








Bircok fonksiyona sahip ve yliksek performansli BMBC-ZE serisi irlinlerimizi tercih ettiginiz icin cok
tesekkdir ederiz.

Kurallara uygun olmayan kullanim beklenmedik hatalara neden olabilir. invertérii kullanmadan énce
cihazla birlikte verilen bu kullanim kilavuzunu dikkatlice okuyunuz.

Kullanim kilavuzunu okumadan cihazi kurmayi, ¢calistirmayi, bakim yapmayi veya incelemeyi
denemeyin. Cihaz ve gilivenlik talimatlari hakkinda tam anlamiyla bilgiye sahip olmadiginiz siirece
cihazi kullanmayin. Bu kilavuzda giivenlik talimatlari “Tehlike” ve “Uyari” olmak Uzere iki guruba

ayrihr. Litfen “M Tehlike” ve “d\ Uyari” sembollerine ve ilgili agiklamalara 6zel dikkat gosterin.

“A Tehlike” uygun olmayan kullanim bigiminin 6lim veya ciddi yaralanmalar gibi tehlikeli durumlara
neden olabilecegini gosterir.

7'\ Uyari” uygun olmayan kullanim bigiminin hafif yaralanmalar ile ekipman zararina neden
olabilecegini gosterir.

Bu kilavuzdaki sekiller agiklamalarin daha kolay anlasilabilmesi igin verilmistir ve Urinle ufak
farkhliklar gosterebilir.

Uriiniin tim fonksiyonlarinin kullanilabilmesi ve giivenligin saglanmasi icin cihazi calistirmadan énce
kullanim kilavuzunu dikkatlice okuyunuz. Daha sonraki kullanimlar icin kilavuzu uygun bir yerde
muhafaza ediniz.

Herhangi bir sorunuz olmasi durumunda litfen bizimle irtibata geginiz.
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BOlUum 1 GUvenlik Tedbirleri

1.1 Urlin Kontrol

A Uyari

Cihaz nakliyeden dnce siki bir sekilde paketlenmistir. Nakliye sirasinda olusabilecek durumlar géz
onlinde bulundurularak montaj ve kurulum éncesinde asagidaki noktalara 6nem gosterilmelidir.
Herhangi bir normal olmayan durum s6z konusu ise saticinizla irtibat kurunuz.

Nakliye sirasinda cihaz veya kutusunda herhangi bir hasar veya deformasyon olusmus mu?
Kutu icerisinde cihazla birlikte kullanim kilavuzu mevcut mu?

Kutudan g¢ikan cihaz siparis verdiginiz Grtin ile ayni mi?

Uriinde gozle goriiliir bir hasar var mi?

Cihaz icerisinde olmamasi gereken yabanci bir nesne var mi?

Tus takimi Gizerindeki diigmeler tamam mi?

Siparisini verdiginiz opsiyonel Grtnler Griin Gzerinde mevcut mu?

Kalite kontrol sertifikasi ve garanti belgesi mevcut mu?

1.2 Nakliye ve Kurulum

A Uyari

Uriinleri tagirken yaralanmalari engellemek icin uygun ekipman kullaniniz

Tavsiye edilen adedin Gizerindeki kutuyu st ste dizmeyiniz

Kurulumun yapilacagi yerin siirticii agirligini tasiyabilecek mukavemette oldugundan emin
olun. Kurulumu, kilavuza uygun bigimde yapin

Zarar gormis ya da pargalari eksik Urtinleri kurmayiniz

Uriind, Ust kapagindan veya dahili pot’tan tutarak tagimayiniz. Diisebilir veya bozulabilir
Uriin Gzerine agir malzemeler koymayiniz

Siurtctinin montaj yoniinin dogru oldugunu kontrol ediniz

Vida ve metal pargalar gibi iletkenlerle, yag gibi parlayici malzemelerin siirlicliye girmesini
Onleyiniz

Uriin hassas oldugu icin diisiirmeyiniz veya darbelere maruz birakmayiniz

Urlini asagidaki cevresel kosullara uygun yerlerde kullaniniz. Aksi takdirde zarar gorebilir
Ortam sicakhgi: -10°C ~40°C (Donma olmadan)

Ortam rutubeti: %95 bagil rutubet(Yogusma olmadan)

Calisma kosullari: i¢ ortam( Asindirici ve parlayici gazlardan, yag buhari, toz, kir ve direk giines
1sigindan korunakli)

Vibrasyon: En fazla 0,5 G

Lutfen Griin montaj vidalarin sikili oldugundan emin olun.

Ayni pano igerisine birden fazla stirlicii monte edilecekse, cihazlar arasi ve cihaz ile pano
arasinda birakilmasi gereken bosluga riayet edin. Pano ici sicakligi 40°C altinda tutabilmek
icin gerekiyorsa havalandirma fanlari kullanin. Pano icerisindeki asiri sicaklik stirticliniin
hataya ge¢mesine, yangina veya diger kazalara neden olabilir.

Suriict konusunda hakim kisiler tarafindan kurularak parametre ayarlari yapilmahdir



1.3 Kablolama

A Uyari

Lutfen kablolama esnasinda izolasyonuna zarar vermeyiniz. Aksi takdirde kullanicilar elektrik
sokuna maruz kalabilir

Surtctinin gikis kisminda Gig faktoru diizeltme kapasitorleri veya EMC filtreleri
kullanmayiniz

Surict cikisinda kontaktor gibi anahtarlama ekipmanlari kullaniimasi gerekiyorsa
anahtarlama esnasinda siriictiniin ¢ikis vermediginden emin olun

Yanhs kablolama siirticlinlin zarar gérmesine neden olabilir

Sinyal kablolari elektriksel giriiltiiden etkilenmemesi icin gii¢ kablolarindan mimkin
oldugunca uzaga désenmelidir

A Tehlike

Baglantilar yapilirken enerjinin kesik oldugundan emin olun

Baglantilar uzman elektrik personeli tarafindan yapilmalidir

Baglantilar kullanim kilavuzunda belirtildigi sekilde yapilmalidir

Toprak baglantisi tarif edildigi sekilde uygun kesitte kablo ile yapilmalidir. Aksi takdirde
elektrik soku ve yangin riski mevcuttur

Latfen sirdcilinin gic baglantisini yiksek elektriksel glirtltt Gireten kaynak makinasi gibi
cihazlarla ayni kaynaktan almayiniz

Taban plakasina islak elle dokunmayiniz, carpilabilirsiniz

Baglanti terminallerine giplak elle dokunmayiniz

Suriici giris ve gikis terminallerini stirlicii gévdesine degdirmeyiniz, ¢arpilabilirsiniz
Surici geriliminin besleme gerilimi ile uyumlu oldugundan emin olunuz, sirici hasari ve
yaralanmalar olusabilir

Besleme kablolari R,S,T terminallerine baglanmalidir. Bu kablolar U,V,W terminallerine
baglanirsa siriciniz bozulur

Suriclye gerilim dayanim testi yapmayiniz, aksi halde stirticti zarar gorir

Frenleme Unitesi, frenleme direnci gibi ekipmanlari kilavuza uygun olarak baglayin, aksi halde
sdrici hasarina veya yangina neden olabilir

Tim vidalarin sikili oldugundan emin olun

1.4 ilk Enerjilendirme ve Test Calismasi

A Uyari

Surici enerjili iken veya galisirken 6n kapagi asla agmayiniz, ¢arpilabilirsiniz

On kapak veya kablo terminali kapagi acik iken asla siiriictiyii calistirmayiniz.

Suriici galistirlmadan 6nce parametre ayarlarini yapiniz. Uygun veya hig¢ ayarlanmamis
parametreler nedeniyle bagli olan makineler beklenmedik hareketler yapabilir

Test galismasinin motor ylke bagl degilken yapilmasi tavsiye edilir

Acil durumlarda kullaniimak Gzere “Acil Stop” butonu kullanin

Suriclnlin beslemesine baglanan kontaktori striclyl calistirip durdurmak icin kullanmayin,
aksi halde siiriict zarar gorebilir.



A Tehlike

e Siriicli otomatik tekrar baslayacak sekilde ayarlandi ise, siriici enerjili oldugu slirece motor
ve bagli olan yiike yaklagsmayiniz

e  Siirlicii kapasitesinin sistem gereksinimlerini karsiladigindan emin olunuz

e  Litfen slirlich parametrelerini galisirken degistirmeyiniz.

e Siirticli enerijili iken veya eneriji kesildikten sonra bir slire boyunca siirlicliye temas etmeyiniz,
aksi halde yaniklar olusabilir

e Siriclye enerjili oldugu siirece hicbir zaman islak elle miidahale etmeyiniz

e  Siirticli enerjili iken motor baglantisini ayirmayin veya birlestirmeyin

1.5 inceleme ve Bakim

A Uyari

e inceleme ve bakimdan énce siiriiciiniin enerjisinin kesildiginden ve uyari isiginin
sondigiinden emin olun

e Statik elektrik nedeniyle siirliclye zarar vermemek icin slrlicilye temas etmeden 6nce
kendinizi topraklayiniz

e Sirlclye gerilim dayanim testi yapmayiniz

A Tehlike

e Bu cihazi inceleyecek kisinin trin hakkinda tam bir bilgiye sahip olmasi gerekir
e Higbir sekilde cihaz tzerinde degisiklik veya tamirat yapmayiniz. Aksi halde ekipman hasari,
kisisel yaralanma ve hatta 6lim gibi istenmeyen sonuclar dogabilir.

1.6 Acil Stop
A Tehlike

e Siriclinin hata yapmasi durumunda makine ve ekipman ile kullaniciyi tehlikeli durumlardan
korumasi icin emniyet freni gibi harici tedbirler alin

e  S{irtici Gzerindeki kiyici hata verdiginde kablolama hatasi(kisa devre), stiriict ici komponent
arizasi gibi durumlari kontrol edin. Hatanin nedenini bulduktan sonra tamirat gerektiren bir
durum varsa mutlaka yetkili servis ile irtibata geginiz

e Koruma fonksiyonlari aktif oldugunda gerekli diizeltmeleri yaparak strlcliyl resetleyin ve
tekrar ¢alistirin

1.7 Kullanim Omriind Tamamlayan Siriiciniin imhas
A Uyari

SuriclyU endustriyel atik olarak degerlendirin, asla yakmayin.



Bolim 2 Urlin Tanitimi

2.1 Paketi Acarken
Uriinii acarken litfen asagidaki konulara dikkat ediniz:

e Uriin kodunun siparisinizle uyumlu oldugunu kontrol edin

e Uriinlin hasar gériip gérmedigini ve siparis edilen tiim aksesuarlarin mevcut olup olmadigini
kontrol edin

e Bu kontrollerle ilgili herhangi bir aksaklik bulursaniz litfen saticinizla irtibata gegin

2.2.SUrlcd Model Acgilimi

Model: BMBC-ZEOO15T2B

INPUT: 1PH 220V 50Hz/60Hz
OUTPUT: 3PH 220V 7.0A 150% 608
FREQ RANGE: 0.1-400Hz 1.5KW
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1201100000
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Model: BMBC ZE 0015 T2 B
Uretici Seri Surici glcl Gerilim Montaj sekli
0015:1.5kW T2:1 Faz 220V giris B:Duvara monte

0150:15kwW T4: 3 Faz 380V giris G:Panolu



2.3 Urtin Ozellikleri

Ozellik BMBC-ZE
Besleme | Nominal Gerilim, 1 Faz/3Faz AC220V 50/60Hz;

Frekans 3 Faz AC380V 50/60Hz

Gerilim Aralig 220V: 170V~240V ; 380V: 330V~440V
Cikis Nominal Gerilim 220V: 0~220V ; 380V: 0~380V

Frekans Aralig

0.10~400.00Hz

Kontrol Metodu

V/F kontrol, Uzay vektor kontrol

izleme Degerleri

Calisma durumu / Alarm tanimlamalari / interaktif gézetim:
Ornek, frekans ayari, cikis frekansi / akimi, DC bara gerilimi,
Unite sicakhgi vs.

1I3)1]|9ZQ |0J3u0Y

Cikis Frekans Aralig

0.10Hz~400.00Hz

Frekans Ayar
Cozunlrlugu

Dijital giris: 0.01Hz,
Analog giris: Maksimum ¢ikis frekansinin % 0.1’

Cikis Frekans Dogrulugu

0.01Hz

V/F Kontrol

V/F egrisi ayarlanarak degisik yik gereksinimleri
karsilanabilir

Tork Kontrol

Otomatik arttirma: Yik durumuna bagl olarak tork otomatik
arttirilir;
Manuel arttirma: %0.0 ile %20.0 arasinda ayarlanabilir

Cok Fonksiyonlu Giris
Terminali

6 adet ¢cok fonksiyonlu giris mevcuttur. 15 adet ¢oklu hiz
secimi, 4 farklh hizlanma/yavaslama zamani se¢imi,
yukari/asagi fonksiyonu, acil stop, vs.

Cok Fonksiyonlu Cikis
Terminali

2 adet ¢cok fonksiyonlu ¢ikis mevcuttur. Calisiyor, duruyor,
sayicl, harici hata gibi gorevler atanabilir

Hizlanma / Yavaslama
sliresi

0~999.9s

PID Kontrol

Dabhili PID kontrol

Haberlesme

Dahili RS485 Modbus

Frekans Ayari

Analog giris: 0-10V, 0-20mA
Dijital giris: Tustakimi, haberlesme, Yukari/Asagi kontrol

Coklu Hiz 6 adet terminal ile 15 farkli hiz segimi
AVR Otomatik gerilim regiilasyonu mevcuttur
Sayici Dahili 2 adet sayicl mevcuttur
- Asiri Yuk Her 10 dakikada 1 dakika %150 (Sabit tork)
S 2 | Asiri Gerilim Ayarlanabilir
g- % Diisiik Gerilim Avyarlanabilir
§ o | Diger Asiri sicaklik, cikis kisa devre, asiri akim, parametre kilitleme,

VS.

11e||nsoy|
weuQ

Ortam Sicakhgi

-10°C to 40°C(Donma yok)

Ortam Rutubeti

Maks %95 (Yogusmasiz)

Rakim 1000 metreden disik
Titresim En fazla 0.5G
= Sogutma Sekli Cebri hava sogutmali
T | Koruma P20
Sinifi
Kurulum Duvara monte veya panolu
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2.4 Urlin Kapasiteleri

Model Besleme Cikis Gl Kapasite Cikis Akimi Asiri Yuk
(kW) (kVA) (A) Akimi (60S)(A)
BMBC-ZE0004T2B 0,4 1,0 2,5 3,75
BMBC-ZEOOO7T2B | 1Faz /3Faz 0,75 2,0 5,0 7,5
BMBC-ZEO015T2B 220VAC 1,5 2,8 7,0 10,5
BMBC-ZE0022T2B 50/60 Hz 2,2 4,5 11,0 16,5
BMBC-ZEO037T2B 3,7 7,2 16,5 24,75
BMBC-ZE0002T4B 0,2 1,0 0,8 1,2
BMBC-ZE0004T4B 0,4 2,0 1,5 2,25
BMBC-ZEO007T4B 0,75 2,2 2,7 4,05
BMBC-ZEO015T4B 1,5 3,2 4,0 6,0
BMBC-ZE0022T4B 2,2 4,0 5,0 7,5
BMBC-ZE0037T4B 3,7 6,8 8,6 12,9
BMBC-ZEOO55T4B 5,5 10,0 12,5 18,75
BMBC-ZEOO75T4B 7,5 14,0 17,5 26,25
BMBC-ZE0110T4B 11 19 24 36
BMBC-ZE0150T4B 15 26 33 45
BMBC-ZE0185T4B 18,5 32 40 60
BMBC-ZE0220T4B 22 37 47 70,5
BMBC-ZE0300T4B 3Faz 30 52 65 97,5
BMBC-ZE0370T4B 380VAC 37 64 80 120
BMBC-ZE0450T4B 50/60 Hz 45 72 90 135
BMBC-ZEO550T4B 55 84 110 165
BMBC-ZE0750T4B 75 115 152 228
BMBC-ZE0900T4B 90 135 176 264
BMBC-ZE1100T4B 110 160 210 315
BMBC-ZE1320T4B 132 193 255 382,5
BMBC-ZE1600T4B 160 230 305 457,5
BMBC-ZE1850T4B 185 260 340 510
BMBC-ZE2000T4B 200 290 380 570
BMBC-ZE2200T4B 220 320 425 637,5

2.4 Urlinin Saklanmasi

Kurulumdan &nce cihaz kutusunda saklanmalidir. Uriin kullanilmadan bir siire saklanacaksa asagidaki
maddelere dikkat ediniz:

Uriinler tozlu ve kirli olmayan kuru ortamlarda saklanmalidir

Ortamdaki bagil rutubet %95’den kiigiik olmali ve yogusma olmamalidir

Ortamin sicaklik degeri -26°C ile +65°C arasinda olmahdir

Ortamda asindirici sivi ve gazlar bulunmamali, Griin direk glines 1sigina maruz kalmamalidir.
Suricller uzun sire enerjilendiriimeden depolandiginda elektrolitik kapasitorleri 6zelliklerini
yitirebilir. Bu tarz bir saklama s6z konusu ise, her yil cihazlar en az 5 saat enerjilendirilip
tekrar saklanmalidir. ilk enerjilendirmede cekilebilecek yiiksek akimlari &nlemek icin gerilim
kademeli olarak yikseltilmeli ya da akim kisitlamali bir dc kaynakla enerji verilmelidir.

PwNPR
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BOlUum 3 SUrlcinUn Kurulumu

3.1 Kurulum Ortami ve Gereksinimler

Kurulum ortaminin slirlici 6émri tzerinde dogrudan etkisi vardir. Stirtictiniin kuruldugu ortamin
asagidaki gereksinimleri karsiladigindan emin olun:

WoeONOUL A WNRE

[EY
o

Ortam sicakhgi -10°C ile +40°C arasinda olmalidir.

Ortam rutubeti %0 ile %95 arasinda olmahdir.

Gunes 15181 direk vurmamalidir.

Ortam agindirici sivi ve gazlar icermemelidir.

Ortamda tozlu olmamalidir

Radyo aktif maddelerden ve yanici malzemelerden uzakta olmalidir

Kaynak makinasi gibi elektromanyetik girlti kaynaklarindan uzakta olmalidir

Kurulum ylzeyi titresime maruz kalmamaldir

Suriict havalandirma iyi bir noktaya kurulmali, fren direnci gibi 1s1 kaynaklarindan uzakta
olmahdir

. Birden fazla siirlici ayni panoya yerlestirildiginde strtcilerin kendi arasinda ve siiriicller ile

pano arasinda gerekli boslugu biraktiginiza emin olun. Panonun havalandiriimasi icin uygun
debide bir fan kullanin

Tek strlct kurulumu

150mm

S0mim

-

S0mm 50mm

>

£
=
=]
e
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e Birden fazla siirlici ayni panoya kuruldugunda
Latfen dikkat edin: Dogru sogutmanin saglanmasi icin strdcileri Gst iste monte etmeyin

== =

Dogru Yerlesim Yanhs Yerlesim

e Birden fazla slrlici ayni panoya kuruldugunda litfen fan yerlesimine dikkat edin

A }

Yanhs Yerlesim Dogru Yerlesim



3.2 Surtcl Olguleri
o 0,4-22kW

e 30-160kW

W

¥

[

=

L4

A

B
H1

H

®7

e 185-220kW

w

E—

[ ]

H1

Al

E2

E1
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Model

Dig Olgiiler (mm)

Kurulum Olgiileri (mm)

w H H1 D A B @d
BMBC-ZEO004T2B
BMBC-ZE0015T28 72 142 - 152 62,7 | 132,7 5
BMBC-ZE0022T28
BMBC-ZEOO37T2B 100 183 - 143 90 173 5
BMBC-ZEO004T4B
BMBC-ZE0022T4B 72 142 - 152 62,7 | 132,7 5
BMBC-ZEO037T4B
BMBC-ZEO055T4B 100 183 - 143 90 173 5
BMBC-ZEO075T4B
BMBC-ZE0110T4B 130 260 - 184 120 250 5
BMBC-ZEO150T4B
BMBC-ZE0220T4B 195 280 - 179 182,5 266 7
BMBC-ZE0300T4B
BMBC.ZE0370T4R 245 390 425 193 180 410 7
BMBC-ZE0450T4B
BMBC-ZE0550T4B 300 500 540 252 200 522 9
BMBC-ZEO750T4B 18 e e roos - - 5
BMBC-ZE0900T4B
BMBC-ZE1100T4B 338 550 580 300 270 564 9
BMBC-ZE1320T4B
BMBC-ZE1600T4B 400 675 715 310 320 695 11
BMBC-ZE1850T4B A1340
BMBC-ZE2200T48 2150

300 1035 | 1080 500 E£1:220

E2:450
@d:13
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BoAlium 4 Kablolama

Surtctiniin kablolanmasi, glic ve kontrol kablolamasi olarak iki ana guruba ayrilabilir

|
=

-'..

i

AC Sebeke: Litfen cihazi uygun gerilim degerine
sahip sebekeye baglayin

Salter: Kompak salter veya kacak akim korumali
tip kompak salter. Uriin se¢imi yaparken siiriicii
glcind dikkate aliniz

Kontaktor: Lutfen kontaktora striclyil calistirip
durdurmak icin kullanmayiniz. Aksi halde
strlclniz zarar gorebilir

AC Sok Bobini: Stiriictiniin toplam harmonik
distorsiyonunu diisirmek igin uygun degerde
bir Urin seginiz

Dinamik Fren Direnci: Rejeneratif ylklerde
strlcinin hataya gecmesini engellemek igin
uygun degerde direng kullaniniz

Motor

16



4.1 Gig Devresi Kablolamasi

4.1.1 Harici Ekipman Aciklamalari

AC Sebeke: Siirlict 6zelliklerine(Gerilim, Frekans) uygun sebekeye baglayiniz

Kompak Salter(MCCB): Stirliclinlin asiri akim, disiik gerilim gibi durumlarda korunmasini ve

kullanilmadigi zamanlarda sebekeden izole edilmesini saglar

Kontaktor: Suricl beslemesinin uzaktan kontrollni saglar

AC Sok Bobini: Sebekedeki gerilim dalgalanmalarindan siriciyd korur. Strictiniin neden
oldugu harmonik akimlarini azaltir

Dinamik Fren Direnci: Rejeneratif yliklerde yavaslama esnasinda olusan asiri gerilim hatalarini

engeller, daha kisa yavaslama siireleri elde edilmesini saglar. 15kW’a kadar olan cihazlarda

dabhili fren kiyici mevcuttur. Fren direnci seg¢imi icin ltitfen Bolim 4 Tablo 9 ‘a bakiniz

U Vv W B, B

L

Fren Direnci Baglantisi

4.1.2 Gug Devresi Kablolama Hatirlatmalari

BMBC-ZE serisi stirticliler cok dayanikli ve giivenilir Grinlerdir. Ancak yanlis ekipman se¢imi veya
uygun olmayan baglanti / kullanim sekli Griin dmrinu kisaltabilir ya da zarar verebilir

Lutfen calismaya baslamadan dnce asagidaki maddeleri kontrol ediniz:

e Siirtici besleme kablolari ve motor kablolari icin uygun ebatta kablo basligi kullaniniz
e Besleme gerilimini asla ¢ikis terminallerine baglamayiniz, stiriciiniiz zarar gorur
e Kablolama sonrasinda artik kablo pargalari siirlicli icerisinde birakilmamaldir.

Siurtclintiza her zaman temiz tutun. Pano icerisinde delme islemi yapilacaksa strlcinin

icerisine yabanci maddelerin diismesini engellemek i¢in Gistiin ortliniiz

e  Siirlicli yerel yasalara uygun olarak muhakkak topraklanmahdir

e Topraklama kablosunu miimkin oldugunca kalin kesitli kullanin

e Topraklama noktasi stiriiciiye miimkiin oldugunca yakin olmal, topraklama kablosu
mumkiin oldugunca kisa olmalidir.

e Eger mimkiinse slriciniln topraklamasi bagimsiz olmalidir. Eger mimkiin degilse

asagida gosterilen sekil 1 veya 2 deki gibi bir baglanti yapin. 3 numarali sekilde gosterilen

baglanti uygun degildir

17
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g N Y

Dogru Dogru Yanls

I Il Il

Elektriksel guriltiye bagh hatali calismanin 6nline gegmek icin sinyal kablolarini gli¢
kablolarindan en az 10 cm uzaga yerlestirin.

Motor kablosu en fazla 100 metre olmahidir

Surict cikisina gl faktoéri diizeltme kondansatorleri veya EMC filtreleri baglamayiniz

U
inverter A M Motor
W

X

E

Surtcliniin enerjisi kesildikten sonra stirlicti Gzerinde islem yapmadan 6nce en az 10
dakika bekleyiniz. Enerjisi kesilse dahi bara kapasitorlerinde depolanan enerji ciddi
yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

Elektro manyetik girisim: Siricu icerisinde kullanilan yiksek frekansli komponentler,
suricuye yakin bir yerde kullanilan haberlesme cihazlari ile girisime neden olabilir. Bu
durumda uygun bir RFI filtre kullanilabilir.

P/+ ve PR terminalleri arasinda sadece uygun degerde frenleme direnci baglayiniz

18



4.1.3 Harici Ekipman Ozellikleri
Satin aldiginiz slirlictnin ¢ikis glictint kontrol ediniz. Harici ekipmanlar bu gii¢ degerine uygun
secilmelidir.

Sirdcd Tipi Giris Motor Gucl Besleme Kompak Giris
Gerilimi (kW) Kablosu Salter (A) Kontaktoru
Kesiti (mm?2) (A)
BMBC-ZEO004T2B | 1Faz/ 0,4 0,75 10 9
BMBC-ZEO007T2B 3Faz 0,75 0,75 16 12
BMBC-ZEO015T2B | 220VAC 1,5 1,5 25 18
BMBC-ZE0022T2B | 50/60 2,2 2,5 32 25
BMBC-ZEO037T2B Hz 3,7 2,5 40 32
BMBC-ZEO004T4B 3Faz 0,4 0,75 10 12
BMBC-ZEOO07T4B | 380VAC 0,75 0,75 10 12
BMBC-ZE0015T4B | 50/60 1,5 0,75 10 12
BMBC-ZE0022T4B Hz 2,2 0,75 10 12
BMBC-ZEO037T4B 3,7 1,5 16 12
BMBC-ZEO055T4B 5,5 2,5 20 18
BMBC-ZEO075T4B 7,5 4 32 25
BMBC-ZE0110T4B 11 4 40 32
BMBC-ZE0150T4B 15 6 50 38
BMBC-ZE0185T4B 18,5 10 50 40
BMBC-ZE0220T4B 22 10 63 50
BMBC-ZE0300T4B 30 16 100 65
BMBC-ZE0370T4B 37 25 100 80
BMBC-ZE0450T4B 45 35 125 95
BMBC-ZEO550T4B 55 50 160 115
BMBC-ZEO750T4B 75 70 225 170
BMBC-ZE0900T4B 90 95 250 205
BMBC-ZE1100T4B 110 120 315 245
BMBC-ZE1320T4B 132 120 350 300
BMBC-ZE1600T4B 160 150 400 300
BMBC-ZE1850T4B 185 185 500 410
BMBC-ZE2000T4B 200 185 500 410
BMBC-ZE2200T4B 220 240 630 475

Yukaridaki veriler sadece referans amaclidir



4.1.4 GUg Devresi Terminalleri

Type a:3ph380v0.2-2.2kW&1ph220v0.4-1.5kW

Thas Siz R @

Ut

Wit

PR

Type b:3ph380v3.7-5.5kW&1ph220v2.2-3. 7kW

&b

& &
Ri:  Sh: Ths &8 U Vie Wi +Hwm B2 —
Type c:3ph380v7.5-11kW&1ph 220v 5.5--7.5kW
DID|D D] DD D DI DD
Riu S Thse & Un Vin Wi +m B2 —
Type d:3ph 380v15--22kW
b B2 - % Ry Sh Tha Ui Vi Win
Type e:3ph 380v 30-37kW
o B2 — & Ru S T Un Vi Wb
Type f:3ph 380v 45-75kW
R S T & =  +Hm B2 u ' W
POWER MOTOR
Type g:3ph 380v 90-110kW
B 8 T — +m B2 u W W
POWER MOTOR
&S o
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Type h:3ph 380v 132-160kW

R 8 T & B2
POWER
S
—  Hm B2 u v W
MOTOR

Terminal Semboli Terminal Adi Agiklama

R/L1, S/L2, T/L3 AC Besleme girisi Sebekeye baglayiniz

U/T1, v/T2, W/T3 Saricu cikist Motora baglayiniz

+/B1,- Sirtcd DC bara terminali Frenleme Unitesi baglayiniz
+/B1,B2 Fren direnci baglantisi Fren direnci baglayiniz
+,PR

E Toprak Siriict govdesini toprak

terminaline baglayiniz
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4.2 Kontrol Devresi Terminalleri
4.2.1 Temel Baglanti Diyagrami

g | o E U
Sebeke—— | 0—+9 S V-a@ Motor
0 Or T w
*E
Toprak —ET
H . _lnl, B p—— -
I y FWD 1 . .
Ilen_ Start T' . I:] Fren Direnci
Geri Start — ————¢ REV B, $--
— GND Frenleme
—_ + 1t~  Unitesi
Nl _} G [ IFren Direnci
10KQ o 10V Fren Direnci
Referans Frekans Lo 230VAC/30VDC 3A
0-20mA —» ——4 FIC » RB NK
Referans Frekans ' GND 250VAC/30VDC 3A
' ' RC ORTAK
- L i .
. = MO1 Cok anks.wm.'nlu
Cok P Cikis Terminali
. T I Y | b MCM
Fonksiyonlu Vo
.. -~ L o b r
Glns _:_:_' 53 +10V
. . ] I L -
Terminali — 154 FOV.:% Analog Cikis
v GND | 10V
= 17T
= RS485

4.2.2 Kontrol Terminalleri GorinUsu

ND%,

RA  RB RC

AN%%\%\%\%9\%\% 9% 2% %\ %%

FWD REV 51 52 53 &4 10V FIV FIC GND FOV MCM MOl GND RS- RS+



4.2.3 Kontrol Terminalleri Agiklamasi

Kontrol terminali gorevleri P315-P320 (G/C Terminal fonksiyon se¢imi) parametreleri ile
degistirilebilir.

e  Giris Sinyalleri

Tip | Sembol | Terminal Adi | Agiklama ilgili Sayfa
FWD ileri Start ileri ydnde start vermek igin FWD sinyalini aktif edin, | 35
durdurmak icin sinyali kesin
REV Geri Start Geri yonde start vermek icin REV sinyalini aktif edin, | 35
o durdurmak icin sinyali kesin
5 | S1 Cok fonksiyonlu giris terminali 1 35
qé S2 Cok fonksiyonlu giris terminali 2 35
% S3 Cok fonksiyonlu giris terminali 3 35
E sS4 Cok fonksiyonlu giris terminali 4 35
| +10V POT i¢in 10V | Analog girisler icin besleme ucu 36
FIV AG Gerilim 0-10V analog girisle siiriict hizi belirlenebilir 36
FIC AG Akim 0-20mA analog giris ile siirlict hizi degistirilebilir 36
GND AG toprak FIV, FIC, +10V, FOV ve FOC icin ortak uc 36
o Cikis sinyalleri
Tip Sembol | Terminal Adi | Agiklama ilgili Sayfa
MO1 | Cok 24VDCO0.1A 36
= fonksiyonlu
=1 dijital ¢ikis
= terminali
";—2 RA Role Cikist 1 | RC: Ortak ug 36
2 RB RB: NK 250VAC/3A
RC RA: NA 30VDC/3A
FOV | Analog 0-10VDC analog cikis, yiik akimi maks.1mA 36
«7_: § gerilim ¢ikisi | Cikis sinyali ¢ikis frekansi ile orantilidir.
° 8
e Haberlesme
Tip Sembol | Terminal Adi | Agiklama ilgili Sayfa
RS+ RS485 + Suriict kontrolleri haberlesme (izerinden 36
§ RS-+ | RS485 - yapilabilir 36
(o]
(9]
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4.2.4 Kablolama talimatlari

e Kontrol terminali baglantilariigin zirhli burgulu gift kablo kullanin ve gii¢ kablolarindan
mumkiin oldugunca uzaga yerlestirin.

e Kontrol terminallerine gerilim uygulamayiniz

o Role ¢ikis terminallerine baglanacak ekipmanin gerilim seviyesine uygun bir gerilim
baglayiniz.

e Kontrol terminali baglantilarinda 0.75 mm? kesitli kablo kullanin

o Toplam kablo uzunlugu 30 metreyi gegmemelidir.
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Bolum 5 Calistirma

Kontrol paneli iki ayri kissmdan olusmaktadir. Birinci bolim ekranin bulundugu gosterge, ikinci bolim
is digmelerin bulundugu tus takimidir. Gosterge parametrelerin ve durum bilgilerinin gosterilmesini

saglarken, tus takimi ise kullanicinin gerekli degisiklikleri yapmasini ve siirlicli kontrollerini

gerceklestirmesini saglar.

MODE

ENTER
DISF

LED indikatorler:

RUN  : Calisiyor

FWD :ileri yénde déniyor
REV : Geri yonde donlyor
Stop  : Duruyor

Durum gostergesi: Farkli durum bilgileri

bu alanda gosterilir

Ekran: Parametrelerin, izleme
degerlerinin ve varsa alarm ve hatalarin

gosterildigi alan

Frekans ayar Potu

Calistirma digmesi

Durdurma digmesi

Programlama digmesi

Kaydirma / Veri giris digmesi

25



5.1 Kontrol Paneli

5.1.1 DUgme Fonksiyonlari

Digme Semboli

Fonksiyon ve agiklama

f—\MODE Fonksiyon secim digmesi
-
( A Parametre menislinde gezinmeyi ve segili parametrenin degerini
degistirmeyi saglar
v
| —
e e | Kaydirma veya giris digmesi
ENTER ) ; - . .
DISP Kisa siire basildiginda ekranda gériinen haneler arasinda gezinmeyi, uzun
basildiginda ise yapilan islemi onaylamayi saglar
Frekans referansi olarak pot secildiginde strtctinin hizinin arttirihip
. azaltilmasini saglar.
0 100
[ RUN Surlctyl calistirir
STOP Surlcuyd durdurur
RESET

5.1.2 Ekran Agiklamalari

Gosterge

Aciklama

1 FO 0 0 Enerji verildigindeki frekans referansi degeri

2 H O O 0 Cikis frekansi degeri

3 E 00 O Motor akimi degeri

"Il Frd

Motor doniis yoni
rEu

Bu gosterge ekranlari arasinda gecis yapmak icin L2521 diigmesine kisa siire basiniz




5.2 Kontrol Paneli Kullanma Talimati

Program | Diigme Adi Gorinim Aciklama
1 Enerjiyi verin |$TOF'| |FWD| ilk enerji v_erildiéinde referans frekansi
FOO 0 gosterilir. Invertor bekleme
durumundadir
2 |3TUP| |FWD| “Mode” diigmesine basilarak parametre
basin ayar menisiine girilir. ilk hane yanip
MODE POOO sénmeye baslar( Bu hanenin
degistirilebilecegini gosterir)
3 " Ismpl IFW[_}I ilk hanenin degeri “0” dan “4” e getirilir
A ere
basin P004
4 ENTER | kisa kisa 2 |5'|'0p| IFW[_}I Sola dogru iki hane kaydirilir, 3. Hane
DISP kere basin P004 yanip sonmeye baslar
5 | A 1 kere |5TUP| |FWD| 3. hane “0” dan “1” e arttirilir
basin P 1 04
6 ENTER |STOP| [FWD]| | Parametrenin degeri gosterilir
DISP Basili tutun 0001
7 ( A Basin |5TDF'| ||:wﬁl Parametre degeri “1” den “0” a degistirilir
v 0000
8 ENTER | Basili tutun ISTUPI IFW[_}I Degistirilen degeri kaydetmek igin
DISP diigmeye uzun basilir. Kayit
P 1 05 tamamlandiginda sirada bir sonraki
parametre adi gosterilir
9 [ ] Basin I I I [_}I ilk ekrana dénmek igin “Mode”
MODE STOP FwW <€ ' ¢
FOO O diigmesine basilir
Not:

Parametre degeri degistirilirken "Mode” digmesine basilirsa, parametre degeri
degistirilmeden ana ekrana dondlir
Degistirilme islemi onaylandiginda (“Enter” diigmesine uzun basilarak) deger degistirilemezse
bir hata mesaji (Err) gosterilebilir

27



=0
m
(7
m
—

Program | Diigme Adi Gorinim Aciklama
1 Enerjiyi verin Referans frekansi gosterilir
[STOP| [FWD|
2 . Cevirin |$T0.|:I'| Iqul Referans frekansini 5Hz’e ayarlayin
S Y FO5.0
3 | RUN basin [STOP| [FWD| | Surtcd ileri yonde calistirilir
4 EngS%R basin |$TOF| ||:w|:|| Cikis frekansi gostergesine geg
5 ' Cevirin | RUN | |FWD| Pot ile referans frekansini 15Hz’e
. aldiginizda ¢ikis frekansi 5Hz’den 15HZ’
0 100 H 1 5 . O yukselir
6 ENTER| bir kez | RUN | |FWD| Akim gosterge moduna gegilir
DISP basin AOO 0
7 ENTER| bir kez | RUN | |FWD| Donls yonl ayar gostergesine gegcilir
DISP basin F d
r
8 [ MODE ] E;rslrr:ez ISTDPI ||:wﬁ| Parametre ayar menisine gegilir
9 | A 6 kere | RUN | ||:WDI Degistirmek tizere “P006” secilir
basin POOG
10 EngSIIEJR uzun basin | RUN | |FWD| POO06 igerigi: Strtictintin sicakhg1 22.8 C
11 2 kere | RUN | [|FWD| | Ana gosterge ekranina dondlir, referans
MODE] ?
asin F'1 5 0 frekansi 15 Hz
12 STOP | basin | RUN | |FWD| | Stricl durmak tzere yavaslamaya

F15.0

basladiginda, frekans gostergesi yanip
soner. Tamamen durdugunda sabit olarak
referans frekansi gosterir

Not: Referans frekansi, cikis frekansi, ¢cikis akimi ve motor hizi calisma esnasinda “Enter” diigmesine
basilarak sirayla izlenebilir.
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Bolum 6 Parametreler

Cihazi kullanmadan 6nce bu bolimi mutlaka okuyunuz

6.1 izleme Parametreleri

gerilimi

iy o Adi Ayar arahig Min. artis Fabrika Sayfa
S 3 ayari
5 o
P0O00 | Ana gosterge ekrani 0-32 1 1
segimi
P0O01 | Referans frekansi Sadece okunur | - | -
P002 | Cikis frekansi Sadece okunur | - | -
P0O03 | Cikis akimi Sadece okunur | - | -
P004 | Motor hizi Sadece okunur | - | -
P0O05 | DC bara gerilimi Sadece okunur | - | -
— | P0OO6 | Stricu sicakhgi Sadece okunur | - | -
g P0O07 | PID Sadece okunur | - | -
™ | PO10 | Alarm kaydi 1 Sadece okunur | - | -
9,-? PO11 | Alarm kaydi 2 Sadece okunur | - | -
3 P012 | Alarm kaydi 3 Sadece okunur | - | -
2* P013 | Alarm kaydi 4 Sadece okunur | - | -
% P014 | Son hatada referans Sadece okunur | - | -
= frekansi
P0O15 | Son hatada cikis Sadece okunur | - | -
frekansi
P016 | Son hatada ¢ikis akimi | Sadece okunur | - | -
P017 | Son hatada cikis Sadece okunur | - | e
gerilimi
P018 | Son hatada DC bara Sadece okunur | - | e
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6.2 Temel Parametreler

T o Adi Ayar arahig Min. | Fab. v
% g Artis | Ayari >
< (0]
S| 8
P100 | Dijital referans frekansi 0.00-maks frekans 0.01 0.00
P101 | Frekans referansi segimi 0: Dijital referans 1 0
1: Analog gerilim (0-10V DC)
2: Analog akim (0-20mA DC)
3: POT (Tustakimi)
4: Yukari / Asagl
5:Haberlesme
P102 | Kontrol yeri segimi 0: Kontrol paneli 1 0
1: Terminal
2: Haberlesme
P103 | “Stop” Digmesi kilidi 0: Pasif 1 1
1: Aktif
P104 | Ters yon kilidi 0: Ters yone dénemez 1 1
1: Ters yone donebilir
P105 | Maksimum frekans Min. Frekans-400.00Hz 0.01 50.00 55
P106 | Minimum frekans 0.00-Maks frekans 0.01 0.00
P107 | Hizlanma siiresi 1 0-999.9s 0.1 Modele
P108 | Yavaslama siresi 1 0-999.9s 0.1 bagli
~ P109 | V/F maksimum gerilim V/F orta gerilim-500.0V 0.1 400.0
g P110 | V/F temel frekans V/F orta frekans - Maksimum 0.01 50.00
o frekans
E P111 | V/F orta gerilim V/F minimum Gerilim - V/F 0.1 Degisir
3 maksimum gerilim
g P112 | V/F orta frekans V/F minimum frekans- V/F 0.01 2.50
c temel frekans
~ | P113 | V/F minimum gerilim 0-V/F orta gerilim 0.1 15.0
P114 | V/F minimum frekans 0-V/F orta frekans 0.01 1.25
P115 | Anahtarlama frekansi 1.0K-15.0K 0.1 Degisir
P116 | Anahtarlama frekansi oto | Rezerve 1 0
degisim
P117 | Fabrika ayarlarina alma 8: fabrika ayarlarina al 1 0
P118 | Parametre kilidi 0: Acik 1 0
1: Kilitli
P200 | Kalkis modu 0: Rampali 1 0
1: Dénen motoru yakala
P201 | Durus Modu 0: Rampali 1 0
1: Serbest durus
P202 | Kalkis frekansi 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5
P203 | Durus frekansi 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5
P204 | Kalkis DC Fren akimi %0-%150 nominal motor akimi | %1 %100
P205 | Kalkis DC fren siresi 0-25.0 saniye 0.1 0
P206 | Durus DC Fren akimi %0-%150 nominal motor akimi | %1 %100
P207 | Durus DC fren siresi 0-25.0 saniye 0.1 0
P208 | Tork Arttirma %0-%20 1 %5
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T o Adi Ayar arahig Min. | Fab. »
% g Artis | Ayari E.,
P209 | Nominal motor gerilimi 0-500.0V 0.1 380.0
P210 | Nominal motor akimi 0-slirtici nominal akimi 0.1 Degisir
o | P211 | Motor yiiksuz akimi (%) 0-%100 0.1 %40
g P212 | Nominal motor hizi 0-6000 d/dk 1 1420
§ P213 | Motor kutup sayisi 0-20 1 4
o | P214 | Nominal kayma 0-10.00 Hz 0.01 2.50
% P215 | Nominal motor frekansi 0-400.00 Hz 0.01 50.00
Fj P216 | Stator direnci 0-100Q 0.01 0
& | P217 | Rotor direnci 0-100Q 0.01 0
P218 | Rotor 6zendiiktansi 0-1.000H 0.01 0
P219 | Rotor dogal endiiktansi 0-1.000H 0.01 0

31



6.3 Giris Cikis Parametreleri

13: Hizlanma/Yavaglama 1
14: Hizlanma/Yavaslama 2
15: Hiz arttir

16: Hiz azalt

17: Acil stop

18: Hata reset

19: PID ¢alistir

20: PLC galistir

21: Zamanlayici 1 galis

22: Zamanlayici 2 galis

23: Sayici pals girisi

24: Sayici reset girisi

25: PLC hafizasini sil

26: Sarma islemini baslat

T o Adi Ayar arahig Min. | Fab. v
% g Artis | Ayari >
< (0]
S| 8
P300 | FIV minimum gerilim girisi | O-FIV maksimum gerilim 0.1 0
P301 | FIV maksimum gerilim FIV minimum gerilim-10V 0.1 10.0
girisi
P302 | FIV giris filtre slresi 0-25.0 saniye 0.1 1.0
P303 | FIC minimum akim girisi 0-FIV maksimum akim 0.1 0
P304 | FIC maksimum akim girisi | FIV minimum akim-20mA 0.1 20.0
P305 | FIC giris filtre suresi 0-25.0 saniye 0.1 1.0
P306 | FOV minimum gerilim 0-FOV maksimum gerilim 0.1 0
cikisi
P307 | FOV maksimum gerilim FOV minimum gerilim-10V 0.1 10.0
cikisi
P310 | Duslik analog frekansi 0-600.00 0.00
P311 | Dusuk analog yoni 0/1 1 0
P312 | Yiiksek analog frekansi 0-600.00 Hz 0.01 50.00
P313 | Yiksek analog yonu 0/1 1 0
P314 | Analog giris tersleme 0/1 1 0
P315 | FWD Giris Terminali 0: Kullanilmiyor 1 6
@ | P316 | REV Giris Terminali 1: Jog 1 7
i P317 | S1 Giris Terminali 2: ileri jog 1 1
= | P318 | S2 Giris Terminali 3: Geri jog 1 18
"% | P319 | S3 Giris Terminali 4: ileri- Geri 1 15
5 | P320 | s4 Giris Terminali 5: Calis 1 16
g 6: lleri
r"—;D' 7: Geri
o 8: Dur
- 9: Coklu hiz 1
10: Coklu hiz 2
11: Coklu hiz 3
12: Coklu hiz 4
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Rezerve

P3

15ile ayni

P322

Rezerve

P3

15ile ayni

P323

MO1 Cikis Terminali

P324

MO02 Cikis Terminali

P325

Role Cikis Terminali

0:
1:

O o0 NOULL A WN

R
= O

NNNRRRRRRR
0NN S WN

Kullaniimiyor
Calisiyor

: Frekansa ulasildi

: Hata

: Sifir hiz

: Frekans 1’e ulasildi
: Frekans 2’ye ulagildi
: Hizlaniyor

: Yavasliyor

: Dusuk gerilim

: Zamanlayici 1 ¢ikis

: Zamanlayici 2 ¢ikis

: PLC faz tamamlandi

: PLC gorev tamamlandi
: PID Ust limit

: PID alt limit

: 4-20mA sensor kopuk
: Asir yuk

: Asiri tork

: Sarma islemi tamamlandi
: Sayici gikis

: Sayici ara ¢gikis

01

02

[ S = IS =Y

03

P326

FOV Cikis Terminali

P327

FOC Cikis Terminali

0:
1:
2:
3:
4.
5:
6:
7:

Cikis frekansi

Cikis akimi

DC bara gerilimi
Cikis gerilimi

Pals ¢ikisi (1pals/Hz)
Pals ¢ikisi (2pals/Hz)
Pals ¢ikisi (3pals/Hz)
Pals ¢ikisi (6pals/Hz)

33



6.4 Ust Dlizey Parametreler

T o Adi Ayar arahig Min. | Fab. v
% g Artis | Ayari >
< (0]
S| 8
P400 | Jog frekansi 0.00 maksimum frekans 0.01 5.00
P401 | Hizlanma siresi 2 0-999.9 saniye 0.1 10.0
P402 | Yavaslama siiresi 2 0-999.9 saniye 0.1 10.0
P403 | Hizlanma siiresi 3 0-999.9 saniye 0.1 20.0
P404 | Yavaslama siresi 3 0-999.9 saniye 0.1 20.0
P405 | Hizlanma suresi 4 / Jog 0-999.9 saniye 0.1 2.0
hizlanma siresi
P406 | Yavaslama siresi 4 / Jog 0-999.9 saniye 0.1 2.0
yavaslama siiresi
P407 | Sayici sayma degeri 0-9999 1 100
P408 | Sayici ara sayma degeri 0-9999 1 50
P409 | Hizlanma torku siniri %0-%200 %1 %150
P410 | Sabit hiz tork siniri %0-%200 %1 %100
P411 | Yavaslamada asiri gerilim | 0/1 1 1
engelleme
P412 | AVR 0-2 1 1
P413 | Otomatik enerji tasarrufu | %0-%100 %1 %0
P414 | Dinamik frenleme gerilimi | Modele gore degisir 0.1 800.0
C: | P415 | Frenleme orani %40-%100 1 %50
5 P416 | Anlik enerji kesintisinden 0-1 1 0
E: sonra otomatik bagla
S | P417 | izin verilen anlik enerji 0-10S 1 5.0S
S kesinti siresi
3 | P418 | D6nen motoru yakalama | %0-%200 1 %150
S akim limiti
® | P419 | Dénen motoru yakalama | 0-10 Saniye 1 50
hata siresi
P420 | Oto tekrar baslama adedi | 0-5 1 0
P421 | Oto tekrar baslama 0-100 Saniye 2 2
bekleme siiresi
P422 | Asiri tork aksiyonu 0-3 1 0
P423 | Asiri tork algilama seviyesi | %0-%200 1 %0
P424 | Asin tork algilama siresi 0-20.0 Saniye 0.1 0
P425 | Hedef frekans 1 0.00-maksimum frekans 0.01 100
P426 | Hedef frekans 2 0.00-maksimum frekans 0.01 5.0
P427 | Zamanlayici 1 0-10.0 saniye 0.1 0
P428 | Zamanlayici 2 0-100 saniye 1 0
P429 | Sabit hiz tork limiti stiresi | 0-999.9 Saniye 0.1 Degisir
P430 | Hedef frekans histerisiz 0.00-2.00 0.01 0.50
P431 | Atlama frekansi 1 0.00-maksimum frekans 0.01 0
P432 | Atlama frekansi 2 0.00-maksimum frekans 0.01 0
P433 | Atlama frekansi genisligi 0.00-2.00 0.01 0.50
P434 | Yukari/Asagl adim miktari | 0-10.00 Hz 0.01 0.1
P435 | Yukari/Asagl hafiza 0: Sakla 1:Sil 1 0
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6.5 PLC Parametreleri

- o Adi Ayar arahig Min. | Fab. ¥
% g Artis | Ayari >
< (0]
S| 8
P500 | PLC hafiza modu 0-1 1 0
P501 | PLC baslangic modu 0-1 1 0
P502 | PLC galisma modu 0: 1 ¢cevrim ¢ahs ve dur 1 0
1: 1 ¢evrim ¢alisma bekleme
modu
2: Donglsel calisma
3: Dongtusel ¢alisma bekleme
modu
4: Bir ¢cevrim calis ve ¢evrim
bittiginde ayni hizda calismaya
devam et
P503 | Coklu hiz1 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
P504 | Coklu hiz 2 0.00-maksimum frekans 0.01 15.0
P505 | Coklu hiz3 0.00-maksimum frekans 0.01 20.0
P506 | Coklu hiz4 0.00-maksimum frekans 0.01 25.0
P507 | Coklu hiz5 0.00-maksimum frekans 0.01 30.0
P508 | Coklu hiz6 0.00-maksimum frekans 0.01 35.0
P509 | Coklu hiz7 0.00-maksimum frekans 0.01 40.0
o | P510 | Goklu hiz8 0.00-maksimum frekans 0.01 45.0
© | P511 | Coklu hiz9 0.00-maksimum frekans 0.01 50.0
S | P512 | Coklu hiz 10 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
% P513 | Coklu hiz11 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
S | P514 | Coklu hiz 12 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
© | P515 | Coklu hiz 13 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
P516 | Coklu hiz 14 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
P517 | Coklu hiz 15 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0
P518 | PLC operasyon siiresi 1 0-9999 saniye 1 100
P519 | PLC operasyon siiresi 2 0-9999 saniye 1 100
P520 | PLC operasyon siiresi 3 0-9999 saniye 1 100
P521 | PLC operasyon suresi 4 0-9999 saniye 1 100
P522 | PLC operasyon siiresi 5 0-9999 saniye 1 100
P523 | PLC operasyon siiresi 6 0-9999 saniye 1 0
P524 | PLC operasyon siiresi 7 0-9999 saniye 1 0
P525 | PLC operasyon siresi 8 0-9999 saniye 1 0
P526 | PLC operasyon slresi 9 0-9999 saniye 1 0
P527 | PLC operasyon siresi 10 0-9999 saniye 1 0
P528 | PLC operasyon siresi 11 0-9999 saniye 1 0
P529 | PLC operasyon siresi 12 0-9999 saniye 1 0
P530 | PLC operasyon siresi 13 0-9999 saniye 1 0
P531 | PLC operasyon siresi 14 0-9999 saniye 1 0
P532 | PLC operasyon siresi 15 0-9999 saniye 1 0
P533 | PLC operasyon yonu 0-9999 1 0
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6.6 PID Parametreleri

T o Adi Ayar arahig Min. | Fab. v
% g Artis | Ayari >
< (0]
S| 8
P600 | PID kontrol 0: Pasif 1 0
1: Tus takimindan galistir
2: Harici terminalden calistir
P601 | PID galisma yoni 0: Negatif 1 0
1: Pozitif
P602 | PID set degeri girisi 0: P604 1 0
1:FIV
2:FIC
P603 | PID gercek deger girisi 0: FIV 1 0
1: FIC
2: FIV-FIC
3: FIC-FIV
P604 | Maks. Gerilimde geri %0.0-%100.0 %0.1 %0.0
besleme degeri
o | P605 | PID dst limit alarm degeri | %0.0-%100.0 %1 %100
O | P606 | PID alt limit alarm degeri %0.0-%100.0 %1 %0
E P607 | PID oransal kazang %0.0-%200.0 %0.1 %100
% P608 | PID integral suresi 0.0-200.0 Saniye (0 ise pasif) 0.1 0.1
Er P609 | PID tlrev siresi 0.00-20.00 Saniye (0 ise pasif) 0.1 0.0
% P610 | PID kontrol adim genisligi | 0.00-1.00 Hz 0.01 0.10
= | P11 | PID uyku frekansi 0.00-120.0 Hz (0 ise pasif) 0.01 0.00
P612 | PID uyku suresi 0-200 saniye 1 10
P613 | PID uyanma degeri %0-%100 %1 0
P614 | PID gosterge degeri 0-10000 1 1000
P615 | PID hane sayisl 1-4 1 1
P616 | PID virglil sonrasi hane 0-4 1 1
sayisl
P617 | PID Ust limit frekansi 0-maksimum frekans 0.1 48.00
P618 | PID alt limit frekansi 0-maksimum frekans 0.1 20.00
P619 | PID calisma modu 0: Her zaman calis 1 0
1: Gergek deger
Gstlimite(P605) ulastiginda
min. Frekansta calis, alt limite
(P606) geri dondigiinde PID
devam etsin
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6.7 Haberlesme Parametreleri

Fab.

- o | Adi Ayar arahg Min. w
3| 3 !
% % Artis | Ayarl >
< (0]
S| 8
P700 | Haberlesme hizi 0: 4800 bps 1 0
= 1: 9600 bps
3 2: 19200 bps
2 3: 38400 bps
% P701 | Haberlesme modu 0: 8N1 AsCll 1 0
3 1: 8E1 ASClI
o 2: 801 ASClI
3 3: 8N1RTU
o 4: 8E1 RTU
< 5: 801 RTU
P702 | Haberlesme adresi 0-240 1 0
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6.8 Uzman Parametreleri

Fab.

- o | Adi Ayar arahg Min. w
S N Artis | Ayarl <
o | 3 2
< (0]
S| 8
P800 | Uzman parametre kilidi 0: Kilitli 1 111
1: Acik
P801 | Besleme frekans segimi 0: 50 Hz 1 0
1: 60 Hz
P802 | Sabit/degisken tork segimi | O: Sabit tork 1 0/1
1: Degisken tork
P803 | Asiri gerilim koruma ayari | Modele gore degisir 1 Degisir
P804 | Duslik gerilim koruma Modele gore degisir 1 Degisir
c ayari
3 | P805 | Asiri sicaklik koruma ayari | 40-120 C 1 85/95C
S | P806 | Akim gosterme filtre 0-10.0 0.1 2.0
E suresi
% P807 | Analog ¢ikis(0-10V) diisik | 0-9999 1 -
= katsayi
% P808 | Analog ¢ikis(0-10V) yiiksek | 0-9999 1 -
= katsayi
P809 | Analog cikis(0-20mA) 0-9999 1 -
dusuk katsayi
P810 | Analog cikis(0-20mA) 0-9999 1 -
ylksek katsayi
P811 | Olii zaman 0.00-maksimum frekans 0.01 0.00
kompanzasyonu
P812 | Yukari/Asagl hafiza 0: Sakla 1 0
secenekleri 1: Sil
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BAlUm 7 Parametrelerin Detayli Agiklamasi

Cihazi kullanmadan 6nce bu bélimi mutlaka okuyunuz

7.1 izleme Parametreleri

Parametre | Adi Ayar | Agiklama
araligi
00 Set frekansi
01 Cikis frekansi
02 Cikis akimi
03 Motor hizi
04 DC bara gerilimi
05 Surici sicakhg
Ana gosterge ekrani 09 En son hata kodu (1)
PO0O . segimi 10 En son hata kodu (2)
(llk Deger:00) 11 En son hata kodu (3)
(Ayar araligi:0-32) 12 En son hata kodu (4)
13 Hata aninda suriici set frekansi
14 Hata aninda suirici cikis frekansi
15 Hata aninda siirici ¢ikis akimi
16 Hata aninda siirlici motor gerilimi
17 Hata aninda siirlicii DC bara gerilimi
18 Hata aninda siirlicl stirlict sicakligi
P0O0O1 Set frekansini gosterir
P002 Cikis frekansini gosterir
PO03 Cikis akimini gosterir
P0O04 Motor hizini gosterir
PO05 DC bara gerilimini gosterir
P0O06 Surici sicakhgini gésterir
P0010 En son olusan hata kodunu gosterir
P0O011 En sondan bir dnceki hata kodunu gosterir
P0O012 En sondan iki 6nceki hata kodunu gosterir
P0O013 En sondan (g 6nceki hata kodunu gosterir
P0O014 Hata aninda siirlict set frekansini gosterir
P0015 Hata aninda siirlicl ¢ikis frekansini gosterir
P0O016 Hata aninda siirlicl ¢cikis akimini gosterir
P0017 Hata aninda siricli motor gerilimini gosterir
P0018 Hata aninda stricl DC bara gerilimini gosterir

Olusan hatalarin nedenlerini hata anindaki sirlici degerlerine bakarak belirleyebilirsiniz.

Ana ekran gorintisiini degistirmek icin F.00 parametresini degistirebileceginiz gibi, slirlicliye ait
degerleri p001-P018 parametrelerinden direk izleyebilirsiniz.



Degerleri izlemek icin yapilmasi gerekenler asagidaki tabloda gosterilmistir:

Program | Diigme Adi Gorinim Aciklama
1 Enerjiyi verin m @ (1) Siriici bekleme modundadir
(2) Tustakimi sarici set frekansini
F50 0 gosterir
2 Siriicliyd calistirin
(1) Saraca cahisiyor, RUN led’i yanar
RUN basin FSD 0 (2) Ekran set frekansini gosterir
FWD Led’i yanar. DonUs yonu ileridir
3 p 1k | RUN | |FWD| Ekrani degistir; Cikis frekansi gosterilene
EngSIIEJR ere kadar ekrani degistirin. Surtc ileri
basin H50 D yonde calisiyor, cikis frekansi 50.0Hz
4 el m IEI Ekrani degistir; Cikis akimi gosterilene
Sz 1 kere kadar ekrani degistirin. Cikis akimi OA
basin AOO " 0
5 Calisma durumunu goster
Engs%R 1 kere

basin

Frd
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7.2 Temel Parametreler

P100 Dijital frekans set degeri (Fabrika Ayari:0.00Hz)

Ayar araligi | 0.00-Maks Frekans | Birim [ 0.01

P101 “0” olarak segildiyse stirtici set frekansi P100 ile belirlenir. Calisma esnasinda set frekansi, P100

parametresinin icerigi degistirilerek veya “Yukari ok” ve “ Asagi ok” diigmelerine basilarak
degistirilebilir. Hiz degeri P100 parametresinin degeri degistirilerek ayarlandi ise, siirlicl

durduruldugunda veya enerijisi kapatilip acildiginda son degeri hafizasinda tutar. Ok tuslari ile yapilan

degisiklikler saklanmaz.

P101 Frekans referansi segimi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-5 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Dijital referans

1: Analog gerilim (0-10V DC)
2: Analog akim (0-20mA DC)
3: POT (Tustakimi)

4: Yukari / Asagl
5:Haberlesme

0: Siirlict set frekansi P100 ile belirlenir. Set frekansi yukari ve asagi ok tuslari ile degistirilebilir.

1: Suricu set frekansi analog gerilim girisi(0-10VDC) ile belirlenir. Giris FIV terminaline baglanir. Pot
ve harici gerilim girisi baglantilari asagida gosterilmistir.

NZE

— R U
o g W 4 Motor
C W o

T

—— FIV

o
:
S
<=
v
1|J

—— GND
L
Set frekansinin analog giris ile belirlenmesi
MNZE

oy U

5 b < v Motor
b T W
10V -

0-10% FIV E "1
GND =

Set Frekansinin POT ile belirlenmesi
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2: SUricd set frekansi analog akim girisi(0-20mA DC) ile belirlenir. Baglanti FIC terminaline yapilir

o——a R 1
[ . AT
e—r T WY

NZE

e ] FIC

3: Slrtci set frekansi dahili POT ile belirlenir

4: Surlcl set frekansi yukari asagi girisleri ile belirlenir.

R N.?:-F [_l i
S Y
T -v|llr [
sl

s2

GND

r
| | E'
—a 4 GND — 1

Et—1

Motor
Earth
Motor

Bu modu kullanabilmek igin asagidaki parametre ayarlarinin yapilmasi gerekir:
P317:15 (S1 Terminalinin gérevi yukari olarak ayarlanir)
P318:16 (S2 Terminalinin gorevi asagi olarak ayarlanir)

F

I
I
|
|
T
1
1
1

R Y p——
b o e -

Run —I |
Up A
Down |

1: Terminal
2: Haberlesme(RS485)

P102 Kontrol yeri segimi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-2 ‘ Birim ‘ 1
Aciklama 0: Kontrol paneli(FWD/REV/STOP)
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Bu parametre ile siirliciiniin nereden c¢alistirilacagi belirlenir.

0: Surricl kontrol panel ile ¢calistirip durdurulur. Calistirmak icin “RUN” diigmesine, durdurmak icin

"STOP” diigmesine basiniz

1:Surlcd dijital giris terminallerinden verilecek sinyaller ile ¢alstirihp durdurulur. Farkh baglanti
sekilleri asagida gosterilmistir.

iki kablolu baglant:

Parametre ayarlari:

P102:1
P315:6
P316:7
Calisma Sekli:
Girig Durumu .
K1 2 Saricl Durumu
Aktif Pasif ileri galis
Pasif Pasif Dur
Pasif Aktif Geri calis
Aktif Aktif Mevcut ¢alismayi koru
NZE
e— [ 8]
O W
K1 T o -
ﬁ;—“ WD
——¢' o——4¢ REV ET 1
GND -

Ug kablolu baglanti:

Parametre ayarlari:
P102:1

P317:6 (S1- ileri calis)
P318:7 (S2- Geri calis)
P319:8 (S3- Dur)

Calisma Sekli:
S1 veya S2 butonlarindan herhangi birine basildiginda siiriicli o yonde ¢alismaya baslar. Yon

degistirmek icin ilgili butona bir kez basip gekmek yeterlidir. Durdurmak i¢in stop butonuna
basiimalidir. Baglanti ve ¢calisma sekli asagidaki diyagramlarda gosterilmistir.
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-
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2: SUrtic haberlesme(RS485) ile galistirihp durdurulur

P103

“Stop” DUgmesi kilidi (Fabrika Ayari:1)

Ayar aralig

0-1 | Birim | 1

Agiklama

0: Stop diigmesi kilidi pasif
1: Stop diagmesi kilidi aktif

Beklenmedik duruslari engellemek igin kontrol panelindeki stop diigmesi pasif edilebilir.

P103 parametresi “0” olarak ayarlandiktan sonra “Enter” diigmesine iki saniye boyunca basilirsa
“Stop” digmesi pasif olur ve stirticliyi durdurmaz. Aktif etmek icin P103 “1” olarak ayarlanmali ve
“Enter” digmesine 2 saniye boyunca basiimahdir.

P104

Ters yon kilidi

(Fabrika Ayari:1)

Ayar arahig

0-1 | Birim | 1

0: Ters yone dénemez
1: Ters yone donebilir

Bircok uygulamada motorun ters yone dénmesi istenmez. Boyle durumlarda ters yon kilidi aktif

edilebilir.
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P105 Maksimum frekans (Fabrika Ayart:)
Ayar aralig ‘ Minimum frekans-400Hz
Motorun calistirilacagi maksimum frekansi sinirlar
P106 Minimum frekans (Fabrika Ayari:)

Ayar arahig ‘ 0.00-Maksimum frekans

Bazi durumlarda motorun belirli bir frekansin altinda galismasi engellenerek asiri iIsinmasi dnlenmis

olur
P107 Hizlanma siresi 1 (Fabrika Ayari: Uriine gére degisir)
P108 Yavaslama siresi 1 (Fabrika Ayari: Uriine gére degisir)

Ayar aralig ‘ 0.1-999.9 Saniye

Hizlanma siiresi motorun 0 Hz'den maksimum frekansa ka¢ saniyede ulasacagini belirler. Yavaslama

siresi ise maksimum frekans’tan 0 Hz'e kag saniyede ulasacagini belirler. Fabrika ayarlarinda bu iki

deger aktiftir. Diger hizlanma ve yavaslama stireleri dijital girisler ile aktif edilebilir.

'F
P1OSMaximum
running frequency [~ " TTT T T AT T TTTTTTTTTRTT ,
£l I
£
Set running frequency f---=----- L :
:
I
i
;
I
I
[
]
]
]
I
I
Accelerating : Decelerating
]
[
P107 ' P108

P109 V/F maksimum gerilim (Fabrika Ayari:380)
Ayar araligi ‘ V/F orta gerilim-500.0V ‘ Birim ‘ 0.01
P110 V/F temel frekans (Fabrika Ayari:50)
Ayar araligi ‘ V/F orta frekans - Maksimum frekans ‘ Birim ‘ 0.01
P111 V/F orta gerilim (Fabrika Ayari: Uriine gére degisir)
Ayar aralig ‘ V/F minimum Gerilim - V/F maksimum gerilim ‘ Birim ‘ 0.1
P112 V/F orta frekans (Fabrika Ayari:2.5)
Ayar aralig ‘ V/F minimum frekans- V/F temel frekans ‘ Birim ‘ 0.01
P113 V/F minimum gerilim (Fabrika Ayari:15)
Ayar aralig ‘ 0-V/F orta gerilim ‘ Birim ‘ 0.1
P114 V/F minimum frekans (Fabrika Ayari:1.25)
Ayar aralig ‘ 0-V/F orta frekans ‘ Birim ‘ 0.01

P109-P114 parametreleri ile surticiinin Gerilim/Frekans egrisi belirlenebilir. Farkli ylk tipleri icin

farkh ayarlar(Sabit tork, degisken tork, yiiksek kalkis torku egrileri) yapilabilir. Ornegin daha yiiksek

kalkis torku icin P111 ve P113 parametrelerinin degerleri arttirilabilir. Ancak bu durumda daha yiksek
akim cekilebilecegi gz onilinde bulundurulmalhdir. Farkli egrilere ait sekil asagida gosterilmistir.
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A High starting torque curve
P109 femmmmmmmmmmmceayanaan ” .
4 . L—e Constant torque curve
P111 l | .
: | 3 Torgue dropping curve
l l
! 1
! 1
I 1
P113 l :
! ! F
Pi14 P12 P110 P10S
P115 Anahtarlama frekansi (Fabrika Ayari: Uriine gére degisir)
Ayar araligi | 1-15 kHz | Birim | 1

Daha az motor giriltisi icin bu deger arttirilabilir. Ancak bu durumda motor isisi ve siriici kayiplari
da artacaktir. Motor ile siirlici arasindaki mesafe fazla ise anahtarlama frekansi diistrilmelidir.

P117 Fabrika ayarlarina alma (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig | 0-8 | Birim | 1
Agiklama 8: Fabrika ayarlarina al

Gerektiginde surlclyu fabrika ayarlarina almak i¢cin P117 parametresini “8” olarak ayarlayin.
Parametre kilidi aktif iken (P118=1)bu islem gerceklestirilemez. Once parametre kilidini pasif hale
getirin, daha sonra fabrika ayarlarina alin.

P118 Parametre kilidi (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig | 0-1 | Birim | 1
Agiklama 0: Acik

1: Kilitli

Yetkisiz kisilerce parametrelerin degistirilmesini engellemek icin parametre kilidini aktif edebilirsiniz.
Parametre kilidi aktif iken P100(Ana frekans referansi) disinda hicbir parametre degistirilemez.
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7.3 Temel Uygulama Parametreleri

P200 Kalkis modu (Fabrika Ayari:0)

Ayar aralig | 0-1 | Birim | 1

Agiklama 0: Rampali
1: Donen motoru yakala

iki cesit kalkis modu vardir. Bircok yiik tipinde kalkis icin dzel bir ihtiyag yoktur. Bu tarz yiiklerde
surici kalkis frekansi ile baslayarak set frekansina dogru yikselir.

D6nen motoru yakalama 6zelligi, anlik enerji kesintisi veya bir hata sonrasinda, yikiin ataleti ile
donmekte olan motorun durmasini beklemeden yeniden calistirilmasini saglar. Stiricii motorun
donis yoni ve hizini tespit ederek bu hiza uygun bir frekans uygulayarak motoru tekrar set
frekansina cikartir. Bu islem esnasinda asiri akim c¢ekilebilir. P409 degeri uygun sekilde ayarlanmalidir.
Eger cok kliclk ayarlanirsa kalkis sliresinin uzamasina neden olabilir. Strlci akim limitine girdiginde
hizlanmayi durduracaktir.

A

Motor speed

Frequency converter
output frequency

I
0 i >
I I
I |
I I
Running command — I—
P201 Durus modu (Fabrika Ayari:0)
Ayar arahg | 0-1 ‘ Birim ‘ 1

Agiklama 0: Rampali
1: Serbest durus

Yiikiin 6zelliklerine uygun bir durus modu secebilirsiniz.

Rampali durus segildiginde, siriict durus komutu aldiginda yavaslama siiresine uygun sekilde hizini
azaltir. Durus frekansina ulasildiginda eger aktif edildiyse DC frenleme uygulanir aksi halde bu
noktadan sonra serbest durus yapilr

Serbest durus segildi ise stirticti durus komutu aldiginda cikis frekansini derhal keser ve motor kendi
ataletiile durur.

Durus ozellikleri asagidaki sekilde gosterilmistir.
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Running
frequency

Shutdown  Jo o oo oo e

CA

LS

]
frequency I v .
’ ' N, ~, Free running shutdown
LY
1 : Y - ~
L " & e F

le—— X

Shutdown duration DC braking

P202

Kalkis frekansi (Fabrika Ayari:0.5)

Ayar aralig | 0.10-10.00 | Birim [ 0.01

Suriclye start verildiginde harekete bu frekans degerinden baslar. Agir yliklerde veya yliksek kalkis
torku gerektiren uygulamalarda bu degerin yikseltilmesi kalkis islemini kolaylastirabilir. Ancak bu
deger cok yikseltilirse asiri akim hatasina neden olabilir.

Set frequency

Startup

frequency %

I

A

= 1

Running I l

command

P203 Durus frekansi (Fabrika Ayari:0.5Hz)
Ayar aralig ‘ 0.10-10.00Hz ‘ Birim ‘ 0.01Hz

Surtict durus komutu aldiginda cikis frekansi “Durus Frekansi” na kadar disuriliir. Bu noktadan sonra
DC frenleme veya serbest durus ile durusunu tamamlar.
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P204 Kalkis DC fren akimi (Fabrika Ayari:100)
Ayar araligi | 0-150(%0-%150) | Birim | 1

P205 Kalkis DC fren siresi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-250(0-25.0 saniye) | Birim | 1

Kalkista DC fren uygulamasi hava akimi ile ddonmekte olan motorlari calismaya baslamadan dnce
durur pozisyona getirmek icin kullanilir. Aksi halde ters yonde dénmekte olan motor hareket
ettiriimek istendiginde asiri akima neden olabilir.

Kalkis DC fren akimi, siiricinin nominal akiminin ylizdesi cinsindendir. Yiike uygun olacak sekilde bu
deger yeterli fren torku elde edilene kadar arttirilarak ayarlanmalidir.

Kalkis DC fren siresi, dc fren akiminin uygulanacagi siireyi belirler. Degeri 0 ise kalkista DC fren
uygulanmaz.

P202

=
[
=
h

\
\\
Y

Funning
command
P206 Durus DC fren akimi (Fabrika Ayari:100)
Ayar araligi | 0-150(%0-%150) | Birim | 1
P207 Durus DC fren siiresi (Fabrika Ayari:0)
Ayar arahig ‘ 0-250(0-25.0 saniye) ‘ Birim ‘ 1

Durus DC fren akimi, stirlictinlin nominal akiminin yilizdesi cinsindendir. Yiike uygun olacak sekilde bu

deger yeterli fren torku elde edilene kadar arttirilarak ayarlanmahdir.

Durus DC fren siiresi, dc fren akiminin uygulanacagi siireyi belirler. Degeri 0 ise durusta DC fren
uygulanmaz.

P208

Tork Arttirma

(Fabrika Ayari:%5)

Ayar arahg ‘ %0.1-%20.0

| Birim | 0.1

P208 ile ¢ikis gerilimi arttirilarak daha yiksek kalkis torku elde edilebilir. Yiiksek ayarlandiginda
motorda i1sinmaya neden olabileceginden kademeli olarak arttirilarak ayarlanmalidir.
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P209 Nominal motor gerilimi (Fabrika Ayari:380.00V)
Ayar araligi | 0-500.00V | Birim | 0.01

P210 Nominal motor akimi (Fabrika Ayari:*)
Ayar araligi ‘ ‘ Birim ‘ 0.1

P211 Motor yikslz akimi(%) (Fabrika Ayari:40)
Ayar araligi ‘ 0-100 ‘ Birim ‘ 1

P212 Nominal motor hizi (Fabrika Ayari:1420)
Ayar araligi | 0-6000 | Birim | 1

P213 Motor kutup sayisi (Fabrika Ayari:4)
Ayar aralig ‘ 0-10 ‘ Birim ‘ 1

P214 Nominal kayma (Fabrika Ayari:2.5)
Ayar araligi | 0-100 | Birim | 0.1

Yukaridaki parametreler motor plaka bilgisine gore girilmelidir.

P209’a motor plakasinda verilen gerilim degeri girilmelidir

P210’a motor plakasinda verilen akim degeri girilmelidir

P211’e motor yiiksliz akim degeri nominal motor akiminin yiizdesi cinsinden girilmelidir.
P212’ye motorun 50Hz’deki hiz bilgisi girilmelidir

P213’e motor kutup sayisi bilgisi girilmelidir.

P214’e girilecek kayma degeri ile agir yik kosullarinda kayma kompanzasyonu yapilarak motorun
istenen hizda dénmesi saglanabilir

P215 Nominal motor frekansi (Fabrika Ayari:50Hz)

Ayar aralig ‘ 0-400.00 Hz ‘ Birim ‘ 0.01
P216 Stator direnci (Fabrika Ayari:0)

Ayar aralig ‘ 0-100.00 ohm ‘ Birim ‘ 0.01
P217 Rotor direnci (Fabrika Ayari:0)

Ayar aralig ‘ 0-100.00 ohm ‘ Birim ‘ 0.01

P218 Rotor 6zendiktansi (Fabrika Ayari:0)

Ayar araligi | 0-1.0000 H | Birim | 0.001
P219 Rotor dogal endlktansi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-1.000 H | Birim | 0.001




7.4 Giris Cikis Parametreleri

P300 FIV Minimum gerilim girisi (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig ‘ 0-FIV Maksimum gerilim girisi ‘ Birim ‘ 0.1

P301 FIV Maksimum gerilim girisi (Fabrika Ayari:10.0)
Ayar aralig ‘ FIV Minimum gerilim girisi-10.0V ‘ Birim ‘ 0.1

P302 FIV Giris filtre siiresi (Fabrika Ayari:1.0)
Ayar araligi | 0-25.0 | Birim | 1

P300 ile belirlenen degerden daha dislik bir gerilim geldiginde yok kabul edilir.

P301 ile belirlenen degerden daha yliksek bir gerilim geldiginde P301 ile belirlenen deger kadar bir
gerilim varmis gibi kabul edilir.

P302 ile belirlenen deger siriiciiniin analog gerilim girisindeki degisikliklere ne kadar hizl tepki
verecegini belirler. P302 degeri arttikca tepki hizi azalacaktir

P303 FIC Minimum akim girisi (Fabrika Ayari:0)
Ayar arahig ‘ 0-FIV Maksimum akim girisi ‘ Birim ‘ 0.1

P304 FIC Maksimum akim girisi (Fabrika Ayari:20.0)
Ayar aralig ‘ FIV Minimum akim girisi-20.0 ‘ Birim ‘ 0.1

P305 FIC Giris filtre suresi (Fabrika Ayari:1.0)
Ayar araligi | 0-25.0 | Birim | 1

P303 ile belirlenen degerden daha disiik bir akim geldiginde yok kabul edilir.

P304 ile belirlenen degerden daha yilksek bir akim geldiginde P301 ile belirlenen deger kadar bir akim
varmis gibi kabul edilir.

P305 ile belirlenen deger siirliciiniin analog akim girisindeki degisikliklere ne kadar hizli tepki
verecegini belirler. P305 degeri arttikca tepki hizi azalacaktir

Chatput
lmquL.:" A current signal of 20mA
above is treated sa 20mA
S50Hz %
(P312)
0 Current signal
1o STA 0 mA ol e
R P303 P304
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P306 FOV Minimum gerilim ¢ikisl (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig ‘ 0-FOV Maksimum gerilim ¢ikisl ‘ Birim ‘ 0.1

P307 FOV Maksimum gerilim ¢ikisi (Fabrika Ayari:10.0)
Ayar arahig ‘ FOV Minimum gerilim ¢ikisi-10.0V ‘ Birim ‘ 0.1

P306 ve P307 analog gerilim ¢ikis degerini sinirlandirir.

0 S0Hz »F
P30 P3iz
P308 FOC Minimum akim ¢ikisi (Fabrika Ayari:0)
Ayar arahig ‘ 0-FOC Maksimum akim gikisi ‘ Birim ‘ 0.1
P309 FOC Maksimum akim gikisi (Fabrika Ayari:20.0)
Ayar arahig ‘ FOV Minimum akim ¢ikisi-20.0mA ‘ Birim ‘ 0.1
P310 Dislik analog frekansi (Fabrika Ayari:0.00)
Ayar araligi | 0.0-600.00 | Birim | 0.01
P311 Disiik analog yonii (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Aciklama 0:Pozitif yon
1:Negatif yon
P312 Yiksek analog frekansi (Fabrika Ayari:50)
Ayar araligi | 0.0-600.00 | Birim | 0.01
P313 Yiiksek analog yonii (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Aciklama 0:Pozitif yon
1:Negatif yon
P314 Analog giris tersleme (Fabrika Ayari:0)
Ayar aralig | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Tersleme
1: Tersle

P310ile P314 parametreleri ile ¢ikis frekansi ve donlis yoninin analog girislerle nasil kontrol
edilecegini belirler

P310 ile disik analog giris seviyesine karsilik gelen ¢ikis frekansi degeri belirlenir

P311 ile diislik analog giris seviyesinde donts yonu belirlenir

P312 ile yiksek analog giris seviyesine karsilik gelen ¢ikis frekansi degeri belirlenir
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P313 ile ylksek analog giris seviyesinde donis yoni belirlenir

P314 ile giris terleme islemi kontrol edilir

Ornek 1: Harici kontrol cihazi 2-10 V sinyal géndererek motorun ileri ve geri ydnde 50Hz de ¢alisacak

sekilde kontrol edecekse:

P301=10
P310=50
P311=1
P312=50
P313=0

p3l2
50Hz

r il

P310
50

50H=

T [

= . .
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Ornek 2: Harici kontrol cihazi 4-20 mA sinyal géndererek motorun ileri ydnde 100Hz-OHz de calisacak
sekilde kontrol edecekse:

P303=4
P304=20
P310=100
P311=0
P312=0
P314=0

P310
100Hz

P312 !
0 4(P303) 20(P304)

I Signal
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P315 FWD Giris terminali (Fabrika Ayari:6)
P316 REV Giris terminali (Fabrika Ayari:7)
P317 S1 Giris terminali (Fabrika Ayari:1)
P318 S2 Giris terminali (Fabrika Ayari:18)
P319 S3 Giris terminali (Fabrika Ayari:15)
P320 S4 Giris terminali (Fabrika Ayari:16)
P321 Rezerve (Fabrika Ayari:8)
P322 Rezerve (Fabrika Ayari:9)
Ayar araligi | 0-26 | Birim | 1
Agiklama 0: Kullanilmiyor

1: Jog

2:ileri jog

3: Geri jog

4: ileri- Geri

5: Calis

6: ileri

7: Geri

8: Dur

9: Coklu hiz1

10: Coklu hiz 2

11: Coklu hiz 3

12: Coklu hiz 4

13: Hizlanma/Yavaslama 1
14: Hizlanma/Yavaslama 2
15: Hiz arttir

16: Hiz azalt

17: Acil stop

18: Hata reset

19: PID calisiyor

20: PLC calisiyor

21: Zamanlayici 1 ¢ahs

22: Zamanlayici 2 ¢alis

23: Sayici pals girisi

24: Sayici reset girisi

25: Hafizayi sil

26: Sarma islemini baslat

0: Kullaniimiyor

1:J0G
2:ileri JOg
3: Geri log

4: ileri-Geri
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— v

' FWD
e — S REV
GND

EMBC-ZE
L

'1|..?

P102=1, P315=6, P316=4

Terminal Durumu Calisma Durumu

FWD REV
Aktif Pasif ileri Calis
Aktif Aktif Geri Calis
Pasif Pasif Dur

5: Calis

6: ileri calis

7: Geri Gahs

8: Dur

9: CokluHiz1

10: Coklu Hiz 2

11: Coklu Hiz 3

12: Coklu Hiz 4

Coklu hiz terminalleri ile 15 farkh calisma hizi belirlenebilir. Litfen asagidaki tabloyu inceleyiniz

Coklu Fonksiyon Terminali

Coklu Hiz
1

Coklu Hiz
2

Coklu Hiz
3

Coklu Hiz
4

Durum ve Agiklama

Hiz P100 veya potansiyometre ile belirlenir

Coklu Hiz 1 (P503)

Coklu Hiz 2 (P504

Coklu Hiz 3 (P505

Coklu Hiz 4 (P506

)
)
)
Coklu Hiz 5 (P507)

Coklu Hiz 6 (P508)

Coklu Hiz 7 (P509)

Coklu Hiz 8 (P510)

Coklu Hiz 9 (P511)

Coklu Hiz 10 (P512)

Coklu Hiz 11 (P513)

Coklu Hiz 12 (P514)

Coklu Hiz 13 (P515)

Coklu Hiz 14 (P516)

ROk OFrR|IO|IFR|IO|IR|IO(R|O|Rr|O|R|O

RP(RPOO|IFRP|IFPIO|IO|IRIPIOIO|FR,|FL,|O|O

RPRr(PRPPRPOIO|I0CO|IO|R|[PR([RIPIOOC|O|O

RlRr|lkR|R|IFR|R|kR|~|lOo|lo|o|o|o|lo|o|o

Coklu Hiz 15 (P517)
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13: Hizlanma Yavaslama se¢im biti 1
14: Hizlanma Yavaslama sec¢im biti 2

Bu iki bit sayesinde 4 farkh hizlanma yavaslama siresi icinden se¢im yapilabilir.

Coklu Fonksiyon Terminali Aktif Hizlanma Yavaslama Rampasi

Segim biti 1 Segim biti 2

0 0 Hizlanma/Yavaslama siresi 1 (P107,P108)
1 0 Hizlanma/Yavaslama slresi 2 (P401,P402)
0 1 Hizlanma/Yavaslama slresi 3 (P403,P404)
1 1 Hizlanma/Yavaslama slresi 4 (P405,P406)

15: Hiz arttir

Bu terminal aktif oldugunda maksimum frekansa ulasana kadar hiz sabit sekilde artar
16: Hiz azalt

Bu terminal aktif oldugunda minimum frekansa ulasana kadar hiz sabit sekilde azalir

Enerji kesintilerinde bu girisler ile degistirilen hiz degeri saklanmaz. P100 parametresinin degerine
doner.
Frequency

Max. mnning
frequency

Set frequency f---
Min, running frequency p-/#~-----

> Time

- - -

Running command _I

UUP command

Down command

17: Acil stop
18: Hata reset
Olusan hatalar sifirlanabilir. Tus takimi tizerindeki “RESET” diigmesi ile ayni isleve sahiptir.

19: PID Calistir

20: PLC Calistir

21: Zamanlayici 1 galis

22: Zamanlayici 2 galis

Giris aktif oldugunda zamanlayici ¢alisir ve belirlenen slire sonunda ilgili ¢ikis aktif olur
23: Sayici Pals girisi

Sayici250Hz’e kadar olan palsleri sayabilir.
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24: Sayici Reset

Giris aktif oldugunda sayicinin sayma degeri sifirlanabilir

A

Counter pulse

Coo Cn Co

Counting reached

I_l |—| |—||—| |—| ______ |—||—| |_||_| !_| |_| Cn = set count

I S

M

Counter reset

25: PLC hafizasini sil

PLC islevinin calismasi esnasinda herhangi bir durus(hata nedeniyle veya bilingli olarak) olustugunda
sirlicl programin hangi asamasinda kaldigini otomatik olarak kaydeder. Suriicii tekrar
cahstirildiginda isleme kaldig1 yerden devam eder. Eger islevin sifirlanarak yeniden baslatiimasi
isteniyorsa bu giris aktif edilmelidir.

Programmed operation

SN\ N

Time

PLC controlled

operation

Running signal

PLC memory cleared

26: Sarma islemini baslat

Giris aktif oldugunda sarma islemi baslatilir.

Frequency

A

Set frequency [T

e Time

Running command _

Winding started

Winding completed
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Running command —

Frequency

A

Set running
frequency

Set reached

frequency

P323 MO1 ¢ikis terminali (Fabrika Ayari:1)
P324 MO02 ¢ikis terminali (Fabrika Ayari:2)
P325 Role ¢ikis terminal (Fabrika Ayari:3)
Ayar araligi | 0-28 | Birim | 1
Agiklama 0: Kullanilmiyor
1: Calisiyor
2: Frekansa ulasildi
3: Hata
4: Sifir hiz
5: Frekans 1’e ulasildi
6: Frekans 2’ye ulasildi
7: Hizlaniyor
8: Yavasliyor
9: Duslik gerilim
10: Zamanlayici 1 gikis
11: Zamanlayici 2 gikis
12: PLC faz tamamlandi
13: PLC gbrev tamamlandi
14: PID Ust limit
15: PID alt limit
16: 4-20mA sensor kopuk
17: Asiri yuk
18: Asiri tork
26: Sarma islemi tamamlandi
27: Sayici gikis
28: Sayici ara cikis
0: Kullanilmiyor
1: Calisiyor- Surici ¢ikis verdiginde aktif olur
2: Frekansa ulasildi- Cikis frekansi set degerine ulastiginda ¢ikis verir
3: Hata- Siirliclide hata olustugunda aktif olur
4: Sifir hiz- Stirlict gikis frekansi Kalkis Frekansindan disiikse aktif olur
5: Frekans 1’e ulasildi
6: Frekans 2'ye ulasild

________ - Cofrequency
- range

e A R L

e L LY T T

» Time

Multifunctional |

output terminal
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7: Hizlaniyor- Siiriict set degerine dogru hizlanirken aktif olur
8: Yavasliyor- Suiriic set degerine dogru veya durmak zere yavaslarken aktif olur

Frequency

A

3 Time

Running command J

Accelerating _|

I

Decelerating

9: Duslik gerilim- Siricu DC bara geriliminin belirlenen degerden diisiik oldugunu algiladiginda aktif

olur.
10: Zamanlayici 1 gikis
11: Zamanlayici 2 gikis

Suricl, zamanlayici belirlenen siire kadar galistiktan sonra bu ¢ikisi aktif eder. Zamanlayici calistirma

sinyali geldiginde pasif olur

12: PLC faz tamamlandi- PLC programinin her bir fazi tamamlandiginda bu ¢ikis aktif olur

Funning command

Stage completion indicating

Process commpletion
indicating

A

Program setiing: stop afier
three cycles of operation

-

L—
-
.

13: PLC gorev tamamlandi- Tim PLC programi tamamlandiginda bu ¢ikis aktif olur

14: PID Ust limit
15: PID alt limit

PID geri beslemesi icin belirlenen Ust ve alt seviyeler asildiginda ilgili ¢ikislar aktif olur

16: 4-20mA sensor kopuk
17: Asiri yuk
18: Asiri tork

26: Sarma islemi tamamlandi- islem tamamlandiginda aktif olur, siiriicii durdugunda ¢ikis pasif olur
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27: Sayici cikis- Sayma degeri set degerine(P425) ulastiginda aktif olur
28: Sayici ¢cikis- Sayma degeri ara set degerine(P426) ulastiginda aktif olur

P326 FOV Cikis Terminal (Fabrika Ayari:0)

Ayar araligi ‘ 0-7 ‘ Birim ‘ 1

P327 FOC Cikis Terminali (Fabrika Ayari:1)

Ayar araligr | 0-7 ‘ Birim ‘

Agiklama 0: Gikig frekansi

1: Cikis akimi

2: DC bara gerilimi

3: Gikig gerilimi

4: Pals cikisi (1pals/Hz)
5: Pals ¢ikisi (2pals/Hz)
6: Pals ¢ikisi (3pals/Hz)
7: Pals gikisi (6pals/Hz)

0: Cikis frekansi- Maksimum analog ¢ikis gerilimi(akimi) maksimum frekansta elde edilir

1: Cikis akimi- Maksimum analog cikis gerilimi(akimi) 2 x stirlici nominal akiminda elde edilir
2: DC Bara gerilimi- Maksimum analog ¢ikis gerilimi(akimi) DC1000V’da elde edilir

3: Cikis gerilimi- Maksimum analog ¢ikis gerilimi(akimi) AC 510V’da elde edilir

7.5 Ust Diizey Parametreler

P400 Jog frekansi (Fabrika Ayari:5.00)

Ayar araligi | 0.00-Maksimum frekans | Birim | 0.01

Jog islemi genellikle devreye alma esnasinda deneme islemlerinde kullanilir. Bu islem sadece harici
terminal ile aktif edilebilir. JOG islemi diger tiim kontrol kaynaklarindan onceliklidir.

Kontrol 6nceligi su sira iledir:
JOG>Harici ¢oklu hiz>PLC islemi>PID islemi>Travers islemi>Sarma islemi> Referans Frekans

JOG hizlanma ve yavaslama siiresi 4. Hizlanma ve yavaslama parametreleri ile belirlenir.

P401 Hizlanma siresi 2 (Fabrika Ayari: 10.0)
P402 Yavaslama siiresi 2 (Fabrika Ayari: 10.0)
P403 Hizlanma siresi 3 (Fabrika Ayari: 20.0)
P404 Yavaslama siiresi 3 (Fabrika Ayari: 20.0)
P405 Hizlanma sliresi 4 (Fabrika Ayari: 2.0)
P406 Yavaslama siresi 4 (Fabrika Ayari: 2.0)
Ayar araligl | 0-999.9s ‘ Birim ‘ 0.1
P407 Sayici sayma degeri (Fabrika Ayari: 100)
P408 Sayici ara sayma degeri (Fabrika Ayari: 50)
Ayar araligi | 0-9999 ‘ Birim ‘ 1




P409 Hizlanma torku siniri (Fabrika Ayari: %150)

Ayar aralig

%0-%200 | Birim | 1

Cikis akimi P409 ile belirlenen siniri astiginda hizlanma durdurulur, akim sinir degerin altina
distiglinde hizlanma devam ettirilir. Strlcinin nominal akim degeri %100 kabul edilir. Deger “0”
olarak girilirse koruma fonksiyonu iptal edilmis olur.

Accelerating torque
limitation level

Current

Output frequency

P410 Sabit hiz tork siniri (Fabrika Ayari: %0)

Ayar araligi | %0-%200 | Birim | 1

Calisma esnasinda c¢ikis akimi P410 ile belirlenen siniri astiginda siirlicii otomatik olarak cikis
frekansini distrir. Akim distiginde gikis frekansi tekrar set edilen degere ylikseltilir. Deger “0”
olarak girilirse koruma fonksiyonu iptal edilmis olur.

A

PA10 ____
i |
|
| ]
| I
| I
l I
! i
W
Output frequency
r
P411 Yavaslamada asiri gerilim engelleme (Fabrika Ayari:1)
Ayar araligl | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Pasif
1: Aktif
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islev aktif edildiginde, yavaslama esnasinda DC bara gerilimi belirlenen seviyeye ulasirsa siiriicii
yavaslama islemini durdurur (Hiz sabit kalir). DC bara gerilimi dlistiglinde yavaslama islemi tekrar
baslar. Bu islev aktif edilmedigi durumda DC bara gerilimi ylikseldiginde strilci hata verir ve durur.

Voltage = eedeccccdecccccccccppecccccccnas
directrix N DC voltage
: Output frequency
i
Shutdown H -
command
P412 AVR(Otomatik gerilim regllasyonu) (Fabrika Ayari:1)
Ayar araligi | 0-2 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Pasif

1: Aktif
2: Yavaglama disinda aktif

Giris geriliminin dalgali oldugu durumlarda gikis torkunda dalgalanmalar gozlenebilir.

0: Pasif- Bu durumda siriici ¢ikis geriliminde dalgalanmalar gorilebilir
1: Aktif- Giris gerilimi dalgali olsa dahi strtcu ¢ikis gerilimini sabit tutar
2: Yavaslama disinda aktif- Srlcinin frenleme performansi 2. Secenege gore daha kuvvetlidir

P413 Otomatik enerji tasarrufu (Fabrika Ayari:%1 )
Ayar araligi | 0-%100 | Birim | 1

P414 Dinamik frenleme gerilimi
(Fabrika Ayari: 3 faz 380V modeller icin 650VDC, 1 Faz 220V modeller icin 375VDC)
Ayar araligi | 650VDC-800VDC Birim | 1

360VDC-400VDC

P415 Frenleme orani (Fabrika Ayari:50)

Ayar araligi | 40-100 | Birim | 1

Otomatik eneriji tasarrufu fonksiyonu ile motora gerektigi kadar gerilim uygulanarak enerji tasarrufu
saglanabilir. Tam yikte ¢alisan veya yukin cok fazla degistigi uygulamalarda kullanilamaz

Output frequency

A

100%%
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P414 ve P415 parametreleri dahili fren kiyicili modellerde kullanihr.

A

De high pressure

/”““\”

v

—-"/:

. : \ 50V
i ~—
II77I7777

P414 parametresine ¢ok yiiksek deger verilirse DC bara gerilimi yikseleceginden sirlicii hataya
gecebilir. Eger cok distik ayarlanirsa bu durumda fren direncinde asiri Isinmaya neden olabilir.
P415 parametresi ile direnci devrede ve devre disi oldugu oran belirlenir. Bu parametrenin daha

ylksek ayarlanmasi daha gticll bir direng gerektirebilir.

P416 Anlik enerji kesintisinden sonra otomatik basla

(Fabrika Ayari:0)

Ayar aralig | 0-1 | Birim | 1
Agiklama 0: Pasif
1: Aktif

0: Pasif- Enerji tekrar geldiginde siirlicii otomatik ¢alismaz

1: Aktif- Anlik eneriji kesintilerinde surticl ¢ikis frekansini dustirerek barayi canli tutar. Enerji normale

dondiginde normal ¢alismasina devam eder. Bu parametre aktif iken motor otomatik olarak

doneceginden ok dikkatli olunmalidir.

Start sinyali dijital terminalden FWD aktif edilerek veriliyorsa ve bu giris strekli koprili ise bu
durumda siirlicliye enerji verildigi anda ¢alismaya baslayacagindan bu tarz bir kullanimda azami

dikkat gosterilmeli veya 3-kablolu kontrol metodu kullaniimahdir

P417 izin verilen anlik enerji kesinti siiresi

(Fabrika Ayari: 5.0)

Ayar arahig ‘ 0-10.0

| Birim | 0.1

Anlik enerji kesintisinden sora siriiciiniin otomatik baslayabilmesi icin kesinti sliresinin P417 de

belirlenen degerden kisa olmasi gerekir

P418 Dénen motoru yakalama akim limiti

(Fabrika Ayari: %150 )

Ayar araligi ‘ 0-%200

| Birim | 1

Sirdct nominal akimi %100 kabul edilir.
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P419 D6nen motoru yakalama hata siresi (Fabrika Ayari: 5)
Ayar aralig ‘ 0-10 ‘ Birim ‘ 1
P418 N

e Output current
Output frequency

-

‘-‘-"-___-‘-_ .\/
)
[]
i/ﬂllm' speed
L :
1 )
- >

Actual overspeed starting time '

Eger surilicl motoru verilen siirede yakalayamazsa yukaridaki sekilde gosterildigi gibi hata verir ve

durur
P420 Oto tekrar baslama adedi (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0-5 | Birim | 1
P421 Oto tekrar baslama bekleme siiresi (Fabrika Ayart: 2)
Ayar araligi | 0-100 | Birim | 1

Herhangi bir hata olustugunda(Asiri akim, asiri gerilim vb.) P420 de belirlenen adet kadar otomatik
olarak hatayi sifirlar.P421 ile belirlenen siire sonunda P200 ile belirlenen sekilde tekrar start alir.
Eger sifirlama sonrasinda 60 saniye boyunca tekrar hata olusmazsa oto tekrar baslama adedi ilk
degerine set edilir. Eger 60 saniye icinde belirlenen(P420) adet kadar otomatik sifirlama yapilir ve
yine hata olusursa otomatik sifirlama islemi durdurulur. P420 degeri 0 olarak belirlenirse otomatik
hata sifirlama yapilmaz. Bu islem aktif iken motor otomatik olarak dénmeye baslayacagindan ¢ok
dikkat edilmelidir.

P422 Asiri tork aksiyonu (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligl | 0-3 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Asiri tork kontrolii sadece sabit hizda yapilir, stiriicti galismaya devam

eder

1: Asiri tork kontrolii sadece sabit hizda yapilir, algilandiginda siriici durur
2: Asiri tork kontrol her zaman yapilir, stiriicti calismaya devam eder

3: Asiri tork kontrolii her zaman yapilir, algilandiginda siriici durur

P423 Asiri tork algilama seviyesi (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi ‘ %0-%200 ‘ Birim ‘ 1

P424 Asiri tork algilama siresi (Fabrika Ayari: 0)
Ayar aralig ‘ 0-200 saniye ‘ Birim ‘ 1
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Surici ¢ikis akimi P423 degerini astiginda slirtict asiri tork sliresini hesaplamaya baslar. Asiri tork
siresi P424 degerinin yarisina ulastiginda alarm verir ama g¢alismaya devam eder. Asiri tork siresi
P424 degerini astiginda siirlicii korumaya gecer. Surici nominal akimi %100 kabul edilmistir.P423

“0” olarak ayarlanirsa bu koruma devre disi kalir.

A

)

P423

Torgue curve

/
]
]
I
]
i
P424

ra

3 [ SR
Overtorque i
alarm I .
Running state

P425 Hedef frekans 1 (Fabrika Ayari: 10.0)
Ayar araligi ‘ 0-Maksimum frekans ‘ Birim ‘ 0.1

P426 Hedef frekans 2 (Fabrika Ayari: 5.0)
Ayar araligi ‘ 0-Maksimum frekans ‘ Birim ‘ 0.1

BMBC-ZE siiricilerde iki adet frekans stipervizyonu mevcuttur. Histerisiz ayari P430 ile yapilir

Reached frequency
sefting

Multifunetional

output

P427 Zamanlayici 1 (Fabrika Ayari: 0)
Ayar arahig ‘ 0.0-10.0 saniye ‘ Birim ‘ 0.1

P428 Zamanlayici 2 (Fabrika Ayari: 0)
Ayar arahig ‘ 0-100 saniye ‘ Birim ‘ 1

Zamanlayicilar set degerlerine ulastiklarinda ilgili dijital cikislar aktif olur. Zamanlayicilar dijital girisler

ile aktif edilir.
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P429 Sabit hiz tork limiti sliresi (Fabrika Ayari: 0.50)
Ayar araligi ‘ 0-999.9 saniye ‘ Birim ‘ 0.1

P430 Hedef frekans histerisiz (Fabrika Ayari:0.5)
Ayar araligi | 0.00-2.00 | Birim [ 0.01

P430 ile P425 ve P426 ya ait histerisiz ayarlanabilir

P431 Atlama frekansi 1 (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0.0-Maksimum frekans | Birim [ 0.01

P432 Atlama frekansi 2 (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0.0-Maksimum frekans | Birim [ 0.01

P433 Atlama frekansi genisligi (Fabrika Ayari: 0.5)
Ayar araligi | 0.00-2.00 | Birim | 0.01

Belirli frekanslarda olusabilecek mekanik rezonanslari engellemek igin atlama frekansi 6zelligi
kullanilabilir.

P431
P432

A cel
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7.6 PLC Parametreleri

Dahili PLC islevine ait parametreler asagida verilmistir.

P500 PLC Hafiza modu (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Hafizayi sil

1: Hafizayi sakla

P501 PLC baslangic modu (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Pasif

1: Aktif

P500 parametresi 1 ol

arak secilirse, hata veya baska nedenlerle durus olustugunda kaldigi adimi

hafizasinda saklar. Tekrar baslatildiginda kaldigi yerden devam eder. Eger O olarak segcilirse hafiza
silinir ve tekrar baslatildiginda ilk adimdan baslar.

P501 parametresi 0 ol
aktif olur ve asagidaki

arak ayarlanir ise PLC islevi calistirilmaz. Eger 1 olarak ayarlanir ise PLC islevi
tabloda gosterilen kontrol kaynaklarindan 6ncelik sirasina gore baslatilabilir.

Oncelik Seviyesi

Kontrol yeri

JOG

Harici ¢coklu-hiz

Dahili coklu hiz

PID

Travers kontrol

Sarma

NOjL|BhWIN|(F

Dijital referans

P502 PLC ¢alisma modu (Fabrika Ayar::0)

Ayar aralig

0-4 | Birim | 1

Acgiklama

0: 1 ¢cevrim ¢ahs ve dur

1: 1 cevrim galisma bekleme modu

2: Donglsel calisma

3: Dongusel calisma bekleme modu

4: Bir ¢evrim calis ve ¢evrim bittiginde ayni hizda ¢alismaya devam et

PLC ¢calisma modu, ¢alisma seklini belirler. P502’'nin aktif olmasi icin PLC'nin ¢alistirilmis olmasi
gerekir. PLC bekleme modunun anlami, ¢evrimin her asamasinda siiriici rampali olarak durur ve bir
sonraki asamanin hizina tekrar yikselir.

Frequency

- Time
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P503 Coklu Hiz 1 (Fabrika Ayari: 10.0)
P504 Coklu Hiz 2 (Fabrika Ayari: 15.0)
P505 CokluHiz3 (Fabrika Ayari: 20.0)
P506 Coklu Hiz 4 (Fabrika Ayari: 25.0)
P507 CokluHiz5 (Fabrika Ayari: 30.0)
P508 CokluHiz6 (Fabrika Ayari: 35.0)
P509 Coklu Hiz 7 (Fabrika Ayari: 40.0)
P510 Coklu Hiz 8 (Fabrika Ayari: 45.0)
P511 Coklu Hiz9 (Fabrika Ayari: 50.0)
P512 Coklu Hiz 10 (Fabrika Ayari: 10.0)
P513 Coklu Hiz 11 (Fabrika Ayari: 10.0)
P514 Coklu Hiz 12 (Fabrika Ayari: 10.0)
P515 Coklu Hiz 13 (Fabrika Ayari: 10.0)
P516 Coklu Hiz 14 (Fabrika Ayari: 10.0)
P517 Coklu Hiz 15 (Fabrika Ayari: 10.0)
Ayar araligi | 0.00-Maksimum frekans | Birim [ 0.01
P503-P517 parametreleriile 15 farkh ¢oklu- hiz degeri belirlenir.
P518 PLC Operasyon siiresi 1 (Fabrika Ayari: 10.0)
P519 PLC Operasyon sliresi 2 (Fabrika Ayari: 15.0)
P520 PLC Operasyon siiresi 3 (Fabrika Ayari: 20.0)
P521 PLC Operasyon suresi 4 (Fabrika Ayari: 25.0)
P522 PLC Operasyon sliresi 5 (Fabrika Ayari: 30.0)
P523 PLC Operasyon siiresi 6 (Fabrika Ayari: 35.0)
P524 PLC Operasyon siiresi 7 (Fabrika Ayari: 40.0)
P525 PLC Operasyon siiresi 8 (Fabrika Ayari: 45.0)
P526 PLC Operasyon siiresi 9 (Fabrika Ayari: 50.0)
P527 PLC Operasyon siresi 10 (Fabrika Ayari: 10.0)
P528 PLC Operasyon siresi 11 (Fabrika Ayari: 10.0)
P529 PLC Operasyon siresi 12 (Fabrika Ayari: 10.0)
P530 PLC Operasyon siresi 13 (Fabrika Ayari: 10.0)
P531 PLC Operasyon siresi 14 (Fabrika Ayari: 10.0)
P532 PLC Operasyon siresi 15 (Fabrika Ayari: 10.0)
Ayar araligi | 0-9999 saniye | Birim | 1
P533 PLC Operasyon yoni (Fabrika Ayari: 0)
Ayar aralig ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1

P533 parametresi ile her segmentin donis yoni belirlenir. Donls yond ikili (binary) kodlama ile
belirlenir. Her segmentin donls yonu ilgili bit 0 veya 1 olarak ayarlanarak yapilir. Cikan sayinin onluk
(decimal) karsiligi bu parametreye girilir. Bit'in degeri 0 ise ileri yon 1 ise geri yonde doner.

Ornek: 5 segment dongisel calisma icin ayarlar

iki diigme kullanilir, biri calisma icin digeri durus igin. Hiz pot ile belirlenir.
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Cikis Frekansi Doénus Yonu DOnus suresi
Temel Frekans POT ile ayarlanabilir ileri
Segment 1 20.0 Geri 20
Segment 2 60.0 ileri 25
Segment 3 40.0 Geri 30
Segment 4 15.0 ileri 20
Power R u
supply S Vv Motor
T W
+10V —
10K | |———o FIV
GND
Ko
5K
AT S
T S2
K:l
-
* GND
Donls yonl ayari icin P533 parametresinin ayarlanmasi
Segment 1 Segment 2 Segment 3 Segment 4 Temel Frekans
4 3 2 1 0
0 1 0 1 0

ox2* 1x23 0x2? 1x2?! 0x2°

Ornekteki ikili kodlamanin(01010) desimal karsiligi 10 dur. Bu deger P533’e girilmelidir.
Ayarlanmasi gereken diger parametreler asagida verilmistir:

P101=3(Temel frekans tustakimi tizerindeki pot ile belirlenir)
P102=1(Kontrol yeri olarak terminal secili)

P105=60(Maks. Frekans 60Hz)

P107/P108=10(Hizlanma ve yavaslama stireleri 10 sn olarak secildi)
P317=6(S1 ileri start olarak ayarlandi)

P318=8(S2 Stop olarak ayarlandi)

P319=20(S3 PLC fonksiyonu baslatmak tizere ayarlandi)
P500=1(PLC Hafiza modu saklamaya ayarlandi)

P501=1(PLC baslangic modu aktif olarak ayarlandi)

P502=0(PLC ¢alisma modu bir ¢cevrim calis ve dur olarak ayarlandi)
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P503=20 (Coklu hiz 1 20Hz olarak ayarlandi)
P504=60 (Coklu hiz 2 60Hz olarak ayarlandi)
P505=40 (Coklu hiz 3 40Hz olarak ayarlandi)
P506=15 (Coklu hiz 4 15Hz olarak ayarlandi)
P518=10 (Coklu hiz 1 siiresi 10 saniye olarak ayarlandi)
P519=20 (Coklu hiz 2 siiresi 20 saniye olarak ayarlandi)
P520=25 (Coklu hiz 3 siiresi 25 saniye olarak ayarlandi)
P521=30 (Coklu hiz 4 siresi 30 saniye olarak ayarlandi)

Frequency A Shutdown

255 Je=>
[ R

1
1
1
1
1
1
1
1
1
Converter control | -- :
1

1
1
i
1
i
! 208
15 bofpmmmmmm L S L
1
i : |
i i -
! 1 Time
: 208 1
10 I P - :
i :
i ! 308
40 - :. .............
1
1

-~
[3%]
T

islem asamalar:
Surtictiyu ¢cahstirmak icin K1'e basiniz. Stirlicti frekansi potansiyometre ile ayarlanir
PLC fonksiyonunu galistirmak igin K3’e basiniz

Surtclyd durdurmak icin K2'ye basiniz. Siirlicli K2 ile veya hata nedeniyle durduysa tekrar ¢alistirmak
icin K1'e basiniz. Eger P500 “0” olarak ayarlandiysa islem hafizaya alinmadigi igin bastan baslayacaktir

F‘

P503 e ==
; P517
! u 1
! 1
! 1
! i
! 1
! i
! 1
P504 p==olemm e e e : -------- ' :
1 ! .
: ! '
= | > >
P518 P519 T
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7.7 PID Parametreleri

Suricu, akis hizi ve hava basinci gibi proses degiskenlerini PID kontrol ile ayarlayabilir. FIV ve FIC
terminalleri PID set degeri ve PID geri besleme degerlerinin baglantisi icin kullanilabilir.

P600 PID Kontrol (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0-1 | Birim | 1
Agiklama 0: Pasif

1: Tus takimindan galistir

2: Harici terminalden calistir

P601 PID galisma yoni (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Negatif

1: Pozitif

0: Negatif calisma modu

Geri besleme degeri (P603), set degerinden(P602) blyiik ise strici ¢ikis frekansini azaltir
Geri besleme degeri (P603), set degerinden(P602) kiiclk ise strici cikis frekansini arttirir
1: Pozitif galisma modu

Geri besleme degeri (P603), set degerinden(P602) bliylik ise slirlict ¢ikis frekansini arttirir

Geri besleme degeri (P603), set degerinden(P602) kiiclk ise strici cikis frekansini azaltir

P602 PID Set degeri girisi (Fabrika Ayar: 0)
Ayar araligi | 0-2 | Birim | 1
Agiklama 0: P604

1:FIV
2:FIC

PID set degeri girisi
“0” olarak ayarlandi ise set degeri P604 parametresiile belirlenir
“1” olarak ayarlandi ise set degeri FIV(0-10VDC analog girisi) ile belirlenir

“2" olarak ayarlandi ise set degeri FIC(0-20mA analog girisi) ile belirlenir

P603 PID Gergek deger girisi (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligl | 0-3 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: FIV

1: FIC
2: FIV-FIC
3: FIC-FIV

P603 parametresi 2 veya 3 olarak ayarlanarak fark basinca gore ¢alisma saglanabilir
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P604 Maks. Gerilimde geri besleme degeri (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligl | 0-%100 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama Geri besleme degeri olarak FIV segin
PID kontrol blok diyagrami
P&07
Target | +O p ol T + 14 VVVE
value - +
r o D J
Feedback
Converter

PID parametrelerinin dizgin ayarlanabilmesi icin
Oransal kazanci osilasyon neden olmayacak kadar arttirin
integral siiresini osilasyon neden olmayacak kadar azaltin

Tlrev slresini osilasyon neden olmayacak kadar arttirin

P605 PID Ust limit alarm degeri (Fabrika Ayari: 100)
Ayar araligi | 0.0-%100 | Birim | 0.1

P606 PID alt limit alarm degeri (Fabrika Ayari: 0)
Ayar araligi | 0.0-%100 | Birim | 0.1

Geri besleme degeri yukarida belirlenen limitleri astiginda alarm verilir.

P607 PID oransal kazang

(Fabrika Ayari: 100)

Ayar arahigi ‘ 0.0-%200

| Birim | 0.1

Oransal kazancg degeri kiicik ayarlandiginda sistemin tepkisi yavaslar. Deger biyidikce sistemin

tepkiside hizlanir ancak asim yapma ihtimali ortaya cikar

P608 PID integral sliresi

(Fabrika Ayari: 0.3)

Ayar araligi | 0.0-200.0 saniye

| Birim | 0.1

integral siiresi kararli hal hatasini belirler. Deger kiigiildiigiinde bu hata azalir ancak sistemin

osilasyona girme ihtimali olusur

73



P609

PID turev suresi

(Fabrika Ayari: 0)

Ayar araligi | 0.0-20.0 saniye

| Birim | 0.1

Turev siiresi ile anhk degisimlere verilen tepkinin blyUklUgl ayarlanir. Gereginden blylik degerler
osilasyona neden olabilir.

P610

PID kontrol adim genigligi

(Fabrika Ayari: 0.1)

Ayar araligl | 0.0-1.0 Hz

| Birim | 0.1

PID kontrol ¢evrimi her 10milisaniyede bir gergeklesir.

P611 PID uyku frekansi (Fabrika Ayari: 0.0)
Ayar araligi | 0.0-120.0 Hz | Birim | 0.1

P612 PID uyku siresi (Fabrika Ayari: 10.0)
Ayar araligi | 0.0-200.0 | Birim | 0.1

P613 PID uyanma degeri (Fabrika Ayari: 0.0)
Ayar aralig | 0.0-%100.0 | Birim | 0.1

Suriict P611 ile belirlenen frekansta P612 ile belirlenen siire kadar galisirsa strici uyku moduna
gecer. Surlici ekraninda ”SLP” yazisi yanip sonmeye baslar. Geri besleme degeri set degerinin P613
ile belirlenen miktar kadar altina distigtinde siirlici uyanir ve PID operasyonu devam eder.

P614 Awaking

P612 Dormancy

Target value

A

VAN

/_\(7 Feedback curve

value

/ S~—
Operating frequency

—

I

frequency E \—’_1\ /
: ; — e
! 1
1 I
! P612  !Shutdown IPID closes
I > !

Dormancy time

P614 PID gosterge degeri (Fabrika Ayari: 1000)
Ayar araligi ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1

P615 PID hane sayisi (Fabrika Ayari: 4)
Ayar aralig ‘ 1-4 ‘ Birim ‘ 1

P615 PID virgiil sonrasi hane sayisi (Fabrika Ayari: 1)
Ayar araligi | 0-4 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama
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PID gosterge degeri geri besleme degerinin ekranda nasil gosterilecegini belirler. P614 200 olarak
ayarlandi ise maksimum gerilim girisinde ekranda 200 gosterilir. P615 ekranda gosterilecek hane
sayisini belirler.

Ornek: Eger ekranda virgiilden sonra bir hane olmak lizere 4 hane gésterilecekse, P614 degeri 200
olarak girilmisse ve hedef deger %50 ise

Bu durumda gosterge degeri 200x%50=100.0 olacaktir

P614=200;P615=4,;P616=1
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7.8 Haberlesme Parametreleri

Siurtctniin diger ekipmanlarla haberlesmesi icin gerekli ayarlar bu parametreler ile yapilir.
Haberlesmeyi devre disi birakmak icin P702 parametresi “0” olarak ayarlanir.

P700 Haberlesme hizi (Fabrika Ayar::0)
Ayar araligi | 0-3 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: 4800 bps

1: 9600 bps
2: 19200 bps
3: 38400 bps

P701 Haberlesme modu (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-5 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: 8N1 ASCll

1: 8E1 ASCII
2: 801 ASCII
3: 8N1RTU
4:8E1 RTU
5: 801 RTU

P702 Haberlesme adresi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-240 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama

BMBC-ZE serisi surlicliler Modbus ASCII ve RTU modlarinda haberlesebilir.

Her byte 2 ASCII karakterden olusur. Ornegin 54HexASClII, 5(35Hex) ve 4(34Hex) den olusur

Character “0” “1” “2" ‘3" “4” ‘5" ‘6" “7"
ASCII code 30H | 31H | 32H | 33H | 34H | 35A | 36A | 37A
Character “8” ‘9" “A” “‘B” “C” “D” “E" “F”
ASCI| code 38A | 39H | 41H | 42H | 43A | 44A | 45H | 46H
Ornek Veri Yapisi
8-N-1 ASCII
Start bit 0| 1 3| 4 6 Stop bit
< 8-Data bits Character string
10-bits Character box
<€ r
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8-N-1 RTU

Start bit 0 1

2 3 4 5 6 | 7 | Stop bit

8-Data bits Character string

10-bits Character box

ASCII Veri Paketi

STX

Baslangi¢ karakteri= ‘.’ (3A Hex)

Adres Yiksek Anlamli

Haberlesme adresi

Adres Diisik Anlamli

8 bit adres iki adet ASCIl koddan olusur

Fonksiyon Yiiksek Anlamli

Fonksiyon kodu

Fonksiyon Dugik Anlamh

8 bit fonksiyon koduiki adet ASCII koddan olusur

Data(n-1)

Data karakterleri

nx8 bit veri 2n adet ASCII koddan olusur

Data O

n<16, maksimum 32 ASCII kod

LRC Yiiksek anlamli

Checksum

LRC Duslik anlamh

8 bit LRC 2 adet ASCII koddan olusur

END Yuksek Anlamli

Son karakteri

END Dusilik Anlaml

CR+LF(ODOA Hex)

RTU Veri Paketi

START

En az 10 ms bosluk

Adres Yiksek Anlamli

Haberlesme adresi

Fonksiyon Yiksek Anlaml

Fonksiyon kodu 8bit binary

Data(n-1)

Data karakterleri

......... nx8 bit veri
Data O n=16
CRC Yiiksek Anlamli Checksum

CRC Diislik Anlamli

16 bit CRC 2 adet 8bit binary koddan olusur

END

En az 10 ms bosluk

Haberlesme adresi

O0H: Genel yayin adresi
01H: Adresi 1 olan sirlcl
OFH: Adresi 15 olan siriici
10H: Adresi 16 olan siriici

Fonksiyon kodu
03H: Veri okuma
06H: 1 Word veri yazma
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Ornek 1:
1 nolu sirliciden 2102 adresinden baslayarak 2 word veri okuma(ASCII)

Sorgu Cevap
STX ' STX R
i1! A IOF
Address o ddress o
‘o F " 0
Function 3 unction 3
‘2 Number of data 0
o (count by byte) 4
Starting address 1
ED!
oy Content of starting 7
0 address 2102H 7
Number of data ‘0 =O.
(count by word) ‘o 0
X Content of address o
‘D’ 2103 H ‘o
LRC Check >
ET!
i?r
END CR LRC Check -
LF
CR
END
LF

1 nolu siirlctiiden 2102 adresinden baslayarak 2 word veri okuma(RTU)

Sorgu Cevap
Address 01H Address 01H
Function 03H Function 03H
Starting data 21H Number of data
g 04H
address 02H (count by byte)
Number of data 00H Content of data 17H
(count by word) 02H address 8102H 70H
CRC CHK Low 6FH Content of data 00H
- address 8103H 00H
CRC CHK High F7H
CRC CHK Low FEH

CRC CHK High 5CH




Ornek 2:
1 nolu sirlicinin “0100H” adresine 6000(1770H) veri yazma(ASCII)

Sorgu Cevap
STX " STX o
JOI iO!’
Address T Address T
Py 0
Function 0 Function —
‘6’ 6
JO! IO"
11! I1 1
Data address o Data address 0
-I’D! Ot
115 i1 1
i?! i?!’
Data content - Data content =
40! IO
J?! I?t
LRC Check T LRC Check T
CR R
END END ¢
LF LF
1 nolu siirlciiniin “0100H” adresine 6000(1770H) veri yazma(RTU)
Sorgu Cevap
Address 01H Address 01H
Function 06H Function 06H
01H 01H
Data address Data address
O0H OOH
17H 17H
Data content Data content
70H 70H
CRC CHK Low 86H CRC CHK Low 86H
CRC CHK High 22H CRC CHK High 22H




7.9 Uzman Parametreleri
Uzman parametrelerine erisebilmek icin P800 parametresinin “1” olmasi gerekir

P800 Uzman parametre kilidi (Fabrika Ayari:1)
Ayar aralig | 0-1 | Birim | 1
Agiklama 0: Kilitli

1: Acik

P801 Besleme frekans segimi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: 50Hz

1: 60Hz

P802 Sabit/Degisken tork secimi (Fabrika Ayari:0)
Ayar araligi | 0-1 ‘ Birim ‘ 1
Agiklama 0: Sabit tork

1: Degisken tork

Fan ve pompa ylikleri icin P802 parametresini “1” olarak ayarlandiginda daha fazla eneriji tasarrufu
elde edilebilir

P803 Asiri gerilim koruma ayari (Fabrika Ayari:Degisken)
Ayar araligi ‘ 760-820 ‘ Birim ‘ 1
Asiri gerilim hata degerinin degistirilebilmesini saglar
P804 Dusuk gerilim koruma ayari (Fabrika Ayari:Degisken)
Ayar araligi | 380-450 | Birim | 1
Dusuk gerilim hata degerinin degistirilebilmesini saglar
P805 Asiri sicaklik koruma ayari (Fabrika Ayari:Degisken)
Ayar araligi | 40-120 | Birim | 1
P806 Akim gosterme filtre siiresi (Fabrika Ayari:2.0)
Ayar araligi | 0-100 | Birim | 1

Bu degerin normalde degistirilmesine gerek yoktur. Cok kiiclk deger girilirse akim gostergesi ¢ok
fazla degisebilir

P807 Analog ¢ikis(0-10V) diisiik katsayi (Fabrika Ayari:*)
Ayar araligi ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1
P808 Analog ¢ikis(0-10V) yiiksek katsayi (Fabrika Ayari:*)
Ayar araligi ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1
P809 Analog ¢ikis(0-20mA) diistik katsayi (Fabrika Ayari:*)
Ayar araligi ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1
P810 Analog ¢ikis(0-20mA) yiiksek katsayi (Fabrika Ayari:*)
Ayar araligi ‘ 0-9999 ‘ Birim ‘ 1

Bu parametrelerin kullanici tarafindan degistiriimemesi gerekmektedir. Aksi halde anormal ¢alismaya
neden olabilir
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BOlUum 8 Bakim

Surici yariiletken komponentlerden olusan statik bir cihazdir. Calisma ortam kosullarina bagli
olusabilecek hatalarin 6niline gecebilmek icin glinliik bakimlari yapilmahdir. Sicaklik, rutubet, toz,
titresim ve benzeri faktorlerin cihaza etkileri takip edilmelidir.

Bakim ve inceleme esnasinda siirlicliniin enerjisinin kesildiginden ve en az 10 dakika beklendiginden
emin olunmalidir. DC bara uglari arasindaki gerilim 30VDC seviyesinin altina inmeden islem

yaptimamalidir.

8.1 inceleme
8.1.1 GUnlik bakim

Gunliik bakimda genel olarak asagidaki durumlar kontrol edilmelidir.

Motor operasyon hatasi

Uygun olmayan ortam kosullarinin kontroli
Sogutma sistem hatasi

Olagandisi titresim ve glriltu

Olagandisi sicaklik ve renk degisimleri

8.1.2 Periyodik bakim

Sogutma sistemi hatasi- sogutma kanallarini temizleyin, varsa arizali fanlari degistirin
Gevsek baglanti- zaman icinde gevseyen vida baglantilari varsa tekrar sikin

Kablo izolasyonlarini muhtemel korozyon ve darbelere karsi kontrol edin

izolasyon direncini 6lgiin

8.2 Parca degisimi

Suriict bircok elektronik ve mekanik komponentten olusmaktadir. Bazi pargalar zaman igerisinde
ozelliklerini yitirebilir. Bu durum stirticiiniin performansini diistirebilir veya tamamen islevsiz hale
gelmesine neden olabilir. Oleyici bakim maksatli olarak asagidaki parcalarin periyodik olarak
degistirilmesi gerekir

Parca adi Degisim siiresi
Sogutma fani 3-5yil
Elektrolitik kapasitor 5wyl

Sigorta 10 yil

Role -

Degisim sureleri 40C ortam sicakligi(asindirici gazlar, yag buhari ve toz olmayan ortamlar) igin

verilmistir.
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8.3 Ariza giderme

Suriictintin hasar gérmesine neden olabilecek bir durum olustugunda ilgili koruma fonksiyonu
devreye girer ve siricuyi korur. Stirticti ortaya ¢ikan tehlikeli durumun bilgisini ekranda gosterir.
Hata, nedeni ve diizeltici dnlemler asagida anlatiimistir.

Hata Agiklama Muhtemel hata nedeni Duzeltici aksiyon
Kodu
OCO/UCO | Dururken asiri Slrtcd arizal Servisle irtibat kurunuz
akim
OC1/UC1 | Hizlanmada asiri | 1.Hizlanma suiresi ¢ok kisa 1.Hizlanma siresini arttirin
akim 2.V/f egrisi dlizgin ayarlanmamis | 2.V/f egrisini dlizglin ayarlayin
3.Faz-toprak kisa devresi var 3.Motor izolasyonunu kontrol
4.Tork arttirimi ¢cok fazla edin
ayarlanmis 4.Tork arttirimini azaltin
5.Giris gerilimi ¢cok dislik 5.Giris gerilimini kontrol edin
6.D6nen motora direk start verildi | 6.YUku kontrol edin
7.Suricd ayarlari uygun degil 7.D6nen motoru yakalama
8.Slirlicti anzal fonksiyonunu aktif edin
8.Surlci kapasitesini arttirin
9.Servisi arayin
0C2/UC2 | Yavaslamada 1.Yavaslama suiresi ¢ok kisa 1.Yavaslam siresini arttirin
asiri akim 2.Surici kapasitesi yetersiz 2.Surici kapasitesini arttirin
3.Elektriksel glirtltl var 3.Gurdltd kaynagini ortadan
kaldirin
0C3/UC3 | Sabit hizda asiri | 1. Motor veya motor kablosunda | 1.izolasyonu kontrol edin
akim zayif izolasyon 2.YUki kontrol edin
2. Dalgah yiuk 3.Giris gerilimini kontrol edin
3.Dalgali giris gerilimi veya distk | 4.Slrlcl kapasitesini arttirin
gerilim 5.Trafo kapasitesini arttirin
4.SUrlcl kapasitesi yetersiz 6. Gurdlti kaynagini ortadan
5.Elektriksel guralti var kaldirin
ouo Dururken asiri 1.Giris gerilimi ylksek 1. Giris gerilimini kontrol edin
gerilim 2.Slrlicl anzal 2.Servisi arayin
ou1l Hizlanmada asirt | 1.A¢ma kapama icin kontaktor 1.Sidricuyd calistirmak icin
gerilim kullanihyor kontaktor kullanmayin
2.Sirdcd anzali 2.Servisi arayin
ou2 Yavaslamada 1.Rejeneratif calisma var 1.Fren direnci kullanin
asiri gerilim 2.Fren direnci yetersiz 2.Direng degerini kontrol edin
3.Yavaslama stiresi ¢ok kisa 3.Yavaslama sliresini arttirin
ous3 Sabit hizda asirt | 1.Yavaslama siiresi ¢cok kisa 1.Yavaslama siresini arttirin

gerilim

2.Dalgali giris gerilimi
3.Asin ylk

4.Yanlis fren direnci
5.Fren parametresi uygun
ayarlanmamis

2.Giris gerilimini kontrol edin
3.Ylku kontrol edin
4.Frenleme Unitesini ve direnci
kontrol edin

5.Parametre ayarlarini kontrol
edin
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LUO Dururken disiik | 1.Anormal sebeke gerilimi 1.Sebeke gerilimini kontrol
gerilim 2.Girig faz hatasi edin
2.Girig fazlarini kontrol edin
LU1 Hizlanmada 1.Anormal sebeke gerilimi 1.Sebeke gerilimini kontrol
disuk gerilim 2.Girig Faz hatasi edin
LU2 Yavaslamada 3.Asin ylk 2.Giris fazlarini kontrol edin
duslik gerilim 3.Surici kapasitesini arttirin
LU3 Sabit hizda
duslik gerilim
FbO Sigorta atti Surdci arizali Servisi arayin
Fbl
Fb2
Fb3
oLo Dururken 1.Asiryilk 1.Ylki azaltin
asirylik 2.Hizlanma stiresi ¢ok kisa 2.Hizlanma siiresini arttirin
oL1 Hizlanmada asiri | 3.Tork arttirnmi duizeyi ¢ok yiiksek | 3.Tork arttirma dizeyini
yuk 4.V/f egrisi yanhs ayarlanmis disdrin
oL2 Yavaglamada 5.Sebeke gerilimi disiik 4.V/f egrisini ayarlayin
asirylik 6.D6nen motora direk start verildi | 5.Giris gerilimini kontrol edin,
oL3 Sabit hizda 7.Yikte sikisma suriicli kapasitesini arttirin
asinyik 6.D6nen motoru yakalama
ozelligini kullanin
7.Daha buyiik stricil veya
motor kullanin
0oT0 Dururken motor | 1.Sogutma fani arizali 1.Sogutma fanini degistirin
asirylik 2.Sogutucu plaka kanallari tikal 2.Sogutu plaka kanalarini
OT1 Hizlanmada 3.0rtam sicakhgi ¢ok yiksek temizleyin
motor asiriylik 3.0rtam sicakhgini digirin
0T2 Yavaslamada
motor asiriylik
OT3 Sabit hizda
motor asiriylik
ES Acil stop Siriciye acil stop komutu verildi
Cco Haberlesme 1.Haberlesme kablosu kopuk 1.Kablolamayi kontrol edin
hatasi 2.Haberlesme parametreleri 2.Parametreleri kontrol edin
hatali 3.Haberlesme formatini
3.Haberlesme formati hatal kontrol edin
20 4-20mA sensér | 1.Gevsek baglanti 1.Baglantilari kontrol edin
kopuk 2.Kablo kopuk 2.Kabloyu kontrol edin
3.Sensor arizal 3.Sensoru degistirin
Pr Parametre Calisma esnasinda Sariclyd durdurduktan sonra
yazma hatasi degistirilemeyen parametrede parametre degerini degistirin
degisiklik yapilmaya calisildi
Err Hatali Parametre mevcut degil veya Bu parametreyi
parametre fabrika parametresi degistiremezsiniz
grubu
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8.4 Problem ¢bzme
Her sey kontrol edilmesine ragmen hata hala devam ediyorsa siricuyi fabrika ayarlarina alarak
parametre ayarlarinizi tekrar yapmayi deneyin

Parametreye yazma yapilamiyor

P118 parametresini kontrol edin

P101 ve P102 parametrelerini kontrol edin

Suriclyu durdurarak parametre degisikligini tekrar deneyin

Motor istenilen sekilde donmuiyor

P102 parametresini kontrol edin

Kalkis frekansi degerinin normal ¢calisma frekansindan yiiksek olmadigindan emin olun
Surici glic ve kontrol devresini kontrol edin

Stop komutu verilmediginden emin olun

P104 parametresini kontrol edin(Ters yon kilidi)

Coklu hiz degerlerinin sifirdan biliytk oldugundan emin olun

P105 degerinin sifir olmadigindan emin olun

P400 degerinin P202 den kigik olmadigindan emin olun

Yikin striict kapasitesinin ¢cok izerinde olmadigindan emin olun

Motor asiri 1siniyor

Yikin ¢ok agir olmadigindan emin olun gerekirse yiki azaltin
Motor fanini kontrol edin

P208 parametresinin dogru ayarlandigindan emin olun

P209 ve P219 ayarlarini kontrol edin

Otomatik motor tanitmayi ¢alistirin

Motorda asiri gurilti var

Anahtarlama frekansini arttirin

Mekanik gevsek baglantilari kontrol edin
Motor saticinizla gorisin

Motor ters yonde doniyor
Cikis faz sirasinin dogru oldugundan emin olun
Giris sinyallerinin(ileri start, geri start) dogru baglandigindan emin olun

Hiz artmiyor

P105(Maksimum frekans) parametresini kontrol edin

YUk kontrol edin

Fren direnci baglantisini kontrol edin(Yanlishkla P/+-P/- terminallerine baglanmis olabilir)

Suricl etraftaki diger cihazlarda girisime neden oluyor

Suricui icerdigi yiksek frekansli komponentler nedeniyle 6zellikle haberlesme hatlarinda
probleme neden olabilir

EMC filtre kullanin

Anahtarlama frekansini disiiriin

Gug ve sinyal kablolarini birbirinden en az 10cm uzaga doseyin

Sinyal kablolarinin zirhli olmasina dikkat edin
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8.4 SUrlcl kaynakli gUrtltuler ve azaltma teknikleri

Bazi harici kaynakli gtirtiltller stirticliyt etkileyebilecegi gibi yliksek frekansl anahtarlama yapan

suricide etrafinda elektriksel glriltilere neden olabilir. Bu glriltilerin yayilma yollarina gére farkli
tedbirler alinabilir.

Temel tedbirler

e Enerji ve sinyal kablolarini paralel tagsimayin
e Zirhli sinyal kablolari kullanin ve zirhi topraklayin

Surtictyd harici graltilerden korumak icin alinacak tedbirler

Kontaktor ve manyetik fren gibi yliksek glrilti olusturan cihazlar siiricd ile ayni pano igerisinde
kullanildiginda siiriictiniin bu cihazlarin yaydigi elektriksel giriltiiden etkilenmesini engellemek igin

asagidaki tedbirler uygulanabilir

o Sinyal kablolarina hat filtreleri ekleyin
e Sinyal kablolarinin siriictye baglantisi esnasinda sinyal kablolarinin zirhini topraklayin

filter -_—L—— =

Power
supply
. . L Input [~ 77 "1 outpu
) [mput filter P Converter P Output
- --=| reaclor p--4 -==4 reactor
Stux‘?m shielding
D Sensitive electncal
Filter .
————— equipment

Steel pipe shielding
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BAIUm 9 Yardimci Donanim Secgimi

Satin aldiginiz siirictinlin kapasitesini kontrol edin. Yardimci donanimlar siiriicti kapasitesine gore
secilmelidir. Seciminizde yardimci olmasi igin agagida verilen bilgilerden yararlanabilirsiniz

9.1 Yardimci donanim agiklamalari

Yardimci Donanim

Aciklama

Kompak salter, Kacakakim

rolesi ve sigortalar

Devre kesici stricinin ilk enerjilenmede ¢cekecegi asiri akim
hesaba katilarak secilmelidir

Kontaktor

Kontaktor sadece glivenlik amagli kullanilmalidir. Kontaktori
higcbir zaman siirticliyl galistirip durdurmak igin kullanmayin.

AC/DC Reaktor

Surtctiniin neden oldugu harmonikleri azaltmak icin reaktor

kullanilabilir. AC reaktoér giris 3 faz beslemesine seri olarak
baglanir. DC reakt6r baglantisi yapmak icin P/+--P/-
terminallerindeki képri kaldirihp reaktor uglari bu terminallere
baglanir

Sidriclnin neden oldugu elektromagnetik giriltiyi engellemek
icin gliriltd filtresi kullanilabilir.

GUralta filtresi

Fren direnci ve Fren Unitesi Rejeneratif calisma olan uygulamalarda dinamik frenleme

saglamak igin kullanihr

Ferit Niive

Yataklama akimlarini engellemek igin kullanilir

9.2 Fren direnci se¢im tablosu

Sdracd Tipi Fren Direnci Fren Torku Motor
Glg(W) Direng(Ohm) (%10ED) Gici
(2) (kw)
BMBC-ZEO004T2B 80 200 125 0.4
BMBC-ZEOO07T2B 80 150 125 0.75
BMBC-ZEO015T2B 100 100 125 1.5
BMBC-ZE0022T2B 100 70 125 2.2
BMBC-ZEO037T2B 250 65 125 3.7
BMBC-ZEO0O55T2B 800 43 125 5.5
BMBC-ZEO075T2B 1000 32 125 7.5
BMBC-ZEO002T4B 150 300 125 0.2
BMBC-ZEO004T4B 150 300 125 0.4
BMBC-ZEO007T4B 150 300 125 0.75
BMBC-ZE0015T4B 150 220 125 1.5
BMBC-ZE0022T4B 250 200 125 2.2
BMBC-ZEO037T4B 300 130 125 3.7
BMBC-ZEO055T4B 400 90 125 5.5
BMBC-ZEO075T4B 500 65 125 7.5
BMBC-ZE0110T4B 800 43 125 11
BMBC-ZE0150T4B 1000 32 125 15
BMBC-ZE0185T4B 1300 25 125 18.5
BMBC-ZE0220T4B 1500 22 125 22
BMBC-ZE0300T4B 2500 16 125 30
BMBC-ZE0370T4B 3700 12.6 125 37
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Fren direnci hesabi:

380V siirtictilerde frenleme DC gerilimi 800-820V, 220 V sistemlerde ise 400VDC’dir. Ayrica fren
direnci hesabi yapilirken fren torkuda hesaba katilmalidir.

/2 X 100
P?s-luu:lr X Mha'% X J}:'.‘l'ran:ir_im_'m)( Pﬁ\dulur

R

U,-=Frenleme DC gerilimi
Potor=Motor glci
M,,,=Fren torku
Numotor=Motor verimi
NRrediiktsr=Rediktor verimi

Frenleme gici frenleme torku ve frenleme sikhgi ile ilintilidir.
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EK 1
Uygulama Ornegi

3-kablolu baglanti 6rnegi

Power S R (88
ﬁup]’ﬂ ¥ : El‘ ‘:‘:i : Ml otor

+10% -

10} |—- FIV

N
K3 Kl G
M
+——r"l".o—n5]
Sy 5 7

I P I-,.j

GND

Parametre Ayarlari

P101=1(Frekans referansi analog gerilim girisi ile belirlenir)
P102=1(Kontrol yeri dijital terminal)

P317=6(S1 ileri start olarak ayarlandi)

P318=7(S2 geri start olarak ayarlandi)

P319=8(S3 stop olarak ayarlandi)

Running frequency {potentiometric

Frequency
4 / controller)

A

= Time

K2 1

1

1

1

'
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i
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EK 2

Haberlesme Protokolii

Kaydedici adresleri

Fonksiyon 03- Kaydedici oku

Fonksiyon 06- Kaydedici yaz

ASClI
Start Adres Fonksiyon | Veri LRC LRC Toplam byte
Gelen | 3A 01 03 2000,0001 | 0D 0A 17 BYTE
Giden | 3A 01 03 02,0120 11+2Xn(n=2,4,6,8)
HATA 01 03 00 0D 0A 11 BYTE
Gelen | 3A 01 06 2000,0010 | 0D 0A 17 BYTE
“:010620000010XX”,0DH,0AH
Giden [3A |01 | 06 [ 2000,0010 [OD  [0A | 17BYTE
“:010620000010XX”,0DH,0AH
HATA [3A o1 | 06 | 00 lob oA | 11BYTE
“:010600XX”,0DH,0AH
RTU
Adres Fonksiyon | Veri CRC CRC Toplam byte
Gelen |01 03 2000,0001 | XX XX 8 BYTE
Giden |01 03 02,0120 [ XX XX 5+n(n=2,4,6,8)
HATA |01 03 00 XX XX 5 BYTE
Gelen |01 06 2000,0010 | XX XX 8 BYTE
Giden |01 06 2000,0010 | XX XX 8 BYTE
HATA |01 06 00 XX XX 5 BYTE

Hata kodu 1: Boyle bir adres yok
Hata kodu 2: Fonksiyon kodu kilitli

Adres(Hex) Agiklama
2000 Stop/Run
2001 Frekans referansi(0-400.0Hz)-P101=5 olarak ayarlanmali
Parametre Adres
PO03(Akim) 0003H
P0O04(Hiz) 0004H
P0O05(DC Ger.) 0005H
P0O09(Cikis Ger.) 0009H
P020(Cikis Glici) | 0014H
P100(Ana frek.) 0064H
P101(Frek.Ref.) 0065H
P107(Hiz.Siire) 006BH
P108(Yav.Sire) 006CH
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Data Adres Bit Adres icerik Okuma/yazma
00: Hareket Yok
Bit1-Bit0 01: Stop Yazilabilir
10: Start
11: Jog
00: Hareket Yok
2000H Bit3-Bit2 01: Geri Yazilabilir
10: ileri
11: Yon degistir
Bit 4 0:Hareket Yok Yazilabilir
1: Hata reset
Bit5-Bit15 Rezerve Yazilabilir
Frekans Referansi
2001H Bit0-Bit15 00000-40000 Yazilabilir
(0.00-400.00Hz)
P101=5
P0O01 Referans frekansi | xxx.xx Hz Sadece okunur 0001 H
P002 Cikis frekansi XXX.X Hz Sadece okunur 0002 H
P0O03 Cikis akimi XXX.X A Sadece okunur 0003 H
P0O04 Hiz Xxxx d/dk Sadece okunur 0004 H
P0O05 DC bara gerilimi xxx.x VDC Sadece okunur 0005 H
P0O09 Cikis gerilimi xxx.x VAC Sadece okunur 0009 H
P020 Gug Xxx.x kW Sadece okunur 0014 H
P027 Alarm Kelimesi(1 aktif-0 Pasif) Sadece okunur 001BH
BITOUC
BIT10C
BIT 2 NF Haberlesme hatasi
BIT 3 LO Cikis faz kaybi
BIT40OU
BIT 5 Rezerve
BIT6 LU
BIT 7 Motor asiri yuk
BIT 8 OT Asiri tork
BIT 9 OH Asiri sicakhk
BIT 10 Sensor kopuk
BIT 11- BIT 14 Rezerve
BIT 15 Alarm
P028 BITO O:FWD 1:REV Sadece okunur 001CH
BIT1 0:Stop 1:RUN
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ASCIl Mod

P101=5

P102=2
P700=1(9600)
P701=0(ASCII 8 N 1)
P702=1(Adres)

A)Referans frekansi girme

2001H adresine 50.00HZ(1388H) yazma

Giden paket
3A30313036323030313133383833440D0A
Gelen paket
3A30313036323030313133383833440D0A

B) Calistirma

2000H adresine 02H yazma”:010620000002”CR LF
Giden paket
3A30313036323030303030303244370D0A
Gelen paket
3A30313036323030303030303244370D0A

C) Durdurma

2000H Adresine 01H yazma”:010620000001”CR LF
Giden paket
3A30313036323030303030303144380D0A
Gelen paket
3A30313036323030303030303144380D0A

D) P101 Parametresine 3 Yazma

101 (0065 H) adresine 03(03 H) yazma

Giden paket
3A30313036303036353030303339310D0A
Gelen paket
3A30313036303036353030303339310D0A

101 (0065 H) adresine 5(05 H) yazma

Gelen paket
3A30313036303036353030303538460D0A
Giden paket
3A30313036303036353030303538460D0A
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RTU Mod

P101=5

P102=2
P700=1(9600)
P701=3(RTU 8 N 1)
P702=1(Adres)

A)Referans frekansi girme

2001H adresine 50.00HZ(1388H) yazma
Giden paket

010620011388 DE9C

Gelen paket

01062001 1388 DE9C

B) Calistirma

2000H adresine 02H yazma
Giden paket
010620000002 03 CB
Gelen paket
010620000002 03 CB

C) Durdurma

2000H Adresine 01H yazma
Giden paket
010620000001 43 CA
Gelen paket
010620000001 43 CA

D) P107(Hizlanma siiresi) Parametresine 20.0 Saniye Yazma

107(006B H) adresine 200(00C8H) yazma
Giden paket

01 06 00 6B 00 C8 F9 80

Gelen paket

01 06 00 6B 00 C8 F9 80



Hata Geg¢misi P010-P013

Hata Kodu Hata No
uco 64
IGBT Asiri akim uci 65
uc2 66
uc3 67
oc0 68
Asiri akim ocl 69
oc2 70
oc3 71
ouo 80
Asiri gerilim ou1 81
ou2 82
ou3 83
LUO 88
Distik gerilim LU1 89
LU2 90
LU3 91
oLo 92
Asiri yik oL1 93
oL2 94
oL3 95
OT0 96
Motor Asiri yiik OT1 97
0T12 98
OT3 99
OHO 100
Asiri sicaklik OH1 101
OH2 102
OH3 103
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