)
4 Suricu I_’a_ra- u32 RW yazimalidir.
metrelerini
Kaydet
1011h |0 Desteklenen | U8 RO Bu giris varsayilan parametrelerin geri
En Blyuk Alt yuklenmesini destekler. Cihaz, okuma eri-
Dizin simi sayesinde bu degerleri geri ylikleme
1 Varsayilan U32 RW hakkinda bilgiler sunar. Cesitli parametre
Tiim Para- gruplari belirgindir.
metreleri Geri Alt dizin 1 tim parametreler
Yikle Alt dizin 2 haberlesme parametreleri
2 Varsaylan  |U32 |Rw | (1000h...1FFFh) _
Haberlesme Alt dizin 3 uygulama parametreleri
Parametrele- (6000h...9FFFh)
rini Geri Yikle Alt dizin 4 surticiden parametre geri yuk-
3 Varsayilan U32 RW leme fonksiyonunu gergeklestirmeyi talep et
Uygulama imzay geri yiklemek igin 'load’
Parametrele- (64616F6Ch) yazilmaldir.
rini Geri Yikle
4 Sdiruci Varsa- | U32 RW
yilan Para-
metrelerini
Geri Yikle
1014h |0 COB-ID Acil | U32 RW COB-ID acil mesaj igin (Acil Uretici) kulla-
Mesaj nilir
1016h (0O Giriglerin us RO Tuketici kalp atimi siresi, tahmin edilen
Sayisi kalp atimi déngu siresini tanimlar ve bu
1 Tiketici Kalp | U32 RW yuzden bu kalp atimi ureten cihazda konfi-
Atim Siiresi gure edilmis karsilik gelen Uretici kalp atim

suresinden yuksek olmalidir.

Her bir alt dizinin 31-24 bitleri 0 olmalidir.
23-16 bitleri nod kimligini igerir.

Daha distuk 16 bitler kalp atim suresini
igerir.
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. Alt " .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama
1017h |0 Uretici Kalp u16 RW Uretici kalp atim siiresi, kalp atimi déngi
Atim Suresi suresini tanimlar. Sire 0 ise, kullaniimaz.
Sire 1 ms kati olmalidir.
1018h |0 Giriglerin us RO Bu nesne cihaz hakkinda genel bilgiler
Sayisi igerir.
Satici Kimligi | U32 RO Alt Dizin 1 satici kimligini (B7h = ABB) igerir
Ortin Kodu U32 RO Alt Dizin 2 surGcd tipini tanimlar.
— - Alt Dizin 3 revizyon numarasini igerir.
Moddl reviz- | U32 RO e .
onu 3_1_-1__6 biti blyuk revizyon numarasi ve 15-0
y : kiicUk revizyon numarasidir.
4 Serinumarasi | U32 | RO Alt Dizin 4 siirlicGiniin seri numarasinin
sayisal temsilini igerir.
1400h |0 Giriglerin us RO Cihazin alabilecegi PDO'larin haberlesme
Sayisi parametrelerini icerir.
COB-ID u32 RW A_It dizin 0 uygul_anan PDO parametreleri-
Tiatim Tioi Us W nin sayisini igerir.
eim Tt Alt dizin 1 PDO igin COB-ID tanimlar. 31.
Engelleme us RW Bit ayarlandiysa PDO devre digi birakilir.
Suresi Alt dizin 2 iletim modunu tanimlar.
5 Olay Zaman- | U6 RW Alt dizin 3 RPDO'lar ile birlikte kullanilmaz.
layicisi Alt dizin 5 asenkron PDO'lar igin bir
1405h |0 Giriglerin us RO zaman agimi tanimlar.
Sayisi
COB-ID u32 RW
iletim Tipi us RwW
Engelleme ué RW
Sdresi
5 Olay Zaman- | U6 RW
layicisi
1414h |0 Giriglerin us RO
Sayisi
1 COB-ID u32 RW
2 iletim Tipi us RW
3 Engelleme ué RW
Suresi
5 Olay Zaman- | U6 RW

layicisi
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.. Alt . i
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama
1600h |0 Giriglerin us RW PDOQ'larin nesne s6zligiindeki nesnelere
Sayisi eslesmesini igerir.
1 PDO Esleme |U32 RW Alt dizin 0, PDO'ya eslesen nesnelerin
Girisi 1 sayisini tanimlar.
> PDO Esleme | U32 RW Diger alt dizinlerin her biri PDO'ya bir
Girisi 2 nesne eslestirir.
Yapll gidaki gibidir:
3 PDO Esleme |U32 RW ?p.l ar..l a§ag|qa + gibidir
Girisi 3 Dizin (Ust 16 bit)
Alt dizin (8 bit)
4 PDO Esleme |U32 RW Bit olarak luk (alt 8 bit
Girisi 4 it olarak uzunluk (a it)
1605h (0O Giriglerin us RW
Sayisi
1 PDO Esleme |U32 RW
Girigi 1
2 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 2
3 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 3
4 PDO Esleme |U32 RW
Girigi 4
1614h |0 Giriglerin us RW
Sayisi
1 PDO Esleme |U32 RW
Girigi 1
2 PDO Esleme |U32 RW
Girigi 2
3 PDO Esleme | U32 RW
Girisi 3
4 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 4
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. Alt " .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama
1800h |0 Giriglerin us8 RO Cihazin gonderdigi PDO'larin haberlesme
Sayisi parametrelerini icerir.
COB-ID u3s2 RW Alt dizin 0 uygulanan PDO parametreleri-
iletim Tioi U8 RW nin sayisini igerir.
im et Alt dizin 1 PDO igin COB-ID tanimlar. 31.
Engelleme ué RW Bit ayarlandiysa PDO devre digi birakilir.
Suresi Alt dizin 2 iletim modunu tanimlar.
5 Olay Zaman- | U6 RW Alt dizin 3 engelleme siresini (10 = 1ms)
layicisi igerir.
1805h |0 Giriglerin us RO Alt dizin 5 asenkron PDO'lar igin bir
Sayisi zaman asgimi tanimlar.
COB-ID u32 RW
iletim Tipi us RwW
Engelleme u6 RW
Sdresi
5 Olay Zaman- | U6 RW
layicisi
1814h |0 Giriglerin us RO
Sayisi
1 COB-ID u32 RW
2 iletim Tipi us RW
3 Engelleme ué RW
Suresi
5 Olay Zaman- | U6 RW

layicisi
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.. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama
1A00h |0 Giriglerin us RW PDO'larin nesne sozligundeki nesnelere
Sayisi eslesmesini igerir.
1 PDO Esleme |U32 RW Alt dizin 0, PDO'ya eslesen nesnelerin
Girisi 1 sayisini tanimlar.
> PDO Esleme | U32 RW Diger alt dizinlerin her biri PDO'ya bir
Girisi 2 nesne eslestirir.
Yapil gidaki gibidir:
3 PDO Esleme |U32 RW ?p.l ar..l a§ag|qa ' gibidir
Girisi 3 Dizin (lst 16 bit)
Alt dizin (8 bit)
4 PDO Esleme |U32 RW . .
Girigi 4 Bit olarak uzunluk (alt 8 bit)
1A05h |0 Giriglerin us RW
Sayisi
1 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 1
2 PDO Esleme |U32 RW
Girigi 2
3 PDO Esleme |U32 RwW
Girisi 3
4 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 4
1A14h |0 Giriglerin us RW
Sayisi
1 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 1
2 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 2
3 PDO Esleme | U32 RW
Girisi 3
4 PDO Esleme |U32 RW
Girisi 4
2000h |0 Giriglerin us RO
Sayisi
3 REFE- INT16 | RWW | Seffaf 16 ve ABB Sdrucileri profili refe-
RENCE 2 rans degeri 2 (alternatif)
6 ACTUAL INT16 |RO Seffaf 16 ve ABB Suruculeri profili gergek
VALUE 2 degeri 2 (alternatif)
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Ureticiye 6zel profil alani (2000...5FFF)

Dizin |41t | Ad Tip  |Erisim | Agiklama
2000h (O Giriglerin us RO
Sayisi
3 REFERENCE |INT16 |RWW | Seffaf 16 ve ABB Sdrticlleri profili
2 referans degeri 2 (alternatif)
6 ACTUAL INT16 |RO Seffaf 16 ve ABB Sduriciileri profili gergek
VALUE 2 degeri 2 (alternatif)
2001h |0 T32 CW u32 RWW | Seffaf 32 profili komut word'l
2002h |0 T32 Ref1 INT32 |RWW | Seffaf 32 profili
2003h |0 T32 Ref2 INT32 |RWW | Seffaf 32 profili referans degeri 1
2004h |0 T32 SW u32 RO Seffaf 32 profili referans degeri 2
2005h |0 T32 Act1 INT32 [RO Seffaf 32 profili gergek degeri 1
2006h |0 T32 Act2 INT32 [|RO Seffaf 32 profili gercek degeri 2
2051h |0 T16 CW ue RWW | Seffaf 16 profili komut word'l
2052h |0 T16 Ref1 INT16 | RWW | Seffaf 16 profili referans degeri 1
2053h |0 T16 Ref2 INT16 | RWW | Seffaf 16 profili referans degeri 2
2054h |0 T16 SW u6 RO Seffaf 16 profili durum word'l
2055h |0 T16 Act1 INT16 |RO Seffaf 16 profili gergek degeri 1
2056h |0 T16 Act2 INT16 |RO Seffaf 16 profili gercek degeri 2
2100h |0 Giriglerin us RO Nesnedeki maksimum alt dizin
Sayisi
1 ue RO Alarm kodu 1
2 ué RO Alarm kodu 2
3 ué RO Alarm kodu 3
4 ué RO Alarm kodu 4
5 ué RO Alarm kodu 5
2101h |0 ABB CW U6 RWW | ABB Siiriiciileri profili komut word'l
2102h |0 ABB Ref1 INT16 | RWW | ABB Sirlculeri profili referans degeri 1
2103h |0 ABB Ref2 INT16 | RWW | ABB Sdriculeri profili referans degeri 2
2104h |0 ABB SW ue RO ABB Sirucileri profili durum word'u
2105h |0 ABB Act1 INT16 |RO ABB Siirlcileri profili gergek degeri 1
2106h |0 ABB Act2 INT16 | RO ABB Siruculeri profili gergek degeri 2
4001h 4001h-4063h nesneleri surici
- parametrelerine erigim saglar. Her bir
4063h nesne bir parametre grubuna karsihk gelir

ve nesnedeki her bir alt dizin gruptaki bir
parametreye karsilik gelir (6r. 4001h.01
01.01 parametresine karsilik gelir ve
400Ah.04 10.04 parametresine karsilik

gelir).
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Standartlastiriimig profil alani (6000...9FFF)

.. Alt . .

Dizin dizin Adi Tip Erisim | Aciklama

603Fh |0 Hata Kodu U6 RO Bu nesne surucl cihazinda gergeklesen
en son hatanin hata kodunu saglar.

6040h |0 Kontrol ue RWW

Word'l Ayrintilar igin, bkz. CiA 402 profili

6041h |0 Durum word'i | U6 RO (sayfa 428) ve ABB sdirtictileri profili
(sayfa 434).

6042h |0 VI Hedef Hiz |INT16 |RWW | Bu nesne, sistemin hiz modunda gerekli

olan hizidir. Bu deger, VI Boyut Faktori
Payi ile garpilir ve VI Boyut Faktoru
Paydasina bélinir. Bunlarin her ikisi de 1
ise, hiz rpm cinsinden verilir.

6043h |0 VI Hiz Talebi |INT16 |RO Bu nesne rampa fonksiyonu tarafindan
olusturulan hizi saglar. Bu, sirlicinin
dahili bir degeridir.

Deger VI Hedef Hiz ile ayni birimde
verilecektir. Pozitif degerler ileri yoni
gosterir ve negatif degerler geri yonu

gosterir.
6044h (0 VI Kontrol INT16 |RO Bu nesne gergek hizi saglar.
Cabasi Deger VI Hedef Hiz ile ayni birimde

verilecektir. Pozitif dederler ileri yoni
gosterir ve negatif degerler geri yonu

gOsterir.
6046h |0 Giriglerin us RO Degerler, dakikadaki donmeler (rpm)
Sayisi cinsinden veya VI Boyut Faktorli nesnesi

1 olarak ayarlanmadiysa kullanici
tarafindan tanimlanan hiz birimi cinsinden

verilecektir.
1 VI Hiz Min u32 RWW Her zaman sifir.
Miktar
2 VI Hiz Maks u32 RwWwW Dabhili olarak VI Hiz Maks Poz ve VI Hiz
Miktar Maks Neg degerleriyle eslestirildi.
6048h |0 Giriglerin us RO Bu nesne konfigiire edilmis delta hizi ve
Sayisi hizlanma rampasi egiminin delta suresini
gOsterir.
VI Hiz Hizlanmasi = Delta Hiz / Delta
Siire
1 Delta Hizi u32 RWW | Degerler, dakikadaki dénmeler (rpm)

cinsinden veya VI Boyut Faktorl nesnesi
1 olarak ayarlanmadiysa kullanici
tarafindan tanimlanan hiz birimi cinsinden
verilecektir.

2 Delta Suresi | U6 RWW | Degerler saniye cinsinden verilecektir.
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. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Agiklama
604%9h |0 Giriglerin us8 RO Bu nesne konfigure edilmis delta hizi ve
Sayisi hizlanma rampasi egiminin delta suresini
gOsterir.
VI Hiz Yavaglamasi = Delta Hiz / Delta
Sire
1 Delta Hizi u32 RWW | Degerler, dakikadaki dénmeler (rpm)
cinsinden veya VI Boyut Faktorl nesnesi
1 olarak ayarlanmadiysa kullanici
tarafindan tanimlanan hiz birimi cinsinden
verilecektir.
2 Delta Suresi | U6 RWW | Degerler saniye cinsinden verilecektir.
604Ch |0 En ylksek us Sabit Bu nesne, VI Boyut Faktériiniin konfigire
alt dizin edilmis pay ve paydasini gosterir. VI Boyut
desteklenir Faktord, hesaplamaya zinciri dahil etmeye
veya frekanslarin ya da kullanicinin belirli
birimlerinin élgeklendiriimesine hizmet
eder. VI Hedef Hiz, VI Hiz Talebi, VI Hiz
Gercek Degeri yani sira hiz limiti
fonksiyonu ve rampa fonksiyonu etkilenir
1 VI Boyut INT32 |RW VI hiz degerleri igin garpan. 0 olmaz.
Faktora Payi
2 VI Boyut INT32 |RW VI hiz degerleri icin bélen. 0 olmaz.
Faktori
Paydasi
605Dh | 0 Durdurma INT16 |RW Nesne, durma fonksiyonu calistiriidiginda
opsiyonu (6r. Kontrol word'linde durma biti
kodu ayarlandiginda) hangi eylemin

gerceklestirilecegini gosterir.
Yavaglama rampasi, islemlerin kullanilan
modunun yavasglama degeridir.

Asagidaki deger tanimi gegerlidir:

1 = yavaslama rampasinda yavasla ve
OPERATION ENABLED iginde kal

2 = hizl stop rampasinda yavasla ve
OPERATION ENABLED iginde kal

3 = akim limitinde yavasla ve
OPERATION ENABLED iginde kal

4 = gerilim limitinde yavasla ve
OPERATION ENABLED iginde kal
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Dizin

6060h

Alt
dizin

Adi

Tip

Erigim

Aciklama

Calisma
Modu

INT8

RW

Calisma modu bu nesne tarafindan
segcilebilir. Bu nesne sadece talep edilen
galisma modunun degerini gosterir,
PDS'in gergek g¢alisma modu

6061h nesnesinde yansitilir.

Asagidaki deger tanimi gegerlidir:

0 = mod degisikligi yok / atanan mod yok
1 = profil konumu modu (desteklenmiyor)
2 = hiz modu

3 = profil hiz modu

4 = profil moment modu

5 =rezerve

6 = hedef arama modu (desteklenmiyor)

7 = eklenmis konum modu
(desteklenmiyor)

8 = dongusel senkron konum modu
(desteklenmiyor)

9 = doéngusel senkron hiz modu
10 = déngusel senkron moment modu

6061h

Calisma
Modu
Gorlntusu

INT8

RO

Bu nesne gergek ¢calisma modunu saglar.
Asagidaki deger tanimi gegerlidir:

0 = mod degisikligi yok / atanan mod yok
1 = profil konumu modu (desteklenmiyor)
2 = hiz modu

3 = profil hiz modu

4 = profil moment modu

5 =rezerve

6 = hedef arama modu (desteklenmiyor)

7 = eklenmis konum modu
(desteklenmiyor)

8 = dongusel senkron konum modu
(desteklenmiyor)

9 = doéngusel senkron hiz modu

10 = déngusel senkron moment modu

6069h

Hiz sensori
gercek degeri

INT32

RO

Bu nesne bir hiz sensériinden okunan
degeri saglar.

606Bh

Hiz talebi
degeri

INT32

RO

Bu nesne bir yoériinge jeneratériinden
okunan cikis degerini saglar.

606Ch

Hiz gercek
degeri

INT32

RO

Bu nesne ya hiz sensériinden ya da
konum sensorunden turetilen gergek hiz
degerini saglar.

6071h

Hedef
moment

INT16

RWW

Bu nesne, profil moment modunda
moment kontrol cihazi igin giris degerini
gOsterir.
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. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erisim | Agiklama
6072h |0 Maks moment | U6 RWW | Bu nesne, motorda maksimum izin verilen
momenti gosterir. 10 = %1
6073h |0 Maks akim ué RWW | Bu nesne, motorda maksimum izin verilen
moment olusturan akimi gosterir. 10 = %1
6077h |0 Moment INT16 |RO Bu nesne momentin gercek degerini
gercek degeri saglar. Bu, motordaki aninda momente
karsilk gelir. 10 = %1
6083h |0 Profil u32 RWW | Bu nesne komuta edilen hizlanmay:
hizlanmasi tanimlar.
Bu nesne profil hiz modunda kullanihr.
6084h |0 Profil u32 RWW | Bu nesne komuta edilen yavaslamayi
yavaglamasi tanimlar.
Bu nesne profil hiz modunda kullanihr.
6087h |0 Moment egrisi | U32 RW Bu nesne momentin degisim hizini
tanimlar.
608Fh | 0 En ylksek us8 Sabit Bu nesne konfigiire edilmis enkoder
alt dizin artiglarini ve motor devirlerinin sayisini
desteklenir gOsterir.
Konum enkoderi ¢éziniirligu asagidaki
formdal ile hesaplanir:
konum enkoderi ¢dzunurligu = enkoder
artislari / motor devirleri
1 Enkoder u32 RW
Artirmalari
2 Motor u32 RwW
Devirleri
60C2h |0 En yuksek alt | U8 Sabit Bu nesne, eklenti dongu suresini gosterir.
dizin
desteklenir.
1 Eklenti suresi | U8 RW Sirenin degeri
degeri
2 Eklenti suresi | INT8 RW Alt dizin 1'deki sure degerine boyut dizini
dizini
60FFh | O Hedef hiz INT32 |RWW | Bu nesne konfigiire edilen hedef hizi

gOsterir.
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.. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Aciklama

6402h |0 Motor tipi ue RO Bu nesne siirlicli cihazina takilan ve
cihazca cgaligtirilan motor tipini gosterir.

Asagidaki deger tanimi gegerlidir:
0000h = standart olmayan DC motor

0001h = faz tarafindan modiile edilen DC
motor

0002h = frekans kontrollii DC motor
0003h = PM senkron motor

0004h = FC senkron motor

0005h = gegis yapilmis reliktans motoru
0006h = sargili rotorlu asenkron motor
0007h = sincap kafesi asenkron motor
0008h = kademeli motor

0009h = mikro adim kademeli motor
0010h = siniizoidal PM BL motoru
0011h = trapezoidal PM BL motoru
0012h = AC senkron relliktans senk
0013h = DC komitatér PM

0014h = DC komutator sargili alan serisi
0015h = DC komutatér sargili alan bilesigi
7FFFh = motor tipi atanmadi
8000h-FFFFh = Ureticiye 6zel

6502h |0 Desteklenen | U32 RO Bu nesne desteklenen surtici modlarinda
suricu bilgi saglar.

modlari
Bu nesne bitsel olarak organize edilmisgtir.
Bitler agagidaki anlamlara sahiptir:

bit 0: profil konum modu

bit 1: hiz modu

bit 2: profil hiz modu

bit 3: profil moment modu

bit 4: rezerve

bit 5: hedef arama modu

bit 6: eklenmis konum modu

bit 7: dénglsel senkron konum modu
bit 8: déngusel senkron hiz modu

bit 9: déngusel senkron moment modu
bit 10-15: rezerve

bit 16-31: Ureticiye 6zel

Bit degerleri asagidaki anlamlara sahiptir:
bit degeri = 0: mod desteklenmez
bit degeri = 1: mod desteklenir

6504h |0 Sdrici Gori- | Sabit Bu nesne Ureticiyi gosterir: ABB Drives
Ureticisi nur dizi




458 Dahili haberlesme arabirimi (EFB) araciligiyla haberlesme kontrolii

. Alt . .
Dizin dizin Adi Tip Erigsim | Agiklama
6505h http strlict Gori- | Sabit Bu nesne, surlicl Ureticisinin atanan web
katalogu nar dizi adresini gosterir: www.abb.com
adresi

CANopen durum gostergeleri

CANopen haberlesme durumu entegre panelde goriintiilenen sanal LED'lerden belir-
lenebilir. iki CANopen sanal LED'i (RUN ve ERROR) entegre panelde Baglanti
Durumu Gérinimui'nde bulunabilir.

Her iki LED de ya ACIK ya da KAPALI olabilir. Asagidaki tablo ACIK olan bir LED ve
KAPALI olan bir LED igin gosterilen goruntuyu tanimlar.

LED Durum

] Kapal

Acik

LED yanip sénme aciklamalari

Adi Durum Aciklama
HATA Kapali Hata yok
Yanip soniyor | Genel konfiglirasyon hatasi
Tek yanip CANopen kontrol cihazi sayaglari uyari limitine ulasti (cok
sénme fazla uyar gergevesi).
Cift yanip Bir koruma olayi veya kalp atimi alma zaman asimi
sdnme gercgeklesti.
Dort kere yanip | Beklenen bir PDO, olay zamanlayicisi sone ermeden dnce
sOnme alinmadi.
Acik CAN kontrol cihazi barasi kapall.
RUN Yanip séniiyor | Cihaz CALISMA ONCESI durumda.
Tek yanip Cihaz DURDURULMUS durumda.
sOnme

Acik Cihaz CALISIR durumda.
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10

Bir haberlesme adaptoru ile
haberlesme kontrolu

icindekiler

» Sisteme genel bakig

* Haberlesme kontrol arabiriminin temelleri

* Haberlesme kontrolii icin otomatik stirlicli konfiglirasyonu

» Slriiciniin haberlesme kontrolii igin manuel olarak ayarlanmasi

Sisteme genel bakis

Asagidaki cihaz igin:
+ Haberlesme adaptoériine sahip olan ACS380-04xC bagh (BCAN-11 CANopen ara-
birimi +K405 harig)

Sirlcu, opsiyonel haberlesme adaptér modiili ile bir iletisim agi (haberlesme) lize-
rinden harici cihazlarla kontrol edilebilir.

Sirucu, surdcinin kontrol Gnitesi izerine monte edilmis olan opsiyonel bir haber-
lesme adaptdri («<haberlesme adaptéri A» = FBA A) Uizerinden harici bir kontrol sis-
temine baglanabilir. Strict, EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarinin konfigiirasyonuna
bagli olarak, tim kontrol bilgilerini haberlesme arabiriminden veya dijital ve analog
girigler gibi diger mevcut kaynaklardan almak tzere konfigire edilebilir.
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Asagidakiler gibi gesitli iletisim sistemleri ve protokolleri igin haberlesme adaptorleri
bulunmaktadir:

+ PROFIBUS DP (FPBA-01-M adaptori)
+ CANopen (FCAN-01-M adaptéru)

+ EtherNet/IP'™M FENA-21-M
+ EtherCAT™ FECA-01-M
Yukarida bahsedilen modiuillerin F strimu de kullanilabilir.
Not: Bu bolimdeki metin ile érnekler, bir haberlesme adaptériinin (FBA A)

50.01...50.18 parametreleri ve 51 FBA A ayarlari...53 FBA A veri ¢ikisi parametre
gruplari tarafindan konfigirasyonunu agiklar.

Sdrtcu
[ ] I I I Haberlesme
[ | kontrol cihazi
Ty |
s

cihazlar

Haberlesme
E Iﬂ:l Diger

a0 L

Sdrucu kontrol Unitesi Gzerinde bagl olan
Fxxx tip haberlesme adaptori (yuva 1)

Veri Akisi

<—— Kontrol word'i (CW)

- Referanslar I
Proses G/C (dongusel)

Durum word'i (SW) ——
Gercek degerler —

Parametre R/W talepleri/tepkileri Proses G/_C (dénglll]sel)
> veya Servis mesajlari

(dodnglsel olmayan)
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Haberlesme kontrol arabiriminin temelleri

Haberlesme sistemi ve siirlici arasindaki surekli iletisim 16 veya 32 bit giris ve ¢ikis
veri word'lerinden olusmaktadir. Strtict, her bir yonde en fazla 12 veri word'lnin
(16 bit) kullanimini destekleyebilir.

Surlctden haberlesme kontrol cihazina aktarilan veriler 52.01 FBA A veriinf ...
52.12 FBA A veri in12 parametreleri ile tanimlanir. Haberlesme kontrol cihazindan
surlcuye aktarilan veriler 53.01 FBA A veri out1 ... 53.12 FBA A veri out12 paramet-
releri ile tanimlanir.

Haberlesme agi

1)
Haberlesme adaptori FBA Profili
| EXT1/2
Start fonk
| | DATA Profil
out secimi
| 5 4) FBA MAIN CW N
| 1 FBA REF1
| DATA OUT FBA REF2 20.01
£ . segimi 20.06
5| 3)
S| Hiz/Moment
3 [ —{[Par. 10.01..99.99 H— REF1 seg
0
— o
A || AN
%, | PATA Profil
E' IN2) secimi Grup 53
2 FBA MAIN SW 22.1126.11/
::Eu . 5) FBAACT1 26.12
| DATA IN FBAACT2
| 2 segimi Hiz/Moment
3 REF2 se¢
| 3)
| 12 || [Par.01.01..99.99 — || AN
|
Dongiisel iletisim 2212 26.11/
Grup 52 26.12
Dongiisel olmayan iletigsim
Haberlesme adaptér modulinin Parametre
kilavuzuna bakin. tablosu

1) Haberlesme ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan veri word'lerinin maksimum sayisi protokole baghdir.

3) Profil/olay se¢im parametreleri. Haberlesme modiiliine 6zgii parametreler. Daha fazla
bilgi i¢in, ilgili haberlesme adaptér modultinun Kullanim kilavuzu'na bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol parcasi dogrudan aktarihr.

5) DeviceNet ile, gergek deger parcasi dogrudan aktarilir.
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Kontrol word’ii ve Durum word’ii

Kontrol word'l suricuyu bir haberlesme sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Haberlesme master istasyonu tarafindan adaptér modull yoluyla surtctye génderilir.
Sdrlci, Kontrol word'linde yer alan bit kodlu talimatlara gére durumlari arasinda
gecis yapar ve durum bilgilerini Durum word'indeki master'a geri gonderir.

Kontrol word'ii hakkinda daha fazla ayrinti igin, 465. sayfaya gidin ve Durum word'l
icin 466. sayfaya gidin. Striici durumlari durum semasinda (sayfa 467) gosterilmistir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, haberlesme-
den alinan Kontrol word'l 50.13 FBA A kontrol word'li parametresi ile gosterilir ve
Durum word't 50.16 FBA A durum word'ii ile haberlesme agina aktarilir. Bu «ham»
veri, haberlesme agini kontrol etmeden énce, haberlesme master'in dogru veriyi
aktarip aktarmadigini kontrol etmek icin oldukga kullanighdir.
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Referanslar

Referanslar bir isaret biti ve 15 bit tamsayi iceren 16 bit word'lerdir. Negatif bir refe-
rans (tersine dénus yonini isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referansin iki tam-
layicisinin hesaplanmasi ile olugturulur.

ABB suriculer analog ve dijital girigler, slrticu kontrol paneli ve bir haberlesme adap-
toér modulinin bulundugu birden fazla kaynaktan kontrol bilgisi alabilir. Sirtictiiniin
haberlesme Uzerinden kontrol edilmesini saglamak igin, moddl, referans gibi kontrol
bilgisi kaynagi olarak tanimlanmalidir. Bu, 22 Hiz referansi se¢imi, 26 Moment refe-
rans zinciri ve 28 Frekans referans zinciri gruplarindaki kaynak segimi parametreleri
kullanilarak yapilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, haberlesme-
den alinan referanslar 50.714 FBA A referansi 1 ve 50.15 FBA A referansi 2 ile goste-
rilir.

Referanslarin 6l¢geklendirilmesi

Referanslar, 6lgceklendirmesi 50.04 FBA A ref1 tipi ve 50.05 FBA A ref2 tipi ayarina
gbre kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan gekilde dlgeklendirilir.

Haberlesme P Sirlcl

46.01 (hiz referansi ile)

20000 = 46 02 (frekans referansi ile)

10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0——0
-10000 —— -(46.03) (moment referansi ile)

-(46.01) (hiz referansi ile)

-20000 —— -(46.02) (frekans referansi ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.05 FB A referansi 1 ve 03.06 FB A referansi 2 paramet-
releri ile gOsterilir.
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Gergek degerler

Gergek degerler siiriiciiniin galismasi ile ilgili bilgi iceren 16 bit word'lerdir. izlenen
sinyallerin tipleri 50.07 FBA A gercek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercek 2 tipi parametreleri
ile segilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A hata giderme modu parametresi Hizli olarak ayarlanirsa, haberlesmeye
gonderilen gercek degerler 50.17 FBA A gercek degeri 1 ve 50.18 FBA A gergcek
degderi 2 ile géruntilenir.

Gergek degerlerin olgeklendirilmesi

Gergek degerler, dlgeklendirmesi 50.07 FBA A gergek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercek 2
tipi parametrelerinin ayarina gére kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile
tanimlanan sekilde 6lgeklendirilir.

Haberlesme < Surici
20000~ %6 02 (rexan referane e
10000 —— 46.03 (moment referansi ile)
0——0
-10000 —— -(46.03) (moment referansi ile)
-20000 —— Zﬁﬁgﬁgg ERZk;er::rfer;era”r?; ile)
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Haberlesme Kontrol word'liniin igerigi

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gdsterilen durumlara aittir (sayfa 467).

Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
0 Off1 kontrol 1 READY TO OPERATE'e ilerle.

0 Etkin yavaslama rampasiyla dur. OFF1 ACTIVE'e ilerle;
diger kilitler (OFF2, OFF3) etkin degilse READY TO
SWITCH ON'a ilerle.

1 Off2 kontrol 1 Calismaya devam et (OFF2 etkin degil).

0 Acil OFF, serbest durusta.

OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
2 Off3 kontrol 1 Calismaya devam et (OFF3 etkin degil).

0 Acil stop, surlict parametresi ile tanimlanan surede durur.

OFF3 ACTIVE 'e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'a ilerle.
UYARI: Bu stop modunu kullanarak motor ve
calistirilan makinenin stop edilebileceginden emin
olun.

3 Run 1 OPERATION ENABLED'a ilerle.

Not: Calisma izni sinyali etkin olmalidir; bkz. siriicu

belgeleri. Siirlici haberlesmeden Calisma izni sinyalini

almak Uzere ayarlanmissa, bu bit sinyali etkinlestirir.

0 Calisma yasagi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.

4 Rampa cikisi 1 Normal galisma. RAMP FUNCTION GENERATOR:
sifir OUTPUT ENABLED.

0 Rampa fonksiyon jenerator ¢ikisini sifira zorla. Surtict
hemen sifir hiza yavaslayacaktir (moment limitlerini dikkate
alarak).

5 Rampa tutma 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirir.
RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED.

0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratorine ait ¢ikis

tutuldu)

6 Rampa girisi sifir|1 Normal galisma. OPERATING'e ilerle.
Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi slrtcu
parametreleri tarafindan bu sinyal igin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Rampa fonksiyon jeneratoriine ait girisi sifira zorla.

7 Reset 0=>1 |Etkin bir hata varsa hata resetieme. SWITCH-ON
INHIBITED'a ilerle.
Not: Bu bit sadece haberlesme arabirimi sirtcu
parametreleri tarafindan reset sinyali icin kaynak olarak
ayarlanmigsa etkilidir.

0 Normal ¢alismaya devam et.

8 Darbeli yol 1 Darbeli yol verme (joglama) ayar noktasi 1'e hizlanir.
verme 1 Notlar:
* 4...6 bitleri 0 olmaldir.
* Ayrica bkz. bélim Joglama, sayfa 68.

0 Darbeli yol verme (joglama) 1 devre disi.

9 Darbeli yol 1 Darbeli yol verme (joglama) ayar noktasi 2'ye hizlanir.
verme 2 Bit 8'deki notlara bakin.

0 Darbeli yol verme (joglama) 2 devre disi.

10 Uzaktan komut |1 Haberlesme kontroll devrede.
0 Kontrol word'li ve referans, 0...2 bitleri hari¢ striciden

gecmiyor.
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Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
11 Harici kontrol 1 Harici Kontrol Konumu EXT2'yi seger. Kontrol yeri
lojigi haberlesmeden secilmek lizere parametrelenmisse etkindir.
0 Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol yeri
haberlesmeden secilmek lizere parametrelenmisse etkindir.
12 Kullanici 0. bit |1 Kullanici tarafindan konfigire edilebilir
0
13 Kullanici 1. bit |1
0
14 Kullanici 2. bit |1
0
15 Kullanici 3. bit |1
0

Haberlegsme Durum word'iniin igerigi

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gosterilen durumlara aittir (sayfa 467).

Bit Adi Deger |Durum/Agiklama
0 Acllmaya hazir |1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 Calismaya hazir |1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 Hazir ref 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 Hata verdi 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 Off 2 etkin degil |1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 Off 3 etkin degil |1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 Aclik konuma 1 SWITCH-ON INHIBITED.
getirme 0 -
engellendi
7 Uyari 1 Uyari etkin.
0 Uyar etkin degil.
8 Ayar noktasinda |1 OPERATING. Gergek degerler, tolerans limitlerindeki
referansa esittir (bkz. parametre 46.21...46.23).
0 Gergek deger referanstan farklidir = tolerans limitleri
disindadir.
9 Uzak 1 Sduricu kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Sdricu kontrol konumu: LOCAL.
10 Limitin Uzerinde |- Bkz. 06.17 Sdrticti durum word'li 2 10. biti.
11 Kullanici 0. bit |- Bkz. parametre 06.30 MSW bit 11 segimi.
12 Kullanici 1. bit |- Bkz. parametre 06.31 MSW bit 12 secimi.
13 Kullanici 2. bit |- Bkz. parametre 06.32 MSW bit 13 se¢imi.
14 Kullanici 3. bit |- Bkz. parametre 06.33 MSW bit 14 segimi.
15 Rezerve
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Durum semasi (sadece ABB siiriiciileri profili i¢in gegerli)

<1

SWITCH-ON herhangi bir durumdan

MAINS OFF INHIBITED |— SW b6=1

H
+ Gig ACIK + CW b0=0 + ata
1
NOT READY TO FAULT| SW b3=1
ABCD SWITCH ON | SW b0=0
| CW b7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110
CW b3=0
A\ READY TO A\
OPERATION SWITCH ON |— sw b0=1

herhangi bir durumdan

Acil stop
CW=xxxx x1xx xxxx x111

INHIBITED |— SW b2=0
calisma
yasagi

herhangi bir durumdan

-|- OFF1 (CW b0=0)

OFF2 (CW b1=0)

]
OFF2
READY TO
OPERATE |—SW b1=1 ACTIVE |~ SW b4=0

|
=

E C\W=xxxx x1xx xxxx 1111

OFF1 herhangi bir
ACTIVE |~ SW b1=0 durumdan Ay
nf)=0/1=0 Acil stop
\ OFF3 (CW b2=0)
B CD OFF3
ACTIVE [—SW b5=0
CW b4=0
n(f)=0/1=0
OPERATION
CcC D ENABLED |—sw b2=1
CW b5=0 CW=xxxx x1xx xxx1 1111
STATE
RFG: OUTPUT
D ENABLED + kosul
CW b6=0 CW=xxxx x1xx xx11 1111 bit ylkselen
kenari
CW = Kontrol word'i RFG: ACCELERATOR
SW = Durum word'G ENABLED
bx = bit x
n =Hiz C
| = Girig Akimi CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG =Rampa
Fonksiyonu
Jeneratori OPERATION L SW b8=1

f = Frekans D T T
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Haberlesme kontroli igin otomatik stirlicu konfiglirasyonu

Haberlesme adaptér modull sdriiciye baglandiginda, yazilim ilgili parametreleri oto-
matik olarak ayarlar. Onceden ayarlanmis ayarlar CANopen, EtherCAT, PROFIBUS
ve PROFINET (FENA-21 modulinde varsayilan) protokolleri icin gegerlidir.

Uyar! Elektrik kurulumundan énce suriciinin bes (5) dakika boyunca gicu-
A niin kesik olmasi gerekir.

Haberlesme adaptdrlerini konfiglire etmek igin:
1. Sdricuye gug verin.

2. Sirtcl yazilimi bagh haberlesme adaptoriini tanir ve dogru baglanti makrosunu
secer.

Degistirilmis parametreler Otomatik olarak degistirilen parametreler (tiim adaptér-
ler) ve Belirli haberlesme adaptérii parametreleri iginde listelenmistir.

3. Secili makroyu Baglanti makrolari alt menusiinde veya 96.05 parametresinde
gorebilirsiniz. Nod numarasini ayrica Baglanti makrolari alt menisinden degisti-
rebilirsiniz.

4. Diger parametreleri degistirmeniz gerekirse, manuel olarak yapabilirsiniz.

llgili parametreler otomatik olarak ayarlanmazsa, Siiriiciiniin haberlesme kontrolii igin
manuel olarak ayarlanmasi bolimu altindaki (sayfa 471) talimatlara uyun.

Otomatik konfigirasyon, minimum bir konfiglirasyondur ve bundan sonra parametre-
leri degistirebilirsiniz. Degistirmeniz gereken belli parametreler (6r. istasyon kimligi)
vardir.

Parametre 07.35 0 olarak ayarlandiysa, haberlesme otomatik ayar fonksiyonu gtli¢
baslatmasindan sonra otomatik olarak etkinlestirilir. Baska bir adaptére gecerseniz ve
parametre 07.35 0 olursa, yine etkinlegtirilir.

Ornek: Baska bir adaptére gegerseniz, 07.35 Siiriicii konfigiirasyonu parametre-
sini yeniden konfiglre etmeniz gerekir. 0 Baglatiimadi 63esini segin, 96.07 para-
metresine gidin ve parametreyi kaydedin. Strlciyi durdurun ve start edin,
suriict yeni konfigirasyonla tekrar baglatilir.

Haberlesme otomatik ayar fonksiyonu, haberlesme parametresi degistikten veya
haberlesme moduliine gegildikten sonra otomatik olarak etkinlestiriimez.

Haberlesme adaptéri suriiciiye baglandiginda, suriici kontrol programi gegerli para-
metreleri ayarlar. Onceden ayarlanmig ayarlar CANopen, EtherCAT, PROFIBUS ve
PROFINET (FENA-21 modilinde varsayilan) protokolleri icin gecerlidir. BCAN-11
adaptorinuz varsa, tablodaki istisnalara bakin.
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Otomatik olarak degistirilen parametreler (tiim adaptérler)

Parametre Ayar (genel) Ayar (BCAN-11)
20.01 Ext1 komutlar Haberlesme A Dahili haberlesme
20.03 Ext1in1 Secilmedi Segilmedi

20.04 Ext1in2 Segilmedi Segilmedi

22.11 Ext1 hiz ref1 FB A ref1 EFB ref1

22.22 Sabit hiz segimi 1 Segilmedi Segilmedi

22.23 Sabit hiz segimi 2 Segilmedi Segilmedi

23.11 Rampa ayari segimi Hiz./Yav. suresi 1 Hiz./Yav. suresi 1
28.11 Ext1 frekans ref1 FB Aref1 EFB ref1

28.22 Sabit frekans segimi 1 Segilmedi Segilmedi

28.23 Sabit frekans segimi 2 Segilmedi Segilmedi

28.71 Frek. rampa grubu seg¢ Hiz./Yav. suresi 1 Hiz./Yav. suresi 1
31.11 Hata reset segimi DI1 DI2

50.01 FBA A devrede Devrede -

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu Hata -

Belirli haberlesme adaptori parametreleri

Parametre Ayar
CANopen (FCAN-01-M)

51.05 Profil CiA 402
EtherCAT

51.02 Profil CiA 402
PROFIBUS

51.02 Nod adresi 3

51.05 Profil ABB Drives
52.01 FBA A veri in1 SW 16bit
52.02 FBA A veri in2 Act1 16bit
53.01 FBA A veri out1 CW 16bit
53.02 FBA A veri out2 Ref1 16bit

PROFINET (FENA-21'de varsayilan)

51.02 Protokol/profil

11 = PNIO ABB Pro (PROFINET GG
protokolti ABB Suriculeri profili).

51.04 IP configuration

0 (Statik IP)

52.01 Veri girigi

4 (SW 16 bit (Durum word'ii (16 bit)))

52.02 Veri girigi 2

5 (Act1 16 bit)

53.01 Veri Cikig! 1

1 (CW 16 bit)

53.02 Veri Cikig 2

2 (ref 1 16-bit)

Modbus TCP/IP

51.02 Protokol / Profil

1=MB/TCP T16. (Modbus/TCP: ABB
Sariculeri profili - Gelistirilmis)




470 Bir haberlesme adaptérii ile haberlesme kontrolii

Parametre Ayar

Ethernet IP

51.02 Protokol / Profil EIP ABB Pro. (EtherNet/IP protokolii: ABB

[Suraculeri profili.)

CANopen (BCAN-11)

58.01 Protokol devrede CANopen
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Suricunun haberlesme kontrolu igin manuel olarak
ayarlanmasi

Haberlesme adaptér modili genelde énceden kuruludur. Cihaz moduili otomatik ola-
rak tanir.

Adaptor 6nceden kurulu degilse, bunu mekanik olarak ve elektriksel olarak kurabilirsiniz.

1.

10.

1.

Haberlesme adaptér modulind, ilgili modulin kullanici el kitabinda yer alan tali-
matlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edin.

Surucuye glg verin.

Siirlicti ve haberlesme adaptdr modull arasindaki iletisimi, 50.01 FBA A devrede
parametresi ile etkinlestirin.

50.02 FBA A iletisim kaybi fonksiyonu ile, siricinun bir haberlesme iletisim
kesintisine nasil yanit verecegini segin.

Not: Bu fonksiyon hem haberlesme master ile adaptér modili arasindaki ileti-
simi, hem de adaptér moduli ile stricli arasindaki iletisimi izler.

50.03 FBA A iletisim kaybi zaman agimi ile, iletisim kesintisinin tespit edilmesi ile
segilen eylem arasindaki sureyi tanimlayin.

50.04'ten baglayarak, 50 Haberlesme adaptérii (FBA) grubundaki geri kalan para-
metreler igin uygulamaya 6zel degerleri segin. Uygun deger 6rnekleri asagidaki
tablolarda gdsterilmigtir.

51 FBA A ayarlari grubundaki haberlesme adaptér moduli konfigiirasyon para-
metrelerini ayarlayin. En az, gerekli nod adreslerini ve iletisim profilini ayarlayin.

52 FBA A veri girisi ve 53 FBA A veri ¢ikisi parametre gruplarinda suricuye ve
surtciiden aktarilan proses verilerini tanimlayin.

Not: Kullanilan iletisim protokoliine ve profiline baglh olarak, Kontrol word'l ve
Durum word'u iletisim sistemi tarafindan gonderilmek/alinmak uzere konfiglre
edilmis olabilir.

96.07 Parametre manuel kaydi parametresini Kaydet olarak ayarlayarak gecerli
parametre degerlerini kalici bellege kaydedin.

51.27 FBA A par yenile parametresini Konfiglire et olarak ayarlayarak 51, 52 ve
53 parametre gruplarinda gergeklestirilen ayarlari gegerli kilin.

Haberlesmeden kontrol ve referans sinyallerinin gelmesine olanak saglamak igin,
EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarini konfigtire edin.
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11

Kontrol zinciri gemalari

Bu bolimiin igerigi

Bu bdliimde surlcinin referans zincirleri anlatilir. Kontrol zinciri semalari, strlicu
parametre sisteminde parametrelerin nerede etkili olacagini ve nasil etkilesim sagla-
yacagini izlemek icin kullanilabilir.

Daha genel bir sema igin, bkz. bolim Calisma modlari ve motor kontrol modiari,
sayfa 54.

Not: Semalardaki panel referanslari, ACX-AP-x Gelismis kontrol panellerini ve Drive
composer bilgisayar uygulamasini gdsterir.
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Hiz referansi rampa ve sekillenmesi
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Ek A - Ving uygulamalarinda
ACS380

Bu bolim, kontrol programi iginde ving uygulamasina 6zel fonksiyonlari, onlarin nasil
kullanilacagini ve galistirmak icin nasil konfigire edileceklerini agiklar. Gerekirse, bu
fonksiyonlar diger uygulamalar i¢in de kullanabilirsiniz.

igindekiler

Ving kontrol programina genel bakis
Hizli devreye alma

Ving mekanik fren kontrolii
Hiz uyusmasi

Ving uyari maskeleme

Olii bant fonksiyonu
Start/stop kilittenmesi

Ving stop limiti fonksiyonu
Ving yavaglama fonksiyonu
Hizli stop

Gli¢ agik onayi

Hiz referansi yénetimi

Fren komutu

Ving motoru potansiyometresi.
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Ving kontrol programina genel bakig

ACS380 siricilleri sunlar gibi vinglerde kullanilabilir:
» bina ici elektrikli gezer kdprilu vingler (EOT),

* bina disi kule vingleri ve

» Kule vingleri.

Bu vingler bagimsiz hareketleri gerektirir. Bina ici EOT vinglerin ve kule vinglerinin
vingle kaldirma, ¢gekme araci ve uzun seyahat gibi hareketleri vardir. Bina digi kule
vinglerinin genelde vingle kaldirma, gekme araci ve déndiirme gibi hareketleri vardir.

Start, stop ve kontrol sinyalleri analog, dijital veya programlanabilir mantik kontrol
cihazi (PLC) ya da joystick gibi bir manuel kontrol cihazi Gzerinden haberlesme
tabanl olabilirler. Tipik ving kontrol arabirimi igin, bkz. bolim Kontrol baglantilari,
sayfa 530.

Vinclere yonelik ABB Urin teklifi, glivenlik ile performans odaklidir ve guvenligi artti-
ran her bilesen ving siiriiciileriyle birlikte kullanilmalidir. Ornegin, vingle kaldirma
suruculerinde, glvenli hiz denetimi icin kapali déngu kontrol (enkoder veya harici
denetim) kullaniimahdir.
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Hizli devreye alma

Bu bélim, slrliciiyu kontrol programiyla devreye alirken asagidaki alternatif kontrol
semalarini igerir:

» Joystick kullanarak G/C arabirimi (izerinden kontrol (sayfa 492)

» Adim referansi lojik/lkumanda kontroliinii kullanarak G/C arabirimi lizerinden kont-
rol (sayfa 496)

» Haberlesme kontrol word'iinii kullanarak haberlesme arabirimi lizerinden kontrol
(sayfa 500).

Ayrica, bu bélimde program 6zelliklerinin nasil konfiglire edilecegdi agiklanir:

» Yavaglamayi iki limitle ve stop limiti lojigiyle konfiglire etmek (sayfa 505)

» HTL/TTL pulse enkoderi kullanarak hiz geri bildirimini konfigiire etmek
(sayfa 503)

* Mekanik fren kontroliinii konfigiire etme (sayfa 509).
Devreye almadan 6nce asagidakileri gerceklestirin:

1. Gerekli GG baglantilarinin kullanilabilir oldugundan emin olun. Gerekli G/C bag-
lantilarini konfiglire etmek icin, asagidaki parametreleri ayarlayin:

No. Adi Deger

11.09 DIO2 fonksiyonu Girig

22.22 Sabit hiz segimi 1 Her zaman kapali
22.23 Sabit hiz secimi 2 Her zaman kapali
23.11 Rampa ayari segimi Hiz./Yav. stiresi 1

2. Skaler motor kontroliinde veya ¢gekme araci ile uzun seyahat hareketlerinde,
moment kanitlamayi ve fren agma momentini devre disi birakin. Bkz. Mekanik
fren kontroliinii konfigiire etme, sayfa 509.
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Joystick kullanarak G/G arabirimi tizerinden kontrol

Bu boélim, joystick kullanarak G/C arabirimi Gizerinden kontrol igin striclyl nasil
ayarlayacaginizi agiklar.

Giivenlik

UYARI! Suricundn tum givenlik talimatlarina uyun. Suriict devreye alma iglemi sadece
yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmaldir.

On eylemler

n Sirucinin temel devreye alma dizilimini tamamladiginizdan emin olun. Bkz. Devreye
alma, ID run ve kullanim, sayfa 23.
Motor kontrol yonteminin vektor kontrol (99.04) olarak segildiginden emin olun.

Siricuye gug verin ve 10 saniye bekleyin.
Bu, tim kartlara gu¢ verildiginden ve uygulamanin galistigindan emin olmak icindir.

Lokal kontrole gecin.

Fren devresinin kontroli

Fren devresi kontroliinii giivenli sekilde yapabileceginizden emin olun. Ornegin, yiikiin bir
kancaya asili olmadigindan emin olun.

Fren devresinin varsayilan fren kontrol sinyali paraziti (réle ¢ikisi RO1) tarafindan verilen

komuta uygun olarak beklenen sekilde galistigindan emin olun.

* 10.24 RO1 kaynagi parametresini Enerji verilmis olarak ayarlayip freni gegici olarak
acin. Frenin agildigini dogrulayin.

» Varsayilan fren kontrol sinyali parazitini kullanmak igin 70.24 RO1 kaynagdi
parametresini Fren komutu olarak ayarlayin.

Kontrol sinyali ayarlari

0 Start ve stop kontrolu igin sinyal kaynaklarini segin.
20.01 Ext1 komutlari = In1 lleri start; In2 Geri start
20.02 Ext1 start tetikleyici tirii = Kenar

20.03 Ext1 in1 kaynagi = DI1

20.04 Ext1 in2 kaynagi = DI2

0 Hiz referansi 1 igin sinyal kaynagi segin.
22.11 Ext1 hiz ref1 = Al1 bigeklendirilmis
22.13 Ext1 hiz fonksiyonu = Abs (ref1)

0 Analog giris Al1 dlgeklerini tanimlayin.

12.15 Al1 birimi se¢imi = V

12.17 Al1 min=0V

12.18 Al1 maks =10V

12.19 Al1 min'de digeklendirilen Al1 = Geri yon igin gereken maksimum hiz
12.20 Al1 maks'da élgeklendirilen Al1 = ileri yén icin gereken maksimum hiz
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Gerekli rampa surelerini ayarlayin.
23.11 Rampa ayari segimi

23.12 Hizlanma stiresi 1

23.13 Yavaslama stiresi 1

23.14 Hizlanma stiresi 2

23.15 Yavaslama siiresi 2

Hiz limitlerini ayarlayin.
30.11 Minimum hiz = 12.19 degeriyle ayn1 Al1 min'de digeklendirilen Al1
30.12 Maksimum hiz = 12.20 degeriyle ayni Al1 maks'da éigeklendirilen Al1

Moment ve akim sinirlarini ayarlayin.

30.17 Maksimum akim = Nominal motor akimi [A]

30.19 Minimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %-100)

30.20 Maksimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %100)

Not: Deneme calistirmasindan sonra, yukaridaki limitleri uygulama gerekliliklerine uygun
olarak ayarlamalisiniz.

Fren kontrol ayarlari

Fren kontrol lojiginin etkinlestirildiginden emin olun.
44.06 Fren kontrolii etkinlestirme = Segildi
10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu

Fren agma ve kapama gecikmelerini tanimlayin.
44.08 Fren agma gecikmesi = o6r. 1s
44.13 Fren kapatma gecikmesi = 6r. 1 s

Fren onay sinyali i¢in kaynak segin.
44.07 Fren onayi se¢imi = uygulama gerekliliklerine gore (6r. Onay yok)

Bir vingle kaldirma surlcusu ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki sekilde ayarlayin:
44.09 Fren agma momenti kaynagi = Fren agma momenti

44.10 Fren agma momenti = %30 (bu deger, Fren momenti bellegi segildiginde minimum
deger olarak isler)

44.202 Moment kanitlama = Segildi

44.203 Moment kanitlama referansi = 25,0

44.204 Fren sistemi kontrol siiresi = 0,30

Bir cekme araci veya uzun seyahat suriiciisi ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki
sekilde ayarlayin:

44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir

44.10 Fren agma momenti = %0

44.202 Moment kanitlama = Segilmedi

Not: Bu degerler ayrica vingle kaldirma surucus igin skaler kontrol modu (99.04)
kullandiginizda da onerilir.

Deneme galistirmasi

YUik olmadan bir deneme calistirmasi gergeklestirin.

O

Frenin ve glvenlik devrelerinin ¢alistigindan emin olun.

Gercek yuk ile bir deneme galistirmasi gergeklestirin.
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Kontrol baglantilari

Sema, 492. sayfada aciklanan joystick kurulumu i¢in kontrol baglantilarini gésterir.

Terminaller Aciklama
Dijital G/C baglantilari
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
|— DGND Yardimci gerilim gikigi ortak ucu

DCOM Dijital giris ortak ucu

- Ipn ileri start

S DI2 Geri start

4‘/_ DI3 Stop limiti 1 (ileri)

A  [po.4 Stop limiti 2 (geri)

P DIOT Yavaglama
DIO2 Konfigiire edilmedi
DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi
DIO COM Dijital giris/cikis ortak ucu
Analog G/

Al1 Hiz / frek (0...10V)
AGND Analog giris devresi ortak ucu
Al2 Konfigiire edilmedi
AGND Analog girig devresi ortak ucu
AO Cikis frekansi (0...20 mA)
AGND Analog cikis devresi ortak ucu
SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
+10V Ref. gerilimi +10 V DC

Ana kontaktor
yrd. kontaklar

r— - — — — — — Bl
|

Giivenli moment kapatma (STO)

S+ Guvenli moment kapatma. Fabrikada bag-
SGND lanir. Surtici sadece devrelerin her ikisi de
kapaliysa basglar.

St 06.18 Start yasagi durum word'ii (1= STO
82 etkin, devreler agik) parametresinden durum
G a Role cikigi 1

Fren komutu
(10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu)

o—|RC

Fren rélesi RA

o—L—1—R8

al
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Notlar:
Terminal boyutlari: 0,14 mm?2...1,5 mm?2.
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

+ lleri ydnde start et (DI1)

* Geriyonde start et (DI2)

« Stop limiti 1 (ileri) (DI3)

» Stop limiti 2 (geri) (DI4)

* Yavaslama (DIO1)

Cikig sinyalleri

* Hiz/frek (0...10V) (Al1)

* Cikis frekansi (0...20mA) (AO)
* Fren komutu (RO1)
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Adim referansi lojik/kumanda kontroliinii kullanarak G/G arabirimi
lizerinden kontrol

Bu bdlim, adim referansi lojik/lkumanda kontrolinu kullanarak G/C arabirimi Gzerin-
den kontrol igin striclyl nasil ayarlayacaginizi agiklar.

Giivenlik

UYARI! Suricundn tum givenlik talimatlarina uyun. Suriict devreye alma iglemi sadece
yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmaldir.

On eylemler

n Sirucinin temel devreye alma dizilimini tamamladiginizdan emin olun. Bkz. Devreye
alma, ID run ve kullanim, sayfa 23.
Motor kontrol yonteminin vektor kontrol (99.04) olarak segildiginden emin olun.

Sdricuye gug verin ve 10 saniye bekleyin.
Bu, tim kartlara gu¢ verildiginden ve uygulamanin galistigindan emin olmak icindir.

Lokal kontrole gecin.

Fren devresinin kontroli

Fren devresi kontroliinii giivenli sekilde yapabileceginizden emin olun. Ornegin, yiikiin bir
kancaya asili olmadigindan emin olun.

Fren devresinin varsayilan fren kontrol sinyali paraziti (réle ¢ikisi RO1) tarafindan verilen

komuta uygun olarak beklenen sekilde galigtigindan emin olun.

* 10.24 RO1 kaynagi parametresini Enerji verilmis olarak ayarlayip freni gegici olarak
acin. Frenin agildigini dogrulayin.

» Varsayilan fren kontrol sinyali parazitini kullanmak igin 70.24 RO1 kaynagdi
parametresini Fren komutu olarak ayarlayin.

Kontrol sinyali ayarlari

0 Start ve stop kontrolu igin sinyal kaynaklarini segin.
20.01 Ext1 komutlari = In1 lleri start; In2 Geri start
20.02 Ext1 start tetikleyici tirii = Kenar

20.03 Ext1 in1 kaynagi = DI1

20.04 Ext1 in2 kaynagi = DI2

0 Adim referans lojigini tanimlayin (4 adim).

22.21 Sabit hiz fonksiyonu = Hiz adim biti 2 = 1 (0b0100) olarak ayarlayin
22.22 Sabit hiz se¢imi 1 = DI3

22.23 Sabit hiz secimi 2 = DI4

22.24 Sabit hiz se¢cimi 3 = DIO1 (11.05 DIO1 konfigiirasyonu = Girig)
22.26 Sabit hiz 1 = 300,00

22.27 Sabit hiz 2 = 600,00

22.28 Sabit hiz 3 =1000,00

22.29 Sabit hiz 4 = 1500,00
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Gerekli rampa surelerini ayarlayin.
23.11 Rampa ayari segimi

23.12 Hizlanma stiresi 1

23.13 Yavaslama stiresi 1

23.14 Hizlanma stiresi 2

23.15 Yavaslama siiresi 2

Hiz limitlerini ayarlayin.
30.11 Minimum hiz = 12.19 degeriyle ayn1 Al1 min'de digeklendirilen Al1
30.12 Maksimum hiz = 12.20 degeriyle ayni Al1 maks'da éigeklendirilen Al1

Moment ve akim sinirlarini ayarlayin.

30.17 Maksimum akim = Nominal motor akimi [A]

30.19 Minimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %-100)

30.20 Maksimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %100)

Not: Deneme galistirmasindan sonra, yukaridaki limitleri uygulama gerekliliklerine uygun
olarak ayarlamalisiniz.

Fren kontrol ayarlari

Fren kontrol lojiginin etkinlestirildiginden emin olun.
44.06 Fren kontrolii etkinlestirme = Segildi
10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu

Fren agma ve kapama gecikmelerini tanimlayin.
44.08 Fren agma gecikmesi = o6r. 1s
44.13 Fren kapatma gecikmesi = 6r. 1 s

Fren onay sinyali i¢in kaynak segin.
44.07 Fren onayi se¢imi = uygulama gerekliliklerine gore (6r. Onay yok)

Bir vingle kaldirma surlcusu ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki sekilde ayarlayin:
44.09 Fren agma momenti kaynagi = Fren agma momenti

44.10 Fren agma momenti = %30 (bu deger, Fren momenti bellegi segildiginde minimum
deger olarak isler)

44.202 Moment kanitlama = Segildi

44.203 Moment kanitlama referansi = 25,0

44.204 Fren sistemi kontrol siiresi = 0,30

Bir cekme araci veya uzun seyahat suriiciisi ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki
sekilde ayarlayin:

44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir

44.10 Fren agma momenti = %0

44.202 Moment kanitlama = Segilmedi

Not: Bu degerler ayrica vingle kaldirma surucus igin skaler kontrol modu (99.04)
kullandiginizda da onerilir.

Deneme galistirmasi

YUik olmadan bir deneme calistirmasi gergeklestirin.

O

Frenin ve glvenlik devrelerinin ¢alistigindan emin olun.

Gercek yuk ile bir deneme galistirmasi gergeklestirin.




498 Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380

Kontrol

baglantilan

Sema, 540. sayfada acgiklanan adim referansi icin kontrol baglantilarini gésterir.

Fren rélesi

Terminaller Aciklama
Dijital G/C baglantilar
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
’7 DGND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu

DCOM Dijital giris ortak ucu
S b+ Ipi fleri yonde start et (Stop limiti 1 ile seri)
S2 b+ o Geri yénde start et (Stop limiti 2 ile seri)
Hiz adim: 2 DI3 Hiz adimi seg 2
%_ Dl4 Hiz adimi se¢ 3
Hiz adim: 4 DIO1 Hiz adimi seg 4

DIO2 Konfiglire edilmedi

DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi

DIO COM Dijital giris/cikis ortak ucu

Analog G/G

Al1 Hiz / frek (0...10V)

AGND Analog girig devresi ortak ucu

Al2 Konfiglre edilmedi

AGND Analog giris devresi ortak ucu

AO Cikis frekansi (0...20 mA)

AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu

SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
B R (Y Ref. gerilimi +10 V DC
: Crr:f :g:tt:;frr : Giivenli moment kapatma (STO)
I — S+ Gulvenli moment kapatma. Fabrikada bag-
: : SGND lanir. Slrlict sadece devrelerin her ikisi de
| ' [s1 kapalll}lsa baslar.06. .18 Start yasagi durum
I T word'li (1 = STO etkin, devreler acik) para-
: : 82 metresinden durum, 20.212

Glg acik onayi, ve 20.12 Calisma izni 1
kaynagi parametrelerinden durum.

Role cikisi 1

RC

al

RA

L

RB

Fren komutu
(10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu)
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Notlar:
Terminal boyutlari: 0,14 mm?Z...1,5 mm?2.
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

+ lleri ydnde start et (Stop limiti 1 ile seri) (DI1)

» Geri yonde start et (Stop limiti 2 ile seri) (DI2)

* Hiz adimi seg 2 (DI3)

* Hizadimi se¢ 3 (DI4)

* Hiz adimi se¢ 4 (DIO1)

Cikis sinyalleri

* Hiz/frek (0...10V) (Al1)

* Cikis frekansi (0...20 mA) (AO)
* Fren komutu (RO1)




500 Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380

Haberlesme kontrol word'linii kullanarak haberlegsme arabirimi
tizerinden kontrol

Bu bdlim, haberlesme kontrol word'iinu kullanarak haberlesme arabirimi Gzerinden
kontrol i¢in sriictiyu nasil ayarlayacaginizi agiklar.

Giivenlik

UYARI! Suricundn tum givenlik talimatlarina uyun. Suriict devreye alma iglemi sadece
yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmaldir.

On eylemler

n Sirucinin temel devreye alma dizilimini tamamladiginizdan emin olun. Bkz. Devreye
alma, ID run ve kullanim, sayfa 23.

Not: Devreye alma prosedurlerini gergeklestirirken, motor kontrol yonteminin vektor
kontrol (99.04) olarak secildiginden emin olun.

Sdriclye glg verin ve 10 saniye bekleyin.
Bu, tim kartlara gu¢ verildiginden ve uygulamanin galistigindan emin olmak igindir.

Lokal kontrole gecin.

Fren devresinin kontrolii

Fren devresi kontroliinii giivenli sekilde yapabileceginizden emin olun. Ornegin, yiikiin bir
kancaya asili olmadigindan emin olun.

Fren devresinin varsayilan fren kontrol sinyali paraziti (réle ¢ikisi RO1) tarafindan verilen

komuta uygun olarak beklenen sekilde ¢alistigindan emin olun.

* 10.24 RO1 kaynagi parametresini Enerji verilmis olarak ayarlayip freni gegici olarak
acin. Frenin acildigini dogrulayin.

+ Varsayilan fren kontrol sinyali parazitini kullanmak igin 70.24 RO1 kaynagdi
parametresini Fren komutu olarak ayarlayin.

Temel haberlesme adaptéri ayarlari

n Bkz. Haberlesme kontrolii igin otomatik stirticii konfigiirasyonu bélimu, sayfa 468.

Kontrol sinyali ayarlari

0 Start ve stop kontrolu igin sinyal kaynaklarini segin.
20.01 Ext1 komutlari = Haberlesme A
20.02 Ext1 start tetikleyici tiirti = Seviye

Hiz referansi 1 igin sinyal kaynagi segin.
22.11 Ext1 hiz ref1 = FB A ref1

Gerekli rampa surelerini ayarlayin.
23.11 Rampa ayari segimi

23.12 Hizlanma stiresi 1

23.13 Yavasglama siiresi 1

23.14 Hizlanma stiresi 2

23.14 Yavaslama siiresi 2
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Hiz limitlerini ayarlayin.
30.11 Minimum hiz
30.12 Maksimum hiz
46.01 Hiz dlgekleme

Moment ve akim sinirlarini ayarlayin.

30.17 Maksimum akim = Nominal motor akimi [A]

30.19 Minimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %-100)

30.20 Maksimum moment 1 = Nominal motor momenti (6rnegin, %100)

Not: Deneme galistirmasindan sonra, yukaridaki limitleri uygulama gerekliliklerine uygun
olarak ayarlamalisiniz.

Fren kontrol ayarlari

Fren kontrol lojiginin etkinlestirildiginden emin olun.
44.06 Fren kontrolli etkinlestirme = Segildi
10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu

Fren agma ve kapama gecikmelerini tanimlayin.
44.08 Fren agma gecikmesi = 6r. 1s
44.13 Fren kapatma gecikmesi = 6r. 1 s

Fren onay sinyali i¢in kaynak segin.
44.07 Fren onayi secimi = uygulama gerekliliklerine gore (6r. DI3 veya Onay yok)

Bir vingle kaldirma surlcusu ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki sekilde ayarlayin:
44.09 Fren agma momenti kaynadi = Fren agma momenti

44.10 Fren agma momenti = %30 (bu deder, Fren momenti bellegi segildiginde minimum
deger olarak isler)

44.202 Moment kanitlama = Segildi

44.203 Moment kanitlama referansi = 25,0

44.204 Fren sistemi kontrol siiresi = 0,30

Bir gekme araci veya uzun seyahat surlicusu ayarlarsaniz, parametreleri asagidaki
sekilde ayarlayin:

44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir

44.10 Fren agma momenti = %0

44.202 Moment kanitlama = Segilmedi

Not: Bu degerler ayrica vingle kaldirma surucus igin skaler kontrol modu (99.04)
kullandiginizda da &nerilir.

Deneme c¢alistirmasi

Bos kancayla bir deneme caligtirmasi gergeklestirin.

O

Frenin ve glvenlik devrelerinin ¢alistigindan emin olun.

Gergek yUk ile bir deneme calistirmasi gergeklestirin.
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Haberlesme kontrol ayari i¢in kontrol baglantisi

Asagidaki sema, 500. sayfada aciklanan haberlesme kontrol word'u icin kontrol bag-
lantilarini gosterir.

Terminaller Aciklama
Dijital G/G baglantilari
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
—m—l: DGND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
DCOM Dijital giris ortak ucu
B DI1 Hata resetleme
7 Ipp Konfiglre edilmedi
Analog G/G
Giivenli moment kapatma (STO)
S+ Guvenli moment kapatma. Fabrikada bagla-
nir. Striici sadece devrelerin her ikisi de
SGND kapaliysa baslar.06.18 Start yasagi durum

word'lii (1 = STO etkin, devreler agik) para-
metresinden durum, 20.212

Glg¢ acik onayi 20.12 Calisma izni 1 kay-
nagi parametrelerinden durum.

S1

S2

Role cikisi 1

RC Fren komutu
RA (10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu)
L e

Haberlesme modull baglantilar

DSUB9 CANopen
DSUBY ProfbusDP | | K457 FCAN-01-M CANopen
RI45X2 | EtherCAT +K454 FPBA-01-M PROFIBUS DP
[ ] << [Ri5x2 [Ethemetip | | +K469 FECA-01-M EtherCAT
I_:I |_|__| RI45X2 | Profinet +K475 FENA-21-M Ethernet/IP, PROFINET,
RJA5X2 | Modbus TcP | | Modbus TCP
Torminal blogu | CANopen +K495 BCAN-11 CANopen arabirimi

Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm2

Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
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Girig sinyalleri

Hata reset (DI1)
Haberlesme adaptér moduli Gzerinden kontrol word’leri ve referans word’leri

Cikis sinyalleri

Haberlesme adaptér modull Gzerinden durum word’leri ve durum sinyalleri
Fren komutu (RO1)

HTL/TTL pulse enkoderi kullanarak hiz geri bildirimini konfigiire
etmek

Hiz geri bildirimini bir BTAC pulse enkoder arabirim moduili (opsiyon +L535) ile konfi-
glre edebilirsiniz. Bu, suricuye dijital pulse enkoder arabirimi ekler ve motor saftin-
dan dogru hiz veya konum (agi) geri bildirimi saglar.

Not: Vingler icin ABB Urtin dnerisi guvenlik ve performansi vurgular. Givenligi arttiran
parcalari kullanmalisiniz. Ornegin, vingle kaldirma uygulamasi siiriiciilerinde, giivenli
hiz denetimi icin kapali déngu kontroll (enkoder veya harici denetim) kullaniimalidir.

Asagidaki sekilde, ACS380 surliclisi BTAC modullyle gosterilmektedir.

.f.'_.;.'?g - I ] L

Mekanik ve elektrik kurulumuyla ilgili bilgi i¢in, strticinin donanim kilavuzuna bakin.

Gilvenlik

UYARI! Stricinin tim glvenlik talimatlarina uyun. Surtict devreye alma islemi
sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.

Parametre ayarlari

BTAC modiilline ve (harici kaynaksa) surlictye gug verin.

Geri bildirim segimini ayarlayin.
90.41 Motor geribildirim se¢imi = Enkoder 1
90.45 Motor geribildirim arizasi = Hata

Enkoder plakasina gore pulse sayisini (92.10Darbe/devir) belirtin.
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0 Yeni parametre ayarlarini gecerli kilmak icin 91.70 Enkoder parametre yenileme paramet-
resini Yenile olarak ayarlayin. Yeni ayarlarin uygulanmasindan sonra parametre otomatik
olarak Tamam durumuna degisir. Bu, enkoder parametrelerini her degistirmenizde ger-
ceklestiriimelidir.

Deneme cgalistirmasi

0 90.41 parametresini gegici olarak Tahmin ayarlayin.

Deneme calistirmasi gergeklestirin. 90.70 Enkoder 1 hizi sinyalinden enkoder geri bildiri-
mini gézlemleyin ve 01.02 Tahmini motor hizi ile kargilastirin. Degerler arasindaki fark
yuksek degilse, 90.41 90.41 parametresini Enkoder 1 olarak ayarlayin.
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Yavasglamayi iki limitle ve stop limiti lojigiyle konfiglire etmek

Yavaglama limit girigleri

Gilvenlik

0 UYARI! Sirictiniin tim givenlik talimatlarina uyun. Siriici devreye alma islemi
sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.

Parametre ayarlari

Limit kontrolUnu etkinlestirin.
76.02 Limitten limite kontrol(i etkinlestir = Segildi

Sinyaller igin tetikleme tipini ayarlayin.
76.03 Limitten limite tetik tipi = Seviye dlisiik

Yavaslama giriglerini secin.

76.05 lleri yavaslama limiti

76.07 Geri yavaslama limiti

Ya her iki yonde gelen tek sinyal secin ya da her iki yone bir giris olacak sekilde iki giris
secin. Bkz. bolim Ving yavaslama fonksiyonu, sayfa 526.

O Yavaslama hizini veya frekansini segili referansa uygun olarak segin.
76.08 Yavaslama hizi

veya

76.09 Yavaglama frekansi

Deneme caligtirmasi

O Son deneme galistirmasindan 6nce lokal kontrol modundaki bagl olan girisleri ve test
edin.

Not: Dijital giris/cikis (DIO1 veya DIO2) kullanimdaysa, dogru konfigiirasyonu ayarlayin.
11.05 DIO1 konfiglirasyonu =Girig

veya

11.09 DIO2 fonksiyonu = Girig

Stop limiti

Gilvenlik

0 UYARI! Sirictiniin tim givenlik talimatlarina uyun. Siriici devreye alma iglemi
sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir.

Parametre ayarlari

Limit kontrolUnu etkinlestirin.
76.02 Limitten limite kontrol(i etkinlestir = Segildi

Seviyeli olacak sinyaller icin tetikleme tipini ayarlayin.
76.03 Limitten limite tetik tipi = Seviye dlisiik

Stop limiti giriglerini segin
76.04 lleri stop limiti
76.06 Geri stop limiti
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Stop limiti rampa modunu segin
76.11 Limit stop modu

76.11 Limit stop modu = Limit rampa stop modu ise, durmak icin gerekli olan rampa
suresini girin.
76.12 Limit stop rampa siiresi = 6r. 0,500 s

Deneme cgalistirmasi

0 Son deneme calistirmasindan dnce lokal kontrol modundaki bagli olan girigleri ve test
edin.

Not: Stop limit lojigi yerine, anahtarlar start siralariyla seri olarak baglanabilir
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Kontrol baglanti semasi

Asagidaki sema, 505. sayfada aciklanan yavaglama limiti ve stop limiti fonksiyonu
icin kontrol baglantisi drnegdini gosterir.

Terminaller ‘ Aciklama
Dijital G/G baglantilari
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
l‘ DGND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
DCOM Dijital giris ortak ucu
" Ipn ileri start
4— DI2 Geri start
1 [oi Stop limiti 1 (ileri)
A [ps Stop limiti 2 (geri)
t _+ [piot Yavaslama
DIO2 Konfigiire edilmedi
DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi
DIO COM Dijital giris/gikis ortak ucu
Analog G/G
': Al1 Hiz / frek (0...10V)
Lo AGND Analog giris devresi ortak ucu
X Al2 Konfigire edilmedi
p AGND Analog giris devresi ortak ucu
AO Cikis frekansi (0...20 mA)
AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
e R (1Y Ref. gerilimi +10 V DC
: CFT Egg::lzt;rr : Giivenli moment kapatma (STO)
[ S+ Gulivenli moment kapatma. Fabrikada
: : SGND baglanir. Stirlicti sadece devrelerin her
| ' 81 ikisi dve kapaliysa b::\?lar. 06.18 Staﬁ
[ 1 yasagi durum word'ii (1 = STO etkin,
! I | S2 devreler agik) parametresinden durum,
L _______ J Role cikisi 1
o0—RC Fren komutu
Fren rélesi RA ﬂ (10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu)
—LJ—Rrs_ [
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Notlar:
Terminal boyutlari: 0,14 mm?2...1,5 mm?2.
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

+ lleri ydnde start et (DI1)

* Geri yonde start et (DI2)

+ Stop limiti 1 (ileri) (DI3)

» Stop limiti 2 (geri) (D14)

* Yavaslama (DIO1)

Cikis sinyalleri

* Hiz/frek (0...10V) (Al1)

* Cikis frekansi (0...20 mA) (AO)
* Fren komutu (RO1)
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Mekanik fren kontroliinii konfigiire etme

Gilvenlik

UYARI! Sirictinin tim givenlik talimatlarina uyun. Siriici devreye alma islemi
sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapiimalidir.

Parametre ayarlari

Fren kontrol lojigini etkinlestir.
44.06 Fren kontrolli etkinlestirme = Segildi

Fren onay sinyali igin kaynak segin.
44.07 Fren onayi se¢imi = uygulama gerekliliklerine gére (6r. DI3 veya Onay yok)

Fren agma ve kapama gecikmesini tanimlayin.

44.08 Fren agma gecikmesi = 6r. 1s

44.13 Fren kapatma gecikmesi = 6r. 1 s

Notlar:

+ Kapama gecikme suresi, mekanik fren Ureticisi tarafindan saglanan mekanik gecikme
suresinden daha uzun olabilir.

» Daha uzun gecikme siiresi ufak geriye almaya neden olabilir ve kisa gecikme siuresi
fren balatalarinin yipranmasina neden olabilir.

Fren agma momenti igin kaynak segin. Ilk olarak asagidakileri segin:

44.09 Fren agma momenti kaynadi = Fren agma momenti

44.10 Fren agma momenti = %30

Notlar:

» Fren agma momenti sadece vingle kaldirma uygulamalari igindir ve gekme araci ile
uzun seyahat hareketlerinde kullaniimasi gerekli degildir. Cekme araci ile uzun seyahat
hareketlerinde kullanilirsa, her iki parametrenin degerini %0 olarak ayarlayin.

» Skaler motor kontroliinde veya gekme araci ile uzun seyahat hareketlerinde, moment
kanitlamayi ve fren agma momentini devre disi birakin. Asagidakileri segin:

44.09 Fren agma momenti kaynagdi = Sifir
44.10 Fren agma momenti = %0

44.202 Moment kanitlama = Segilmedi
44.203 Moment kanitlama referansi = %0

Fren kapama seviyesini ayarlayin.

44.14 Fren kapatma seviyesi = 30 rpm veya 60 rpm

Enkoder kullanildiginda deger 10-30 rpm olarak ayarlanmalidir, aksi halde degeri 60 rpm
olarak ayarlayin.

Fren hata fonksiyonunu hata olarak ayarlayin.
44.17 Fren hata fonksiyonu = Hata

Vingle kaldirma surtculeri icin, parametreleri asagidaki sekilde ayarlayin:
44.202 Moment kanitlama = Segildi
44.203 Moment kanitlama referansi = %30

Fren kapandiktan sonra slricinin module etmeye devam etmesi igin uzatilmis ¢alisma
suresini ayarlayin. Bu, sirticliyl sonraki starttan énce miknatislar ve kontrol komutlarina
daha hizh yaniti etkinlestirir.

44.211 Uzatilmis galisma siiresi
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O

Sistemde pulse enkoderi yoksa, 44.207 Glivenlik kapatma se¢ parametresinde Fren
guvenli kapama fonksiyonunu etkinlestirin.

Deneme caligtirmasi

Son test etme sirasinda ve gergek hiz ile momenti izlerken fren kontrol parametrelerini
ayarlayin.

Bu, freni agarken veya kaparken gergek hizda herhangi bir sarsilma ya da geriye alma
olmadan kontrol komutlari igin mimkiin olan en hizli yaniti elde etmeye yardimci olur.
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Ving mekanik fren kontrolu

Mevcut mekanik fren kontrol fonksiyonuna ek olarak (bkz. sayfa 87), ving mekanik
fren kontrol fonksiyonu fren sistemi kontrolu (bkz. sayfa 572) ve uzatiimis ¢calisma
suresi (bkz. sayfa 517) fonksiyonlarini icerir.

Asagidaki Ving fren kontrolii zamanlama semasi, bir kapatma-agma-kapatma sirala-
masi 6rnegini gosterir ve ving fren kontrol fonksiyonunun ¢aligmasini gésterir.

Ving fren kontrolii zamanlama semasi

pv
Ts
Trmem
tmd
tod
Nes
tccd
tcd
terd
trod
tbscd
textmt

Start komutu T T
(06.16 b5) | |

Modiilasyonda

(06.16 b4) ] |

T
|
|

Following referanst | | | [
|
|

- [
1 A
Moment referansi
T T Y Toom

Durdurulan konumda | |

tutma talebi (44.01 b2)'—|—‘
Durdurulan konuma | | |
rampa talebi i
(44.01 b3) | S$)
Moment kanitlandi

(06.16 b6) L
md T textmt

K

|

| |- I
Hiz referansi = T | | Nes - ¥ : |
Fren kontrol sinyali e - - - 1 :4 e - Jod | ke |
(44.01b0) Tt | tees .

Agma momenti talebi teg tef,
AT T | | | L | terd I
| I
L

Moment kanitlama referansi (parametre 44.203 Moment kanitlama referansi)
Fren agmada start momenti (parametre 44.03 Fren agma momenti referansi)
Fren kapanmasinda saklanan moment degeri (sinyal 44.02 Fren momenti bellegi)
Motor miknatislanma gecikmesi

Fren agma gecikmesi (parametre 44.08 Fren acma gecikmesi)

Fren kapama hizi (parametre 44.14 Fren kapatma seviyesi)

Fren kapama komutu gecikmesi (parametre 44.15 Fren kapatma seviyesi gecikmesi)
Fren kapama gecikmesi (parametre 44.13 Fren kapatma gecikmesi)

Fren kapama hatasi gecikmesi (parametre 44.18 Fren hata gecikmesi)

Fren yeniden agma gecikmesi (parametre 44.16 Fren yeniden agma gecikmesi)
Fren sistemi kontrol stresi (parametre 44.204 Fren sistemi kontrol stiresi)
Uzatilmis galisma suresi (parametre 44.211 Uzatilmis ¢alisma siiresi)

Not: Herhangi bir hata durumunda, fren hemen kapanir. Fren kontrol varsayilan ola-
rak role ¢ikisi RO1'i kullanir.
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Fren sistemi kontrolleri — genel bakis

Fren sistemi kontrolleri elektriksel ve mekanik testlerden olusur.

» Elekitrik testi, suricunun freni serbest birakmadan 6nce momenti Uretebilecegin-
den emin olur ve ving galismasini baslatir. Yani, siirticti, motor kablosu ve moto-
run kendisi gibi elektrikli asamlar calismaya hazirdir.

» Mekanik test motor freninin kaymadigindan emin olur.

Testler kontrol zamani sirasinda paralel olarak (ayni anda) yapilir (44.204). Testlerin
her ikisi de kontrol zamani sirasinda basariyla gergeklestirilirse, suricu freni agar ve
vingle kaldirma hareketi baslar.

Testler hakkinda daha detayli bilgi i¢in, bkz. bolumler:

» Fren sistemi kontrolleri— Moment kanitlama, sayfa 514

» Fren sistemi kontrolleri — Fren kaymasi, sayfa 515.

Not: Skaler motor kontroliinde veya ¢ekme araci ile uzun seyahat hareketlerinde,
moment kanitlamay ve fren agik momentini devre digi birakin. Agagidakileri segin:

* 44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir

* 44.10 Fren agma momenti = %0

*  44.202 Moment kanitlama = Secilmedi
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Bu akis semasi fren sistemi kontrol siralamasini gosterir.

Guvenli kontrolini
etkinlestir
(44.01 bit 0)
Moment kanitlamayi

Y

Start komutu etkinlestirildi
ve motor galigiyor

Y

DC miknatislama suresi
(21.02) sona erdi

v

Fren sistemi kontrol suresi
(44.204) start edildi

¥

Moment referansi =
Moment kanitlama
referansi (44.203)

[

Motor momenti (07.10)
> Moment kanitlama

referansi (44.203)

A

Fren sistemi kontrol
sliresi (44.204)

Fren sistemi
kontrol siresi

Fren sistemi
kontrol siresi

sona erdi (44.204) sona erdi| |(44.204) sona erdi
ID100 Moment Moment kanitlama| |Fren kayma tamam

v

Moment kanitlama
tamam

Fren kayma

Fren agma komutu

Motor hizi > Fren
kayma hiz limiti
(44.205)

ren kayma hatasT
gecikmesi (44.206)

D101 Fren kayma
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Zamanlama semasi

Bu zamanlama semasi Moment kanitlamanin ve Fren sistemi kontrol fonksiyonlarinin
calismasini gosterir.

Moment (%)
b b ) b b o~_.26.02
ai} a a a a i a a a 01.10
- I | \_J__" ||
T nd e
Start edildi ve Al P Pl P t(s)
miknatislandi — I — I — I ‘ e
Moment kanit tamam | | | | t(s)
(09.01 b1) ve Fren agma [ 1
komutu (44.01 b0) t(s)
D100 Moment kanitla 1 >
. - t(s)
Hiz (rpm) ] L o P 01.01
Fren kayma hiz limiti LZ\ S B NN 10 < MR T
(44.205) Wi SK N \_ .
3 t(s)
A
Moment kanit tamam i |
(09.01b1) ve Fren agma  H—— ! ! —— ! ' >
komutu (44.205 b0) Pl ! ! P ! ! t
D101 Fren kayma 3 —%—1 3 3 3 ‘:—1 3 3 >
t(s)
Simge  Aciklama
a Fren sistemi kontrol slresi (44.204)
b Fren kayma hatasi gecikmesi (44.206)

* Moment kanitlanmis olsa bile, fren sistemi kontrol zamani igin
moment kanitlama referansi tutulur.

Fren sistemi kontrolleri — Moment kanitlama

Moment kanitlama, slricinin freni serbest birakmadan dnce momenti Uiretebilece-
ginden emin olur ve ving ¢alismasini baglatir. Fonksiyon genelde vingle kaldirma
suruculeri icin tasarlanmistir, ancak diger ving hareketlerini kontrol eden suricdler
enkoder geri bildirimi kullaniyorsa bunu diger suriculerde de kullanabilirsiniz.

Moment kanitlama, kapali mekanik frene karsi pozitif veya negatif bir moment refe-
ransi verir. Moment kanitlama basariliysa, yani siriiciniin gergek momenti referans
seviyesine ulagirsa (44.203), siricu freni agar ve baglatma diziliminde sonraki adimi
baslatir.
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Zaman gecikmesi (44.204), moment referansinin (44.203) etkin oldugu slreyi tanim-
lar ve ving sisteminin elektrik testleri ile mekanik testlerini tamamlar. Basarisiz
moment kanitlama surlctde hataya neden olur (D700).

Ayrica bkz. bolim Zamanlama semasi, sayfa 514.

Ayarlar

Parametreler: 44.202 Moment kanitlama, 44.203 Moment kanitlama referansi,
44.204 Fren sistemi kontrol sliresi

Sinyaller: 09.01 Ving SW1, 09.03 Ving FW1
Uyarilar: -

Hatalar: D100 Moment kanitla

Fren sistemi kontrolleri — Fren kaymasi

Fren kayma fonksiyonu, kontrol programi sistem kapaliyken Moment kanitiama ger-
ceklestirdigi sirada sistemi fren kaymalar igin inceler. Motor gergek hizi hiz limitini
(44.205) kontrol zamani (44.204) sirasinda asgarsa ve bir zaman gecikmesinden
(44.206) daha uzun siire orada kalirsa, sirtict hata ile agihr (D107).

Bkz. Zamanlama semasi, sayfa 514.

Not: Skaler motor kontroliinde veya ¢cekme araci ile uzun seyahat hareketlerinde,
moment kanitlamayi ve fren agik momentini devre digi birakin. Asagidakileri segin:

* 44.09 Fren agma momenti kaynagi = Sifir
* 44.10 Fren agma momenti = %0

*  44.202 Moment kanitlama = Segilmedi
Ayarlar

Parametreler: 44.204 Fren sistemi kontrol siresi, 44.205 Fren kayma hiz limiti,
44.206 Fren kayma hatasi gecikmesi

Sinyaller: 09.03 Ving FW1
Uyarilar: -

Hatalar: D101 Fren kayma
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Fren giivenli kapanma

Fren guvenli kapanma fonksiyonu, frene zorla kapanma uygular ve son kullanicinin
surlclyl cok disuk hizlarda kullanmasini 6nler. Bu fonksiyonu 6zellikle bir nedenle
pulse enkoderi olmayan vingle kaldirma sirdcdleri igin 6neriyoruz. (Guvenlik dnlemi
olarak, vingle kaldirma suructlerinde bir hiz geri bildirim cihazi 6nemle tavsiye edilir.)

Fren givenli kapanma fonksiyonu, sirlcl galisirken motor hiz tahminini izler. Tahmin
edilen motor hizinin (071.07) rampalanip sekillendirilmis hiz referansinin (23.02) her
ikisinin de kullanici tarafindan tanimlanan bir hiz limitinin (44.208) altinda kullanici
tarafindan tanimlanan gecikmeden (44.209) daha uzun sire kalirsa, suricu hatayla
aclilir (D102) ve motor frenini kapar.

Zamanlama semasi

Bir sema, Fren glivenli kapanma hatasinin ¢alismasini gosterir.

Hiz (rpm) — 0101
A — — — - 23.02
Y _
44.208 (+) /- = == L
44.208 (-) t(s)
44.209 — l-—
D102 Fren
glivenli kapanma | .
t(s
44.207 = (s)
Devrede [
t(s)
Start l l
komutu >
t(s)
Ayarlar

Parametreler: 44.207 Giivenlik kapatma seg¢, 44.208 Giivenlik kapatma hizi,
44.209 Glivenlik kapatma gecikmesi

Sinyaller: 09.03 Ving FW1
Uyarilar: -

Hatalar: D102 Fren glivenli kapanma
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Uzatilmis ¢aligsma siiresi

Uzatilmis galisma suresi fonksiyonu birbirini izleyen start komutlari arasindaki gecik-
meyi en aza indirir. Fren kapandiktan ve fren kapanma gecikmesi sona erdikten
sonra, uzatilmis calisma siresi fonksiyonu tanimlanan bir stire boyunca motoru mik-
natislanmis halde tutar. Gecikme siiresi boyunca motor miknatislanmis (moddlas-
yonda) ve hizl bir yeniden baslatmaya hazir olmasi igin bekletilir. Bu eylemden dolayi
sonraki start, miknatislama (sayfa 75) ve moment kanitlama (sayfa 574) gibi belli
start dizilimi adimlarini atlayarak énemli élctide daha hizli olabilir.

Fonksiyon, asagidaki parametreler ayarlandiginda etkinlesir:
* 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme = Secildi
*  44.211 Uzatilmig ¢aligma stiresi > 0.

* 44.212 Genisletilmis calisma zamani sw (Bit 0) = 1. Fren kapandiktan sonra, bu
44.211 Uzatilmis calisma stiresi parametresinde tanimlanan sure boyunca suru-
cuyu module eder.

Sirtci uzatiimig galisma siiresi iglemi sirasinda hataya agilirsa, fonksiyon zamanla-
yicisi sifirlanir.

Uzatilmis galisma suresi fonksiyonunun ¢alismasini gérmek igin, bkz. Ving fren kont-
rolii zamanlama semasi (sayfa 511).

Notlar:

» Uzatilmis ¢alisma suresi fonksiyonu, sadece vektdr kontrol modundayken (see
page 54) suriici Uzak modunda oldugunda ve sadece 21.03 Stop modu paramet-
resi Etkin olarak ayarlandiginda kullanilabilir.

* Ayni anda son miknatislama fonksiyonunu etkinlestirirseniz, dnce son miknatis-
lanma fonksiyonu galisir ve son miknatislanma sona erdiginde, uzatilmis calisma
suresi son miknatislama slresinden uzunsa, uzatilmig ¢alisma kalan sireye
ayarlanmalidir.

UYARI: Motorun surekli miknatislanmanin urettigi termik enerjiyi absorbe ede-
bilecek veya dagitabilecek (6rnegin, zorlamali havalandirmayla) durumda
oldugundan emin olun.

Ayarlar
Parametreler: 44.211 Uzatilmis ¢alisma siresi

Sinyaller: 44.01 Fren kontrol durumu, 44.212 Genigletilmis ¢alisma zamani sw
Uyarilar: -

Hatalar: -
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Hiz uyugmasi

Hiz uyusmasi fonksiyonu, ving hizi referansini farklari tespit etmek igin siirekli olarak
gercek motor hiziyla kiyaslar. Fonksiyon, motor durdugunda, hizlanirken veya yavas-
larken ve sabit hizda galisirken hiz referansini izlediginden emin olur. Fonksiyon
ayrica, surticu fren kapali olarak durdugunda frenin kaymadigindan emin olur.
Fonksiyonun iki sapma seviyesi vardir:

* biri rampalama durumu, yani hizlanma ve yavaglama sirasinda hiz sapmasini
kontrol etmek icin (76.33)

* biri sabit hizdayken hiz sapmasini kontrol etmek icin (76.32).

Sirtct su durumlarda hata ile agilir (D105): suriict galigiyorsa ve

» motor sabit durumda galisiyorsa, motor gercek hizi (90.07) ile rampalanip sekil-
lendirilmis hiz referansi (24.01) arasindaki fark bir gecikmeden (76.34) uzun stire
boyunca sabit durum sapma seviyesinden fazlaysa

veya

» motor sabit hizlaniyorsa veya yavasliyorsa, motor gergek hizi (90.07) ile rampala-
nip sekillendirilmis hiz referansi (24.07) arasindaki fark bir gecikmeden (76.34) uzun
suire boyunca rampalama durumu sapma seviyesinden fazlaysa.

Sirtcu su durumda bir uyari (D200) olusturur: surici durursa ve

» motor gercek hizi (90.07) ile hiz referansi arasindaki fark bir gecikmeden (76.34)
uzun sire boyunca sabit durum sapma seviyesinden fazlaysa

ve
» fren kontrolii etkin olup fren kapaliysa.
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Zamanlama semalari

Sema, Hiz uyusmasi hatasinin galismasini gosterir.

Hiz (rpm)
S 24.01

76.32 (+30 rpm) w
76.33 (+50 rpm)

76.32 (+30 rpm)

76.34 | & 7634 > |«

D105T

Hiz uyusmasi

Sema, Durmada fren kaymasi 2 uyarisinin ¢alismasini gosterir.

Hiz (rpm) o~ 90.01
L 24.01
76.32 (+30 rpm)
{ ,
- >
t(s)
76.34 e Sdrict durduruldugu igin,
rampalanip sekillendirilmis hiz
A referansi (24.01) sifirdir.
Siirticu
durduruldu ] >
Fren t(s)
kontroll | .
etkin t(s)
— .
D200 t(s)
Durmada fren kaymasi 2
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Ayarlar
Parametreler: 76.31 Motor hizi uyusmasi

Sinyaller: 09.01 Ving SW1, 09.03 Ving FW1
Uyarilar: D200 Durmada fren kaymasi 2

Hatalar: D105 Hiz uyugsmasi

Ving uyari maskeleme

Ving uyari maskeleme fonksiyonu, 6nceden tanimlanan ving kontrol uyarilarini mas-
keler. Maskelenen uyarilar, olay giinligiinde veya kontrol panelinde gériinmez.

Parametre: 31.205 Ving uyari maskeleme
Sinyaller: 09.01 Ving SW1
Uyarilar: -

Hatalar: -

Olii bant fonksiyonu

Sifira yakin bir analog giris sinyalinin dogrulugu kétiidir. Ol bant fonksiyonunu kulla-
narak, tanimlanan bir bant (yani 61U bant) alani igin hiz referansini dondurabilir veya
joystick'teki olasi ving titresimlerinin neden oldugdu bir diislik hiz referansini yok saya-
bilirsiniz.

Fonksiyon, analog sinyali 6l bant ayarlarina bagl olarak yeniden 6lgeklendirir ve
sonra yeni bir hiz referansini hesaplar.

Ornek

Bu drnekte:
* Analog giris referansi Al1) joystick'ten gelir.
- Par. 12.18 Al1 maks =10 V
- Par. 1217 Al1 min=0V
- Par. 12.20 Al1 maks'da blgeklendirilen Al1 = 1500
* 0...5V geri hiz referansini verir.
* 5V joystick sifir konumudur.
* 5...10 Vileri hiz referansini verir.
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30.203 Olii bant ileri parametresi %2 olarak ayarlandiginda, ileri yénde 30 rpm
(712.20 Al1 maks'da éigeklendirilen Al1 parametresinin %2'si = 1500 rpm) bir 6l bant
alani var demektir. Bu 01U bant alaninin iginde, sonug hiz referansi sifirdir. Gergek
sinyal 09.06 Ving hiz referansi kullanilan son hiz referansini ve hiz referansinin bu
Oli bant alani disinda oldugu zamani gdsterir. Bu durumda, gercek sinyal

09.06 olgeklendirilen analog giris Al1'in (12.12 Al1 éigeklendirilen degeri) 30 rpm
degerini astig1 yerden baslayarak pozitif bir referans géstermeye baslar.

Ayarlar

Parametreler: 30.203 Olii bant ileri, 30.204 Olii bant geri
Sinyaller: 09.06 Ving hiz referansi, 09.16 Ving frekans referansi
Uyarilar: -

Hatalar: -

Start/stop kilitlenmesi

Kontrol programinin start/stop kilittenme fonksiyonu, son kullanicinin vinci sadece
surdcu galismaya hazir oldugunda kullanmasina izin verir.

Fonksiyon agagidaki 6zellikleri igerir:

» Joystick sifir konumu kilittlenmesi (sayfa 521)

» Joystick referans kilitlenmesi (sayfa 522)

Joystick sifir konumu kilitlenmesi

Bu fonksiyon, suriici galigirken bir stop komutu verildiginde veya siricu bir hataya acil-
diginda joystick'in sifir konumunu denetler. Sifir konumu girisinin (20.274) diisen
kenari, durmadan veya hatayla a¢ilmadan sonra son kullanici yeni bir start komutu ver-
meden 6nce gerceklesmelidir. Strdcu lojigi yeni bir start komutu veriimeden énce diisen
kenari algilamazsa (yani, sinyal yiksek kalirsa), siiriici bir uyari olusturur (D209).
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Bu sekil, joystick'in ileri ve geri yonlerde start/stop icin NO (normalde agik) kontak ele-
manlariyla ve sifir konumu igin bir NC (normalde kapali) kontak elemaniyla nasil
calistigini gosterir.

Olii bant

™/ ileri yon

Geri yon

Joystick referans kilitlenmesi

Bu fonksiyonu joystick'ten gelen analog referansi kontrol etmede kullanabilirsiniz.
Joystick sifir konum girisi (20.214) etkinse ve hiz referansi veya moment referansi
kullanilan referansin minimum ya da maksimum degerinden +/- %10 daha buytukse,
surtict bir zaman gecikmesinden (20.215) sonra bir uyari (D208) olusturur.
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Zamanlama semasi
Sema, Joystick referansi kontrolii uyarisinin ¢galismasini gosterir.
20.214
Joystick sifir l > t(s)
konumu
A Al1'in (Al2) %10'u Al1 (Al2)
maks'da olgeklendirildi
22.01
Hiz ref sinir- \_://\\/ - t(s)
Siz
Al1'in (Al2) %10'u Al1 (Al2)
min'da 6lgeklendirildi
—» ~a— 20.215 Joystick uyari gecikmesi
D208 T i
Joystick ] » t(s)
referansi
kontroli
Ayarlar

Parametreler: 20.214 Joystick sifir konumu, 20.215 Joystick uyari gecikmesi
Sinyaller: 09.01 Ving SW1

Uyarilar: D208 Joystick referansi kontrolii, D209 Joystick sifir konumu

Hatalar: -
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Ving stop limiti fonksiyonu

Ving stop limiti fonksiyonu, ving ug konuma ulastiginda ving hareketini gtivenli sekilde
durdurur. Stop limiti fonksiyonunu hem yatay (uzun seyahat, cekme) hem de dikey
(vingle kaldirma) harekette kullanabilirsiniz.

Stop limiti fonksiyonu iki stop limitine sahiptir:

1. lleri stop limiti (76.04) — ileri (pozitif) yén igin.

2. Geri stop limiti (76.06) — geri (negatif) yon igin.

ileri ve geri stop limiti igin, girisini sirasiyla ileri ve geri limit anahtarina kablo baglan-
tisi yapilir.

iki limitten biri etkinse, fonksiyon bir stop komutu etkinlestirir ve hareketi stop modu
segimine (76.11) gére durdurur. iki limit birbirinden bagimsizdir.

ileri ve geri limitin her ikisi igin de, etkin olan ve olmayan kosullar asagidaki sekilde
gecerlidir:

« Surucuye limit girisi Yanhs (0) oldugunda (6r. normal olarak kapali limit anahtari
acik oldugunda) limitler etkindir.

« Sdricuye limit girisi Dogru (1) oldugunda (6r. normal olarak kapali limit anahtar
kapali oldugunda) limitler etkin degildir. Ving hareketi limite ulasmadigi zaman bu
kosul gecerlidir.

Asagidaki adimlar, ileri kaldirma (pozitif) ydniindeki ileri stop limiti calismasini aciklar.
Aynisi, geri indirme (negatif) yonde geri stop limitine de uygulanabilir.

» Siiricu ileri (yukari) yonde galisiyorken stop limiti etkinlestirilirse, fonksiyon
motoru segili olan stop moduna (76.1717) goére durdurur

- Limit rampa stop modu secildiyse (76.117), suriici tanimlanan limit rampa stop
siresine (76.12) uygun olarak yavaslar

- Limit normal stop modu segildiyse (76.77), strlcu segili olan stop moduna
(21.03) uygun olarak durur

« lleri stop limiti etkinken, siiriicli bir D205 ileri stop limiti uyarisi olusturur.
* Motoru, ileri stop limiti etkinken sadece geri ydonde c¢alistirabilirsiniz.

Genelde, ving stop limiti fonksiyonu icin, parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger
76.01 Limitten limite kontrol durumu (Limit kontroliiniin gergek durumu)
76.02 Limitten limite kontrolii Secildi
etkinlestir
76.03 Limitten limite tetik tipi Seviye dlistik
76.04 lleri stop limiti DI3 (6rnek deger)
76.05 lleri yavaglama limiti Secildi
76.06 Geri stop limiti DI4 (6rnek deger)
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No. Adi Deger

76.07 Geri yavaglama limiti Secildi

76.11 Limit stop modu Limit rampa stop modu

76.12 Limit stop rampa stliresi 0,5 s (6rnek deger)
Ayarlar

Parametreler: 76.01 Limitten limite kontrol durumu, 76.02 Limitten limite kontrolti
etkinlestir, 76.03 Limitten limite tetik tipi, 76.04 lleri stop limiti, 76.06 Geri stop limiti,
76.11 Limit stop modu,76.12 Limit stop rampa siiresi

Sinyaller: 09.01 Ving SW1, 09.03 Ving FW1
Uyarilar: D205 lleri stop limiti, D206 Geri stop limiti
Hatalar: D108 Limitlerin G/C hatasini durdur
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Ving yavaslama fonksiyonu

Yavaslama fonksiyonu, yiikiin iki nokta arasindaki ileri ve geri hareketlerini sinirlar.

Fonksiyon, hareket alanindaki yavaslama sensoérlerinin izlenmesini destekler ve hizi
buna uygun olarak azaltir. Sistem kurucusu sensérleri kurmali ve onlar suricuye

baglamalidir.

Ving yavaslama fonksiyonunu hem yatay (uzun seyahat, cekme) hem de dikey (vingle
kaldirma) harekette kullanabilirsiniz.

leri
(Yukarr)

Geri
(Asagr)

Acil stop

/-

4

r N

A 4

Acil stop”

stop limitleri 1/2

0 alan (76.04176.06)
Yavaslama alani
(76.05/76.07)

Hiz referansi =
Srtcl hiz
referansi

Hiz referansi =
Yavaslama referansiyla
sinirlandiriimig strict
hiz referansi
(76.08/76.09)

%

Ving yavaslama fonksiyonu Limitten limite tetikleme tipi Seviye disuk (76.03) kullanir

ve iki modu vardir:

1. Iki limit girisiyle yavaslama.

2. Yonle yavaglama.

iki limit girisiyle yavaslama

Yavaslama fonksiyonunun (bkz. yukaridaki sekil) iki limit girisi sunlardir:

1. lleri yavaglama limiti (76.05) — ileri (pozitif) yon igin.

2. Geri yavaglama limiti (76.07) — geri (negatif) yon igin.




Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380 527

ileri ve geri limitin her ikisi igin de, etkin olan ve olmayan kosullar asagidaki sekilde

gecerlidir:

« Sdrucuye limit girisi Yanhs (0) oldugunda (6r. normal olarak kapali limit anahtari
acik oldugunda) limitler etkindir.

» Sirucuye limit girisi Dogru (1) oldugunda (6r. normal olarak kapali limit anahtari
kapali oldugunda) limitler etkin degildir. Bu kosul, vincin normal galismasi igin
gecerlidir.

Yonle yavaglama.

76.05 lleri yavaglama limiti ve 76.07 Geri yavaslama limiti parametrelerinde ayni sin-
yal kaynagi oldugunda ve bu kaynaklarin herhangi biri Yanls (0) olarak ayarlandi-
ginda, kontrol programi bu modu etkinlegtirir.

Yonli yavaglamanin etkinlestiriimesinde, fonksiyon hiz referansini etkinlestirildigi
andaki hareket yoniinde yavaslama referansina (76.08/76.09) sinirlar. Besleme geri-
limi kapatilmadigi surece, siriict hareketin yoninu hatirlar ve zit yénde tam hiza izin
verir.

Sirucu durduktan sonra yavaslama komutunu etkinlestirirseniz, fonksiyon sadece
her iki ydnde yavas hiza izin verir. Fonksiyon ayrica, sirtcuye gig verilirken yavas-
lama komutunu etkinlestirirseniz hiz referansini her iki yonde de sinirlar.

Genelde, ving yavaglama fonksiyonu igin, parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger
76.01 Limitten limite kontrol durumu (Limit kontrolGiniin gergek durumu)
76.02 Limitten limite kontrolli Secildi
etkinlestir
76.03 Limitten limite tetik tipi Seviye diisiik
76.05 lleri yavaglama limiti DIO1
76.07 Geri yavaglama limiti DIO1
76.08 Yavaslama hizi 300 rpm
76.09 Yavaslama frekansi 0,00 Hz
Ayarlar

Parametreler: 76.01 Limitten limite kontrol durumu, 76.02 Limitten limite kontrolii
etkinlestir, 76.03 Limitten limite tetik tipi, 76.05 lleri yavaslama limiti, 76.07 Geri
yavaslama limiti, 76.08 Yavaslama hizi, 76.09 Yavaslama frekansi

Sinyaller: 09.01 Ving SW1, 09.03 Ving FW1
Uyarilar: D201 lleri yavaslama limiti, D202 Geri yavaslama limiti
Hatalar: -

Kontrol baglanti semasi icin, bkz. Yavaslamayi iki limitle ve stop limiti lojigiyle konfi-
glire etmek, sayfa 505.




528 Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380

Hizl stop

Hizli stop fonksiyonu, siiriicii yiiksek hizda olsa bile siriiciiyli hemen durdurur. Orne-
gin, ipler bosalip kova vincin Gzerine yigilmadan 6nce vincin asag! yéndeki ani hare-
ketini durdurmada kullanilabilir. Hizli stop fonksiyonu, acil stop fonksiyonu degildir.

Hizl stop girisi yanhs (0) olarak degistiginde hizli stop modu etkinlestirilir. Strticu
motoru, segili olan hizli stop moduna (20.2177) uygun olarak durdurur ve D20A Hizli
stop uyarisini goruntiler. Hizh stop girisi 1 (dogru) olarak degistirildiginde fonksiyon
normal ¢aligsmasina doner.

Fonksiyonun Gi¢ modu vardir:

* Rampalama ve mekanik frenleme — surici, tanimlanan rampa suresine gore
sifir hiza yavaslar. Sirticl, fren kapama hizina ulasinca mekanik fren kapanir.

*  Moment limiti ve mekanik frenleme — siiriicu, striici moment limitlerine karsi
sifir hiza yavaslar. Sirticl, fren kapama hizina ulasinca mekanik fren kapanir.

« Sadece mekanik frenleme — Fonksiyon, mekanik freni kapanmaya zorlar.

Genelde, ving hizli stop 6zellidi igin, parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger

20.210 Hizli stop girigi DIO2

20.211 Hizli stop modu Etkin

23.206 Hizli stop yavaslama siiresi 0,5s
Ayarlar

Parametreler: 20.210 Hizli stop girisi, 20.211 Hizli stop modu, 23.206 Hizli stop
yavaslama sliresi

Sinyaller: 09.01 Ving SW1
Uyarilar: D20A Hizli stop

Hatalar: -
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Gug¢ acik onayi

Gl¢ agik onayi fonksiyonu, ana giicin bagh oldugundan ve siriiciinin galismaya
hazir oldugundan emin olur. Bu fonksiyonu, érnegin, sirticii beklemedeyken olustu-
rulan hatalari otomatik olarak sifilamada kullanabilirsiniz.
Gug acik onayi sinyalinin (20.212) kaynagi asagidaki kaynaklardan biri olabilir:
+ Guvenli moment kapatmadan (STO), parametre 06.18 Start yasagi durum word'l,
7. bit ters cevrildi.
veya
+ Digital giris. Ornegin parametre 20.212 Giig agik onayi, DIO2.

Sdrlci hatada aglilirsa ve Gug agik onay sinyalini etkinlestirirseniz (ylkselen kenar),
suriicti zaman gecikmesinden (20.213) sonra bir dahili hata sifirlamasi olusturur.

Glg acgik onayi devresi agiksa (20.212 = Yanhs), slirici D20B Gli¢ agik onayi uyari-
sini gosterir.

Zamanlama semasi

Glg agik onayi

|

Dahili hata resetleme

; 20.213 |—|

Genelde, ving glcl onay 6zellidi igin, parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger
20.12 Calisma izni 1 kaynagi parametre 06.18 bit 7 degeri.
(¢alisma izni kullanildiysa)
20.212 Glig acik onayi parametre 06.18 bit 7 degeri.
20.213 Gli¢ acik onayi sifilama 500 ms
gecikmesi
Ayarlar

Parametreler: 20.212 Gii¢ acik onayi, 20.213 Gli¢ acik onayi sifirlama gecikmesi
Sinyaller: 09.01 Ving SW1
Uyarilar: D20B Gii¢ agik onayi

Hatalar: -
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Kontrol baglantilari

Asagidaki sema, gu¢ acik onayi 6zelligini (STO veya DIO2 zerinden harici 24V kay-
nak ile etkinlestirmek igin kontrol baglanti semasini gdsterir.

Terminaller ‘ Aciklama
Dijital G/G baglantilari BTAC
+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA | X103
DGND Yardimci gerilim gikigi ortak ucu
DCOM Dijital giris ortak ucu VIN g
|~  Ipn ileri start 2
-~ b Geri start VouT 1=
4"_ DI3 Stop limiti 1 (ileri) GND E
- 1  [pm’ Stop limiti 2 (geri) )
.+ + |DIO1 Yavaslama
rTT T T T =T 7 | DIO2 Glg onayi
| Ana kontaktér—T DIO SRC Dijital gikis besleme gerilimi
. yrd. kontaklar. . |55 oM Dijital giris/cikis ortak ucu
Analog G/
- Al1 Hiz / frek (0...10V)
: I AGND Analog giris devresi ortak ucu
X A2 Konfigiire edilmedi
3 AGND Analog giris devresi ortak ucu
AO Cikis frekansi (0...20 mA)
AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
+10V Ref. gerilimi +10 V DC
i - Giivenli moment kapatma (STO)

Ana kontaktor
yrd. kontaklar

Glvenli moment kapatma. Fab-

| |

| |

I | S+ rikada baglanir. Surlcu sadece

: : SGND devrelerin her ikisi de kapallysa

I I baglar.

I — S1 06.18 Start yasagi durum

: : S2 word'ii (1 = STO etkin, devreler

L __ J acik) parametresinden durum
Role ¢ikisi 1

Fren komutu
(10.24 RO1 kaynagi = Fren
komutu)

Fren rolesi RA

—+ “1—RB

-
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Notlar:
Terminal boyutlari: 0,14 mm?Z...1,5 mm?2.
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

+ lleri ydnde start et (DI1)

» Geri yonde start et (DI2)

+ Stop limiti 1 (ileri) (DI3)

+ Stop limiti 2 (geri) (DI4)

* Yavaslama (DIO1)

» Gug onayi (DIO2)

Cikis sinyalleri

* Hiz/frek (0...10V) (Al1)

+ Cikis frekansi (0...20mA) (AO)
* Fren komutu
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Hiz referansi yonetimi

Ving hizi referansi asagidaki kaynaklarin herhangi birinden saglanabilir:
» Joystick, dijital ve analog G/C lizerinden baglandi

» PLC cihazi bir haberlesmeye baglandi

» Kumanda kontroll, dijital girislere veya adim referanslarina baglandi.
* Ving motoru potansiyometresi.

Tek kutuplu joystickler

Tek kutuplu joystickler, analog sinyal 0...10 V ile hiz referans sinyali verir, burada 0 V
- maksimum hiz, 5 V sifir hiz ve + 10 V+ maksimum hizdir. Yén komutlari, iki dijital
girigle belirtilir. Ornegin, dijital giris DI1 Start ileri igin ve DI2 Start geri igin kullanilabilir.

Genelde, tek kutuplu joystickler igin, parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger

12.17 Al1 min 0,000

12.18 Al1 maks 10,000

12.19 Al1 min'de 6lgeklendirilen Al1 -1500

12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen Al1 | 1500

22.11 Ext1 hiz ref1 Al1 6lgeklendirilmis

22.13 Ext1 hiz fonksiyonu Abs (ref1)
Ayarlar

Parametreler: 12.17 Al1 min, 12.18 Al1 maks, 12.19 Al1 min'de digeklendirilen Al1,
12.20 Al1 maks'da 6lgeklendirilen Al1, 22.11 Ext1 hiz ref1, 22.13 Ext1 hiz fonksiyonu

Sinyaller: -

Uyarilar: -

Hatalar: -

Kontrol baglanti semasi igin, bkz. Joystick kullanarak G/C arabirimi lizerinden kontrol,
sayfa 492.

Parabolik hiz referansi

Genelde, joystick hareketleri hiz referansinda lineer bir degisiklige neden olur:
konumda %50 degisiklik %50 hiz referansi verir.

Cogunlukla, dogru yiik tasima diisiik hiz alanlarinda gereklidir. Ornegin, son kullanici
yukd manuel olarak konumlandirmasi gerektiginde veya yer sikintisi sinirlamalara yol
actiginda. Bdyle durumlarda, son kullanici lineer referans yerine parabolik hiz refe-
ransiyla joystick hareketlerini daha dogru kontrol edebilir.

Parabolik hiz referansi fonksiyonu (par. 22.211), gelen sinyalle (joystick hareketi) hiz
referansi arasindaki karsilikli iligkiyi bir matematik fonksiyonuna uygun olarak degisti-
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rir. Kullanilabilir matematik fonksiyonlari X2 (Parabolik 1), X3 (Parabolik 2) ve lineer
karsilikli iligkidir (Lineer). Joystick'in, 61t bandi ileri (30.203) ve geri (30.204) yoénlerde
ayarlamak icin parametreleri vardir.

Joystick digsinda, parabolik hiz referansinin kaynagi da harici bir cihazdan gelen ana-
log sinyal olabilir.

Calisma semasi

Bu grafik, lineer hiz referans egrisine kiyasla parabolik referans egrilerini gdsterir.

Ving hiz referansi (%)
100
/
74
80 ,/ n
v/
/ .
% e s in
/ ys /
7 /
/ ’
40 7 /
/ /.
d 7
20 - 2 yd 1 >
27 D
-7 .-
0 = : :
0 20 40 60 80 100
Gelen sinyal (%)
Simge  Aclklama
1 Lineer karsilikli iligki (Lineer)
2 X2 (Parabolik 1)
3 X3 (Parabolik 2)
a En ¢ok etkilenen alan
Ayarlar

Parametreler: 22.211 Hiz referansi sekli
Sinyaller: 09.06 Ving hiz referansi
Uyarilar: -

Hatalar: -




534 Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380

Adim referansi hiz se¢imi/Kumanda kontrolii

Adim referansinda, dort adim referans hizi arasindan hizi segebilirsiniz. Kumanda
kontrol cihazi genelde adim referans lojigiyle kullanihr.

Asagidaki sekil bir kontrol cihazini gésterir.

—w=  ogeodeliel

Kumanda kontroliinii/adim kontroliini etkinlestirmek igin, 22.21 Sabit hiz fonksiyonu
parametresi 2. biti 1 olarak ayarlayin. Referanslarin polaritesi, son kullanicinin dijital
girigleri (20.03 ve 20.04) kullanarak start komutuna verdigi yone baglidir.

Asagidaki tablo, kontrol programinin hangi adim referans hizinin kullanilacagini nasil
belirledigini gosterir. Sonraki hiz adimini etkinlestirmek igin, dnceki hiz adimi korun-

malidir.

22.21 Sabit hiz | 22.22 Sabit 22.23 Sabit 22.24 Sabit Kullanilan referans
fonksiyonu hiz se¢imi 1 hiz se¢imi 2 hiz se¢imi 3

1 0 0 0 22.26 Sabit hiz 1

1 1 0 0 22.27 Sabit hiz 2

1 1 1 0 22.28 Sabit hiz 3

1 1 1 1 22.29 Sabit hiz 4

1 0 1 1 22.26 Sabit hiz 1

1 1 0 1 22.27 Sabit hiz 2

1 0 0 1 22.26 Sabit hiz 1

1 0 1 0 22.26 Sabit hiz 1

Genelde, adim referans lojigi icin parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

No. Adi Deger
22.21 Sabit hiz fonksiyonu 0b0100 (Bit2=1)
22.22 Sabit hiz se¢imi 1 DI3
22.23 Sabit hiz se¢imi 2 DI4
22.24 Sabit hiz segimi 3 Her zaman kapali
22.26 Sabit hiz 1 300,00
22.27 Sabit hiz 2 750
22.28 Sabit hiz 3 1500
22.29 Sabit hiz 4 1500
Ayarlar

Parametreler: 22.21 Sabit hiz fonksiyonu, 22.22 Sabit hiz se¢cimi 1, 22.23 Sabit hiz
secgimi 2, 22.24 Sabit hiz segimi 3, 22.26 Sabit hiz 1, 22.27 Sabit hiz 2, 22.28 Sabit
hiz 3, 22.29 Sabit hiz 4




Ek A - Ving uygulamalarinda ACS380 535

Sinyaller: -
Uyarilar: -

Hatalar: -

Ving motoru potansiyometresi.

Ving motoru potansiyometre fonksiyonu, daha eski kumanda cihazlariyla uyarlama
kasalarda kullanilabilir. Ornegin, start ileri, start geri ve hiz arttirma (ii¢ diigme) igin
butonlarla bir kumanda kontrol cihazi. Fonksiyon, referansi arttirmak veya azaltmak
igin ayri giris sinyalleri iceren normal motor potansiyometresinin yerine kullanihr. Bu
sinyaller, slrtici durduruldugunda etkili degildirler.

Ving potansiyometresini etkinlestirmek igin, 22.220 Ving motpot etkin parametresini
kullanin.

ileri yén

Motor potansiyometre referansini (22.230) su iki ydntemden biriyle arttirabilirsiniz:

+ lleri komutunu etkinlestirme: ileri komutunu etkinlestirdiginizde, motor potansiyo-
metre referansi (22.230) motor potansiyometre minimum hizina (22.224) artar.

veya

* Ving motoru potansiyometre hizlanma komutunu (22.223) ileri komutuyla birlikte
etkinlestirme: Bu, motor potansiyometre referansini (22.230) arttirir.

Bir ileri komutunu etkinlestirdiginizde,

* motor potansiyometre referansi(22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) azsa ving, ving motoru potansiyometresinin minimum hizina
hizlanir (22.224).

* motor potansiyometre referansi (22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) yiiksekse ve ving ileri yonde hareket ediyorsa, hiz referansi ileri
komutundan 6nceki son hizda kalir.

* motor potansiyometre referansi (22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) yliksekse ve ving geri yonde hareket ediyorsa, ving sifir hiza
yavaslar, yénun0 degistirir ve ving motoru potansiyometre minimum hizina
(22.224) hizlanur.

Notlar:

1. Hizlanma komutunu (22.223) serbest biraktiginizda, motor potansiyometre refe-
ransi (22.230) son ulasilan seviyede kalir. Daha hizlanmak igin, hizlanma komu-
tunu (22.223) yeniden etkinlestirmelisiniz.

2. lleri komutunu serbest biraktiginizda, motor potansiyometre referansi (22.230)
yavaslama hizina (23.202) gore sifira azalir.
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Geri yon

Motor potansiyometre referansini (22.230) geri yénde su iki ydntemden biriyle arttira-

bilirsiniz:

» Geri komutunu etkinlestirme: Motor potansiyometre referansi (22.230) motor
potansiyometre minimum hizina (22.224) artar.

veya

* Ving motoru potansiyometre hizlanma komutunu (22.223) geri komutuyla birlikte
etkinlestirme: Bu, motor potansiyometre referansini (22.230) arttirir.

Bir geri komutunu etkinlestirdiginizde,

* motor potansiyometre referansi(22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) azsa ving, ving motoru potansiyometresinin minimum hizina
hizlanir (22.224).

* motor potansiyometre referansi (22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) yliksekse ve ving geri yonde hareket ediyorsa, hiz referansi
geri komutundan 6nceki son hizda kalir.

* motor potansiyometre referansi (22.230) ving motoru potansiyometre minimum
hizindan (22.224) yuksekse ve ving ileri ydnde hareket ediyorsa, ving sifir hiza
yavaslar, yéninu degistirir ve ving motoru potansiyometre minimum hizina
(22.224) hizlanur.
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Notlar:

1. Hizlanma komutunu (22.223) serbest biraktiginizda, motor potansiyometre refe-
ransi (22.230) son ulasilan seviyede kalir. Daha hizlanmak i¢in, hizlanma komu-
tunu (22.223) yeniden etkinlestirmelisiniz.

2. Geri komutunu hemen serbest biraktiginizda, motor potansiyometre referansi
(22.230) yavaslama hizina (23.202) gore sifira azalir. Hizlanma komutunu
(22.223) yeniden etkinlestirirken, motor potansiyometre referansi (22.230) son
ulagilan seviyede kalir.

Asagidaki 6rnekte motor potansiyometresi dederinin davranisi gosterilmektedir.

A

22.227 Ving motpot maks degeri —

22.224 Ving motpot min hizi S
AN

22.226 Ving motpot min degeri |

Start ileri komutu

Start geri komutu

1
0
1
0
1
0

22.223 Ving motpot hiz se¢

l

L Isains |- — -
L 1sains ) - — -

» N N N %) @« N
. 7] 7] N
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2 2N S S 88 23 29
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Genelde, motor potansiyometre fonksiyonu igin, parametreler asagidaki sekilde ayar-
lanir:

No. Adi Deger

22.11 Ext1 hiz ref1 MotPot Vinci

22.220 Ving motpot etkin Secildi

22.223 Ving motpot hiz se¢ DIO2

22.224 Ving motpot min hizi 300,00

22.226 Ving motpot min degeri -1500,00

22.227 Ving motpot maks degeri 1500,00

23.201 Ving motpot hizl stiresi 1 4,0 (sadece 22.220 Ving motpot etkin paramet-
resi Segildi olarak ayarlandiginda goriinur)

23.202 Ving motpot yavs stiresi 1 4,0 (sadece 22.220 Ving motpot etkin paramet-
resi Secildi olarak ayarlandiginda goriinr)
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Start ileri ve start geri komutlari 20 Start/stop/y6n parametre grubunda tanimlanir.
Ayarlar

Parametreler: 22.11 Ext1 hiz ref1, 28.11 Ext1 frekans ref1, 22.220 Ving motpot etkin,
22.223 Ving motpot hiz seg, 22.224 Ving motpot min hizi, 22.226 Ving motpot min
degeri, 22.227 Ving motpot maks degeri, 23.201 Ving motpot hizl siiresi 1, 23.202
Ving motpot yavs siresi 1, grup 20 Start/stop/y6n

Sinyaller: - 22.230 Ving motpot ref ger, 22.225 Ving motpot sw
Uyarilar: -

Hatalar: -




Kontrol baglantilari

Asagidaki sema, ving motor potansiyometresi icin G/C kontrol baglanti semasini gés-

terir.
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Terminaller

\ Aciklama

Dijital G/C baglantilari

+24V Yardimci +24 V DC, maks 200 mA
l‘ DGND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
DCOM Dijital giris ortak ucu
— DN ileri start
- ;
— DI2 Geri start
4‘/_ DI3 Stop limiti 1 (ileri)
I S 7 Stop limiti 2 (geri)
A+ DIO1 Yavaslama
L~ Ipio2 Hizlan (22.223)
DIO SRC Dijital ¢ikis besleme gerilimi
DIO COM Dijital giris/gikis ortak ucu
Analog G/G
Al1 Konfiglre edilmedi
AGND Analog giris devresi ortak ucu
Al2 Konfigiire edilmedi
AGND Analog giris devresi ortak ucu
AO Cikis frekansi (0...20 mA)
AGND Analog ¢ikis devresi ortak ucu
SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
e R ()Y Ref. gerilimi +10 V DC
CFT Eg,?::lzt;rr : Giivenli moment kapatma (STO)
— S+ Givenli moment kapatma. Fabrikada
: SGND baglanir. Stirlicti sadece devrelerin her
| 1 ikisi de kapaliysa baslar. 06.18 Start
T S yasagi durum word'ii (1 = STO etkin, dev-
I |82 reler agik) parametresinden durum, 20.212
_______ ! Giig agik onayi, ve 20.12 Calisma izni 1
kaynagi parametrelerinden durum.
I Role cikisi 1
o———RC Fren komutu
Fren rolesi RA l (10.24 RO1 kaynagi = Fren komutu)
—— —RB
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Notlar:

Terminal boyutlari: 0,14 mm? ... 1,5 mm?2.
Sikma momenti: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)
DGND, AGND ve SGND terminalleri dahili olarak ayni referans potansiyeline baghdir.
Girig sinyalleri

+ lleri ydnde start et (DI1)

* Geri yonde start et (DI2)

+ Stop limiti 1 (ileri) (DI3)

» Stop limiti 2 (geri) (D14)

* Yavaslama (DIO1)

* Hizlan (DIO2)

Cikig sinyalleri
*  Cikis frekansi (AO)
* Fren komutu




Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tarlt sorunuzu, s6z konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte lokal ABB temsilcinize yéneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarina su
adresten ulasilabilir: www.abb.com/searchchannels.

Uriin egitimi

ABB Uriuin egitimi hakkinda bilgi almak igin, new.abb.com/service/training adresine gidin.
ABB kilavuzlari hakkinda geri bildirimde bulunma

El kitaplarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. Su adresi ziyaret edin:
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Internet'teki Belge Kutliphanesi

El kitaplarini ve diger iiriin belgelerini PDF formatinda internette
www.abb.com/drives/documents adresinde bulabilirsiniz.



http://www.abb.com/searchchannels
http://new.abb.com/service/training
http://new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents

Bizimle iletisim kurun

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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