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ONSOZ

Onsoz

SenLan SB70G serisi siiriiciileri tercih ettiginiz i¢in tesekkiir ederiz.

SB70G SenLan Science & Technology Holding Corp.,Ltd., tarafindan gelistirilen,
distik gliriiltiilii, yiikksek performansli ve ¢ok fonksiyonlu yeni nesil bir siiriiciidiir. Yiiksek
hassasiyet, genis hiz araligi, ve motorun tork kontrolii i¢in rotor aki kontroli temelli vektor
kontrol algoritmasini kullamir. SB70G mikser, agma-sarma makinalari, kompresorler, fanlar,
pompalar, degirmenler, konveyérler ve vingler gibi sanayinin bir¢ok kolunda genis
uygulama alanina sahiptir.

SB70G’nin modiiler tasarimi ve birgok segenegi ile miisterilerimize entegre ¢dziimler
ve toplam sistem maliyetini azaltip sistem giivenilirligini belirgin sekilde arttiracak
¢Oziimler sunar.

Uriiniiniin kurulumunu yapamadan énce Liitfen bu kilavuzu dikkatlice okuyup anlaymiz.
Uriine ait teknik ozellikler ile bu dokiimanin icerigi onceden haber verilmeksizin
degistirilebilir.

Uriiniin ambalaj1 ac1ldiginda kontrol edilmesi gerekenler

SB70 siiriiciiniiziin ambalajini agtiginizda liitfen asagidaki maddeleri kontrol ediniz.

Eger eksik bir parca var ise liitfen saticinizla irtibat kurunuz.

Kontrol edilmesi gerekenler Nasil kontrol edilmeli?
Uriin tam olarak siparis Siiriiciiniin  yan plakasinda verilen kodun siparis ettiginiz
ettiginiz lirlin mi? iirtinle ayn1 oldugunu kontrol edin

Cihazda go6zle goriilen bir Nakliyeden kaynaklanan herhangi bir sorun olmadigindan
hasar var mi1? emin olmak i¢in kapsamli olarak inceleyin

Siiriicii modelinin belirlenmesi

SB 70 G 15

SenLan Inverter Rated capacity 15kW
Series number G:General purpose
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Frekans konvertdrii etiket bilgileri (Ornegin: SB70-G15)

SenLan Inverter e in chin

Type:
Rated
Rated
Rated
Rated

SB70G15 Standard: GB/T12668. 2
input: 3-phase 380V 50/60Hz Product S/N: 1234567
output: 3-phase 0~380V 0~650Hz - - - - - - - -
current: 30A I Bar code I

capacity: 15kW

SEN‘ AN Hope SenLan Science & technology Holding Corp. ,Ltd

Giivenlik isaretleri

Bu kilavuzdaki giivenlige ait herhangi bir igerik belirgin olmas i¢in asagidaki isaretlerden

birini kullanabilir. Kullanici, giivenlik isaretleri ile belirlenmis igeriklere ait talimatlart

uygulamalidir.

/4 TEHLIKE: Talimatlara aykir1 veya yanlis bir operasyon iiriiniin zarar gérmesine

veya personel yaralanmasina yada élmesine neden olabilir

sistemin beklenmedik sekilde ¢alismasina, ve bazi durumlarda iiriiniin veya mekanik

I DIKKAT: Yeterli bilgiye sahip olunmadan yapilacak herhangi bir operasyon

sistemin zarar gormesine neden olabilir.
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Terimler ve kisaltmalar:

Ad Aciklama
Al Analog Giris(Bkz. F6-00~F6-13)
AO Analog Cikis (Bkz. F6-14~F6-21)
ASR Otomatik Hiz Regiilatorii(Bkz.F3-00~F3-05)
AVR Otomatik Gerilim Regiilasyonu(Bkz. F2-10)
EMC Elektro-Manyetik Uyumluluk
EMI Elektro-Manyetik Girigim
LED Isik Yayan Diyot
PFI Pals Frekans Girisi(Bkz. F6-22~F6-24)
PFO Pals Frekans Cikisi(Bkz. F6-25~F6-30)
PID Oransal, integral ve tiirev (Bkz.Boliim 6.8)
PG Pals Jeneratorii(Bkz. Fd-01~Fd-08)
PWM Darbe Genislik Modiilasyonu
YUKARI/ASAGI | Terminal ve (@)/(¥) diigmeleri ile belirlenen yiizde degeridir, Frekans referansi
Referansi

(maks. frekans=%100) yada PID referansi olarak kullanilabilir. Bkz F4-12~F4-16.

Programlanabilir
iinite

Siiriicti igerisindeki yazilim modili ile aritmetik, mantiksal iglevler ile karsilastirma
islemleri yapilabilir. Bkz boliim 6.15.

n(dijital giris)

Dijital giris fonksiyonlar1 tablosunda (Boliim 6.5.) listelenen n. giris.
X, FWD, REV terminalleri igin giri olarak kullamlabildigi gibi, lojik islemler,
zamanlayici ve karsilagtirma islemleri igin ¢ikis olarak kullanilabilir..

n(dijital ¢ikis)

Dijital ¢ikig fonksiyonlari tablosunda (Bolim 6.6.) listelenen n. ¢ikis.
Transistér ve role terminalleri igin ¢ikis olarak kullanilabildigi gibi, lojik islemler,
zamanlayici, analog ¢oklu anahtar, sayici ve metre-sayici igin giris olarak kullanilabilir.

n(analog ¢ikis)

Analog ¢ikis fonksiyonlari tablosunda (Boliim 6.7.) listelenen n. analog sinyal.
AO1, AO2 ve PFO terminalleri igin ¢ikis olarak kullanilabildigi gibi, karsilagtirici,
analog ¢oklu anahtar, ve diisiik gegiren filtre i¢in giris olarak kullanilabilir.
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1 Onlemler

1.1 Giivenlik Onlemleri

1.1.1 Kurulum

Siiriicii  patlayici-parlayici maddelerin bulundugu ortamlara kurulmamalidir; aksi takdirde
yangina neden olabilir.
Siiriicii alev alabilecek gazlarin bulundugu ortamlara asla kurulmamalidir; aksi takdirde

patlamaya neden olabilir.

1.1.2 Kablolama

Siriiciide tehlikeli gerilimin mevcut oldugunu gosteren YG lambasi sonmeden ve DC bara
gerilimi 36V’un altina inmeden kablolama yapilmamalidir; aksi takdirde carpilma riski
mevcuttur.

Besleme gerilimi tamamen kesilmeden kablolama islemine miisade edilmedigine emin olun; aksi
takdirde elektrige ¢arpilma tehlikesi mevcuttur.

DC terminallere (P+/N-) direk olarak frenleme direnci baglamayin; aksi takdirde yangin tehlikesi
mevcuttur.

Besleme gerilimi iiriin dokiimanlarinda belirtilen siir degerlerinin iizerinde olmamalidir; aksi
takdirde siiriicii zarar gorebilir.

Siiriiciiye ait topraklama terminali ulusal kurallara uygun olarak diizgiin ve giivenilir bir sekilde

topraklanmalidir( toprak direnci <10 ohm); aksi takdirde elektrige ¢arpilma tehlikesi mevcuttur;

1.1.3 Siiiriicii enerjilendirilmeden dnce kontrol edilmesi gerekenler

Siriiciiniin kapagmin kapali oldugunu kontrol edin; aksi takdirde elektrige ¢arpilma veya
patlama riski olusabilir.

Siiriicii, elektrik motorlarmin yiiksek hizlarda galistirilmasina miisade eder. Eger motora plaka
degerinde belirtilenden daha yiiksek bir frekans uygulamay: diistiniiyorsaniz, motorun ve diger

elektriksel cihazlarn yiiksek hizda ¢alismay1 desteklediginden emin olun.

1.1.4 Sebekeye baglanti ve ¢alistirma sirasinda alinacak énlemler

Deneme ¢aligmasindan dnce tiim parametrelerin dogru olarak ayarlandigindan emin olun.
Siiriiciide enerji bulundugu siirece 6n kapagr agilmamalidir, siiriicli igerisindeki yiiksek gerilim
elektrik sokuna neden olabilir.

Siiriiciiyii asla 1slak elle kullanmayimiz; aksi takdirde elektrige ¢arpilma tehlikesi mevcuttur.
Siiricii enerji verilince baslama parametresi “izin verili” olarak ayarlanmistir(Fabrika ayar1).
Terminalden baglatma segili ise ve ilgili sinyaller geliyorsa enerji verilmesi ile birlikte siiriicii
baglayacaktir (Start alacaktir).

Siriiciiyii sebekeye baglantisini keserek ¢alistirip - durdurmayiniz
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] Parametreler fabrika ayarlarina alindiginda gerekli parametreleri tekrar ayarlayiniz.
u Otomatik hata resetleme aktif iken ve anlik enerji kesintilerinden sonra motora veya mekanik
yiike yaklagmayimz.

1.1.5 Sevkiyat ve ambalajlama konusunda notlar

] izin verilenden daha fazla siiriiciiyii iist @iste istiflemeyiniz.

] Siiriicii kutulari tizerine agir malzeme yerlestirmeyiniz.

u Sevkiyat esnasinda siiriicii kapaklarini agik birakmayiniz.

u Gerekli baglantilar yapilirken kontrol kartina asiri giic uygulamayiniz; aksi takdirde kisisel

yaralanmalara veya iiriiniin zarar gérmesine neden olabilir.
1.1.6 Servis 0mrii sonunda siiriiciiniin atilmasi

] Siirticiiyii endiistriyel atik olarak degerlendiriniz.

] Siiriicii igerisindeki elektrolitik kapasitor yakildiginda patlayabilir.

] Siiriiciiye ait plastik pargalar yakildiginda zehirli gazlar salmabilir.
1.2 Diger Onlemler

1.2.1 Motor ve mekanik yiik
B Direk yolverme ile kargilagtirma
SB70 serisi siiriiciiler PWM(Darbe Genislik Modiilasyonu) ile ¢alisan cihazlar oldugundan ¢ikis
geriliminde belirli bir diizeyde harmonik mevcuttur. Direk sebekeden ¢aligtirilan bir motorla
karsilastirildiginda, gerilim kayiplari, 1snma ve giiriiltii biraz daha fazladir. Sebeke gerilimi bagil olarak
daha fazla ise veya motor kablolari uzun ise, kablo ve motorun izolasyon dayanimi hesaba katilmalidir.
B Sabit Tork-Diisiik Hizda Calisma
Siirticii ile kontrol edilen konvansiyonel bir motor uzun siire diisiik hizda ¢alistirtlirsa, 1s1 yayilimi
zayiflayacagindan sicakligy yiikselecektir. Sabit torkta ve diisiik hizda uzun siireli ¢alisma gerekiyorsa
bu duruma uygun motor segilmeli yada motor harici olarak sogutulmalidir.
B Motor Asirt Yiik Korumast
Uygun giigte bir motor kullanildiginda, siiriicii motor igin asgir1 yiik korumasini saglayabilir. Eger
kullanilan motor siiriicii giiciinden daha kiigiik bir degerde ise, koruma parametrelerini uygun sekilde
ayarlayin veya harici koruma tedbirleri alin.
B Motor Nominal Frekansinin Uzerinde Calisma
Motor nominal frekansinin tizerinde ¢alistirilacaksa, kullanict motor rulmanlarinin ve mekanik yiike ait
pargalarm bu hiza miisade ettigini dogrulamalidir. Bu durumda motor titresimi ve sesi artacaktir.
B Mekanik Pargalarin Yaglanmast
Yaglanmaya ihtiya¢ duyan sanzuman ve rediiktor gibi pargalar, uzun siireli diisiik hizda ¢alistiriimalart

durumunda yeterli yaglama yapilmazsa zarar gorebilir.
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B Rejeneratif Yiikler

Ving ve asansor gibi rejeneratif uygulamalarda siirlicti asir1 gerilim korumasindan dolayr hataya

gegebilir. Bu nedenle, kullanict uygun frenleme tiniteleri ve direnglerini kullanmalidir.
Yiik Tastyan Cihazlarda Mekanik Rezonans

Yiik tagiyan cihazlar, belirli siiriicii ¢ikis frekansi degerlerinde rezonansa girebilir. Rezonans etkisi
motor taban plakasinin altina kauguk parcalar yerlestirilerek veya siirliciide atlama frekanslar
tanimlanarak engellenebilir.
Siiriiciiye Baglanmadan Once Motor Izolasyon Kontrolii

Motor izolasyonu devreye almadan 6nce ve uzun siireli duruslardan sonra kontrol edilerek zayif motor
izolasyonu nedeniyle olas1 siiriicii hasarmin oniine gecilmelidir. izolasyon testi 500V gerilim-tipi meger
ile yapilmalidir. Olgiilen izolasyon degeri en azindan SMQ olmalidir. izolasyon degeri diisiik motorlart
kullanmayiniz. Siiriicii motora PWM temelli besleme sagladigindan izolasyonu zayif bir motorun zarar

gorme ihtimali yiiksektir.

1.2.2 Siiriicii

Kapasitorler ve Giig¢ Faktorii Diizeltme Cihazlar

Siiricii  ¢ikis  gerilimi PWM ile olusturuldugundan, siiriici ile motor arasina baglanacak
kompanzasyon kapasitorleri veya parafudurlar siiriiciiniin hataya gegmesine veya zarar gérmesine

neden olabilirler.
Siiriicti Cikis Terminallerine Baglanan Kontaktor Vb Cihazlar

Siiriicii ile motor arasinda bu tip cihazlarin baglanmasi gerekiyorsa, agma kapatma islemlerinin siiriicii

¢ikis vermedigi anda yapilmasi gerekir; aksi takdirde siiriicii zarar gorebilir.
Sik Enerji A¢ma/Kapatma

Motorun ¢aligtirihp durdurulmasi igin kontrol terminalleri tavsiye edilir. Kullanici kesinlikle besleme

terminallerine bagli devre kesici veya kontaktorlerle bu islemi gergeklestirmemelidir.
Nominal Gerilimin Uzerinde Besleme Uygulama

SB70 siiriiciilere izin verilen giris gerilimi tizerinde gerilim uygulanmasi kesinlikle tavsiye edilmez.

Uygun gerilimin mevcut olmadigi durumlarda liitfen trafo kullanimiz.
3-Faz yerine Tek Faz fle Besleme

Boyle bir besleme uygulanmasi baradaki gerilim ve akim dalgalanmalarim arttiracak ve kapasitorlerin

dolayistyla tiim siirtictiniin 6mriinii kisaltacaktir.

Bu islemin yapilmasi tavsiye edilmez ancak mecburiyet varsa, “faz hatasi” korumasi iptal edilmeli ve giic

degerleri en fazla %60 olacak sekilde diisiiniilmelidir. Baglanti R ve S terminallerine yapilmahdir, aksi

takdirde cihaz galismaz.

Yildirimdan Korunma
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Stiriiciide dahili olarak mevcuttur.
B Kagak Akim Koruma

Siiriicii ¢calismasi esnasindaki ani kalkis ve duruslar yiiksek frekansli kagak akimlar olusturarak kagak
akim koruma devrelerinin hata vermesine neden olabilir. Boyle durumlarda anahtarlama frekansimi ve

besleme kablolarinin boyunu diisiiriin.

Kagak akim koruma réleleri kullanirken asagida verilen noktalara dikkat ediniz:

1) Devre kesiciden sonra siiriicii giris terminallerine baglanmalidir.

2) Secilen koruma rolesi harmoniklere karsi sagir olmalidir. (hassasiyet: 30mA’ den fazla) Veya o6zellikle
striiciiler ile kullamlmak i¢in imal edilmis olmalidir. Eger ortak bir role kullanilacaksa, hassasiyeti
200mA ‘den fazla ve reaksiyon siiresi 0.2s’den uzun olmalidir.

B Siiriicti Kapasite Diigiirme(Derate)

1) Ortam sicakligs 40°C‘yi astiginda her bir derece i¢in siiriicii performanst %35 deger kaybetmektedir.

Ayrica harici sogutma saglanmalidir.

2) Deniz seviyesinden 1,000m ve daha yiiksek yerlerde hava yogunlugu azaldigindan siiriiciiniin soguma

performansi diismektedir. Bu nedenle her 100 metre igin %1 deger diistirtilmelidir

3)Anahtarlama frekansi fabrika ayarlarinin tizerine ¢ikartildiginda her 1 KHz igin siiriicii kapasitesi %5

diismektedir.
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2 Ozellikler

2.1 SB70G Serisi i¢in Ortak Ozellikler

Ozellik Aciklama
Nominal Gerilimve | 3-faz: 380V, 50/60Hz
Giris Frekans
Tolerans | Gerilim: 320~420V; gerilim dengesizligi <%3; frekans:47~63 Hz
Cikas gerilimi | 3-faz, 0V~giris gerilimi, hata<% 5.
Cikis Cikss frekans arali V/F kontrol: 0.00~650.00Hz
i ' | Vektor kontrol: 0.00~200.00Hz
Motor kontrol modu A(}lkﬂ ¢evrim V/F kontrol, kapali ¢evrim V/F kontrol, Kapali ¢evrim
vektor kontrol, V/F kontrol
Kararli hal iz | Agik gevrim vektor kontrol: <%1
hassasiyeti | Kapali ¢evrim vektor kontrol: <%0.02
Kalkig torku | 0.50Hz’de nominal torkun %150’si
Asirtyiik kapasitesi | Her 10 dakikada 1 dakika nominal akimin %150’si
Frekans ¢oziintirligii | Dijital referans: 0.01Hz  Analog referans: Maks. frekansin %0.1
Cikis frekans | Analog referans :Maks frekans +%60.2
hassasiyeti | Dijital referans: 0.01Hz (—10~-440°C)
Kontrol yeri | Tustakimi, terminal ve haberlesme. Dijital girisler ile degistirilebilir
Tustakimi, haberlesme, YUKARIIASAGI referansi, All, Al2, PFI ve
Frekans referansi . -
aritmetik hesaplama
Yardimet frekans | Daha esnek frekans referansi saglar
referanst
Tork artirma | Otomatik ve manuel tork arttirimi
VIF egrisi | Ozel VIF, lineer V/F ve 5 adet karesel V/F egrisi
Hizlanma/Yavaglama | Lineer veya S-egrisi
Jo Jog frekansi: 0.10~50.00Hz
. Temel 9 Jog hizlanma/yavaslama zamani: 0.1~60.0s
ozellikler

Oto. Enerji tasarrufu

Yiik durumuna bagli olarak V/F egrisi otomatik olarak optimize edilir.

AVR

Sebeke gerilimi belirli bir aralikta dalgalandiginda, siiriicii ¢ikis
gerilimini otomatik olarak sabit tutar

Oto. Anahtarlama
frekans: regiilasyonu

Yiik karakteristigine ve ortam sicakligia bagli olarak otomatik frekans
regiilasyonu

Rasgele PWM

Duyulabilir motor sesini azaltir

Sarkma kontrol

Birden fazla siiriiciiniin aym: yiikii siirdiigii durumlarda kullanilir

Anlik enerji kesintisi

Anlik enerji kesintilerinde otomatik bara gerilimi regiilasyonu ile
kesintisiz ¢aligma

Dinamik frenleme

15kW’a kadar dahili fren kiyict

DC frenleme | Frenleme siiresi: 0.0-60.0s; frenleme akimi: 0.0-%100.0 / nominal akim
PFl | Maks. giris frekansi: 50kHz
PFO | Kare dalga ¢ikisi 0~50kHz, programlanabilir

Analog giris

2 kanal analog giris, gerilim veya akim tipi

Analog ¢ikig

2 kanal analog ¢ikis, 0/4~20mA veya 0/2~10V, programlanabilir

Karakteristik
foksiyonlar

Dijital giris | 8 kanal opsiyonel ¢ok-fonksiyonlu dijital giris
Dijital ¢ikis | 2 kanal gok-fonksiyonlu dijital ¢ikis; 2 kanal gok-fonksiyonlu réle gikis
Haberlesme | Dahili RS485 portu, Modbus ve USS protokoliinii destekler

PID | Iki farkli PID parametre seti

PLC modlan

Kullanicilar herbiri 48 adimhi 8 PLC modu ayarlayabilir. Bu modlar
dijital giris terminalleri ile segilebilir.

Coklu-hiz segme

4 se¢im modu. Bkz. F4-17
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modu

Kullanici taniml
ment

30 adet kullanic1 parametreleri tanimlanabilir.

Parametre takibi

Fabrika degerlerinden degistirilmis parametreler gosterilir

Tork kontrol

Tork/hiz kontrol modlan dijital girisler ile degistirilebilir

Sifir-servo | Sifir iz pozisyonu kilitlenebilir
Yiiksek huizli | Senkron kontrol, iiretim adedi sayma, sayma adedine gore durma ve
YUKARI/ASAGI | hassas pozisyon kontrolii gerceklestirilebilir
sayicl
Yiiksek hizli metre | Uzunluga gére durma ve uzunluk gosterme saglanabilir
sayicl
Wobble | Tekstil uygulamalarinda diizgiin sarma i¢in kullanilir
PLC fonksiyonu Kfirs}lastlrlm, mantiksal tnite, tetikleyici, aritmetik nite, filtre, ¢ok
yonlii anahtar, zamanlayici
kWh metre | Enerji tasarrufu hesabinda kullanilir
zamanlayict

Koruma foksiyonlari

Asir1 akim, asirt gerilim, disiik gerilim, giris/gikis faz kaybi, ¢ikis kisa
devre, asirt sicaklik, motor asiri yiik, harici hata, analog giris kopuk,
bayilma engelleme

Segenekler

Frenleme tinitesi, uzak kontrol kutusu, dijital G/C genisleme Kkartlari,
enkoder karti, analog giris genisleme karti, kopyalama fonksiyonlu veya
potansiyometreli tustakimi, kap1 montaj kiti, EMC filtresi, Profibus-DP
modiili

Caligma ortami

Rakim 1000 metreden diisiik; bina i¢i; direk giines 15181 almayan; toz,
agindirict ve parlayict gazlar ile yag, su ve su buhart bulunmayan

Cevre ortamlar
Kosullari Sicaklik/Rutubet -10~+40°C/20~%90RH, yogusmasiz
Saklama sicakligi -20~+60°C
Titresim <5.9m/s* (0.6g)
Yapt Koruma sinifi 1P20
Sogutma Hava sogutmali

2.2 SB 70 Uriin Serisi

2.2.1 200V Sinifi Cihazlar

Model Nom. Kapasite(kVA) Nom. Cikig Akimi (A) Motor Giicii (kW)
SB70G0.55D2 1.1 3 0.55
SB70G0.75D2 19 5 0.75
SB70G1.5D2 3.1 8 15
SB70G2.2D2 4.2 11 2.2

SB70G4T2 6.9 18 4
SB70G5.5T2 9.9 26 5.5
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2.2.1 400V Sinifi Cihazlar

Nom. Nom. Motor Nom. Nom. Motor
Model Kapasite Elil;i Giicii Model Kapasite 1(\;1111(11131 Giicii
(kVA) A) (kW) (kVA) A) (kW)
SB70G0.4 11 15 0.4 SB70G45 60 91 45
SB70G0.75 16 25 0.75 SB70G55 74 112 55
SB70G1.5 24 3.7 15 SB70G75 99 150 75
SB70G2.2 3.6 55 2.2 SB70G90 116 176 90
SB70G4 6.4 9.7 4 SB70G110 138 210 110
SB70G5.5 8.5 13 55 SB70G280 342 520 280
SB70G7.5 12 18 75 SB70G315 389 590 315
SB70G11 16 24 11 SB70G375 460 705 375
SB70G15 20 30 15 SB70G400 490 760 400
SB70G18.5 25 38 185 SB70G450 550 855 450
SB70G22 30 45 22 SB70G500 610 950 500
SB70G30 40 60 30 SB70G560 680 1040 560
SB70G37 49 75 37 SB70G630 765 1180 630
SB70G132 167 253 132 SB70G700 850 1320 700
SB70G160 200 304 160 SB70G800 970 1520 800
SB70G200 248 377 200 SB70G900 1090 1710 900
SB70G220 273 415 220 SB70G1000 1210 1900 1000
SB70G250 310 475 250 SB70G1100 1330 2080 1100
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SB70G2.2D2 ve SB70G4T4 dis goriiniim resimleri (DIN raya takilabilir):
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SB70G400:
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SB70G serisi siiriiciilerin boyutlari ve agirliklari:

200V Simufi
Model w H H1 D A B d Yapr |Agirhk
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) (mm) (kg)
SB70G0.55D2
100 | 180 105 | 157 | 875| 170 4.5 2
SB70G0.75D2
SB70G1.5D2
135 | 240 140 | 170 | 125 | 230 ®45 | buwara 4
SB70G2.2D2 monte
SB70G4T2
150 | 300 - 195 | 138 | 288 ®5.5 7
SB70G5.5T2
400V Smifi
Model W H H1 D Al A B d Yap1 | Agirhk
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) (kg)
SB70G0.4
SB70G0.75 | 100 | 180 | 105 | 157 - 875 | 170 | @45 2
SB70GL5
SB70G2.2
135 | 240 | 140 | 170 - 125 | 230 | @45 3
SB70G4
SB70G5.5
150 | 300 | — 195 - 138 | 288 | @55 7
SB70G7.5
SB70G11
200 | 380 | — 225 - 185 | 367 | @7 10
SB70G15
SB70G18.5
290 | 460 | 430 | 265 - 200 | 448 | @7 23
SB70G22
SB70G30 310 | 514 | 480 | 265 — 246 | 500 | @7 33
SB70G37
370 | 570 | 530 | 288 - 300 | 554 | @9 |Duvaral g
SB70G45 monte
SB70G55 380 | 610 | 560 | 300 - 250 | 590 | @10 58
SB70G75 440 | 686 | 650 | 320 — 300 | 670 | @10 82
SB70G90
480 | 780 | 730 | 345 - 350 | 760 | @10 113
SB70G110
SB70G132 | 520 | 810 | 760 | 360 - 350 | 788 | o012 130
SB70G160
590 | 980 | 920 | 370 - 350 | 955 | @14 200
SB70G200
SB70G220
640 | 1020 | 960 | 380 - 430 | 995 | @14 230
SB70G250
SB70G280
720 | 1100 | 1030 | 405 - 450 | 1068 | ®17 268
SB70G315
SB70G375 | 820 | 1250 | 1180 | 405 — 500 | 1218 | o17 300

15
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Model W H H1 D Al A B d Yap1 | Agirhk
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)| (mm) (ka)
SB70G400 600
SB70G450 | 1000 | 2200 | — 600 - 840 | 507 | 14 | FAMON sy
SB70G500 650
SB70G560 Ozel iiretim —
SB70G630 | 720 | 1100 | 1030 | 405 — 450 | 1068 | @17 536
SB70G700 | 820 | 1250 | 1180 | 405 — s00 128 @17 | 600
SB70G800 1210
SB70G900 | 2000 | 2200 | — 600 | 160 | 840 | 507 | ®14 | Panolu | 1270
SB70G1000 1320
SB70G1100 Ozel iiretim —

16




3 Kurulum ve Kablolama

3 Kurulum ve Kablolama

3.1 Kurulum

1. Siiriicii kurulumu sadece bu konuda tecriibeli personel tarafindan
yapilmahdir.

2. Anizah veya parcasi eksik siiriiciileri kurmaya ¢calismayimz; aksi takdirde
yangin ve personelin yaralanmasi riski mevcuttur.

&DANGER 3. Siiriicilyii, agirhgim tasiyabilecek bir yere kurunuz; diismesi durumunda

personelin yaralanmasina neden olabilir.

4. Gerekli baglantilar yapilirken kontrol kartina asir1 giic uygulamaymiz;
aksi takdirde kisisel yaralanmalara veya iiriiniin zarar gérmesine neden
olabilir.

Siiriicli havalandirmaya sahip bir odaya kurulmalidir. Kurulum yeri secerken asagidaki maddeleri akilda
bulundurunuz:

(1)Ortam sicaklig1 kontrol edilmeli ve -10°C ila 40°C arasinda olmalidir. Siiriiciiniin 6mrii ortam sicakligindan
¢ok onemli derecede etkilendiginden ortam sicakliginin belirtilen aralikta olmasi saglanmalidir. Sicaklik
40°C ’yi astiginda siiriicii performans: her bir derecelik artigta %35 diisecektir.

(2)Deniz seviyesinden 1,000m ve daha yiiksek yerlerde hava yogunlugu azaldigindan siiriiciiniin soguma
performansi diismektedir. Bu nedenle her 100 metre igin %1 deger diisiiriilmelidir.

(3) Rutubet degeri %90 Rh’dan kiigiik olmali ve yogusma olmamalidir.

(4)Titresim 5.9m/sz(0.6g)’den kiigiik olmalidir.

(5)Direk giines 15181na maruz kalmamalidir.

(6)Cok tozlu ortamlara kurulum yapilmamalidir. Ozellikle metal tozlarmna dikkat edilmelidir.
(7) Asindiricr ve patlayict gazlarin bulundugu ortamlara kurulum yapilmamalidir.

(8)Siiriicii dik sekilde monte edilmelidir. Ustii alta gelecek sekilde veya yatay olarak monte etmeyiniz. Diiz bir
sattha uygun vidalar kullanarak monte ediniz. Montaj esnasinda birakilmasi gereken bosluk miktari igin
asagidaki ¢izimlere bakiniz (Eger iki siiriicii yan yana monte edilecekse bunlari birbirinden ayirmak igin bir
plaka monte edilmelidir).

17




3 Kurulum ve Kablolama
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3.2 Siiriicii Parcalarimin Sokiiliip Takilmasi

3.2.1 Kontrol panelinin sokiiliip takilmasi

Sokme: Parmaginizi kontrol panelinin st tarafindaki bosluga sokarak, panelin {stiindeki elastik

pargay1 bastirin ve paneli disar gekin. Asagidaki ¢izime bakiniz:

Takma: Kontrol panelinin altindaki sabitleme pargasini panel yuvasindaki bosluga gegirin ve kontrol

panelini yerine oturtun. Asagidaki ¢izime bakiniz:

Press the spring piece and pull out Installation of keypadl

Stopper

3.2.2 Kontrol panelinin pano kapagina takilmasi

Kullanicilar kontrol panelini SB70 siiriicii iizerinden sokerek pano kapagina takabilirler. Kontrol paneli

ve siirlicii uzatma kablosu ile birbirine baglanir. Asagidaki iki farkli kurulum metodundan biri segilebilir:

18




3 Kurulum ve Kablolama

¢ Metod 1: Direk kurulum:
(@ Asagidaki sekle uygun olarak pano kapaginda uygun delikleri agin:
@Kontrol panelini ve iizerindeki iki adet viday1 sokiin. Sonra kontrol panelini M3x14 vidalar
kullanarak pano kapagina takin.
(3 Baglant1 kablosu iizerindeki soketi kontrol paneline takin ve sikistirn. Baglanti kablosunun diger
ucundaki soketi yavasca siiriicii {izerindeki yuvaya takin. Islemi yaparken siiriiciiniin iizerini &rtmeyi
unutmayin

Holes for installing keypad

Rectangle hole
for wires

Holder T/SL-23(accessory) prevents the extension
line connector coming off from the keypad

Material thickness
less than 3mm

80

Screw hole

Two M3x14 screws

| i

€ Metod 2: Montaj Kutusuna Kurulum:
@ Asagidaki sekle uygun olarak pano kapagindan pargay1 kesip gikarin.
(@ Montaj kutusunu yerine yerlestirin.
(® Kontrol panelini kutuya yerlestirin.

(@Baglant1 kablosu iizerindeki soketi kontrol paneline takin. Baglant1 kablosunun diger ucundaki soketi

yavasca siiriicii {izerindeki yuvaya takin. Islemi yaparken siiriiciiniin {izerini 6rtmeyi unutmaymn
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3 Kurulum ve Kablolama

Keypad mounting box Sizes of cabinet holes
Material thickness: 171.5mm

N

=T

110

67 |

3.3 Kablolama

/A\ DANGER

1. Kablolama islemi konusunda tecriibeli personel tarafindan yapilmahdir.

2. Siiriiciiniin enerjisi kesildikten sonra 5 dakika beklemeden ve siiriicii iizerindeki
lamba s6nmeden siiriicii kapagi agilmamalidir.

3. DC bara gerilimi 36VDC’nin altina diismeden siiriicii i¢ baglantilar1 yapilmaya
baslanmamahdir.

4. Siiriicii govdesi giivenli bir sekilde topraklanmahdir; aksi takdirde elektrik soku
veya yangin olusabilir.

5. P+ ve N- terminalleri kisa devre edilmemelidir; yangin veya iiriiniin zarar gérmesi
s0z konusudur.

6. Besleme kablolari ¢ikis terminallerine baglanmamahidir.

7. Siiriiciiler fabrikadan ¢ikmadan 6nce gerilim dayamim testine tabi tutulmaktadir.
Daha sonra bu testin tekrarlanmasi iiriiniin zarar gérmesine neden olur.

8. Enerji baglantis1 yapilmadan 6nce siiriiciiniin besleme geriliminin sebeke gerilimi
ile uyumlu oldugu kontrol edilmelidir; aksi durumda yaralanma ve ekipman zaran
s0z konusudur.

9. Tiim terminal baglantilar1 sikilmahdir.

10. Cikis U, V ve W terminalleri Sirasiyla baglanmahdir. Siiriicii ¢ikisina hicbir
sekilde kapasitor veya parafudur takilamaz.

20
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3.3.1 Ana terminal baglantis1 ve konfigiirasyonu

Siiriicii ile diger yardimer ekipmanin baglantisi i¢in asagidaki sekle bakiniz:

Power supply

Air switch

Air switch
Cuts off power when downstream devices
overcurrent occurs

Magnetic Magnetic contactor
¥ — x contactor Controls the on/off of the inverter power
a
AC input reactor
. Improves the input power factor, reduces
AC input input current harmonics, eliminates current
reactor imbalance caused by power inter—phase
= imbalance and suppresses power surge
Input EMI filter
Input EMI o Suppresses the magnetic interference of the
filter inverter with the main power lines
: External
braking unit

External braking unit

Braking resistor

Increases the braking torque. Applicalble to
large-inertia loads, frequent braking and
quick deceleration

Braking

DC reactor

Improves the input power factor, reduces
input current peak value and inverter’s heat
generation. It’s a standard configuration
for inverters of SB70G90 or above

Output EMI Tilter

Suppresses the surge voltage and higher
harmonics generated by the inverter and
reduces the output common-mode interference
and motor bearing current

Output AC reactor

Reduces output harmonics, suppresses radio
interference generated by the inverter, and
reduces common-mode interference and motor

bearing current on the output side

resistor
P S———
Output EMI
L] filter —~
Output AC

L ‘% ‘ ‘% reactor

3-phase

AC motor

Tavsiye edilen devre kesici ve kablo(bakir) bilgileri agagida verilmistir.:

Ty q Devre B(Esleme N q Devre Be'sleme
Siiriicii Modeli Kesici (A) bzzﬁl]z:]lzt;m Siiriicii Modeli Kesici (A) Ba%:;l:;tzl)sl
SB70G0.4~1.5 16 25 SB70G75~90 315 60
SB70G2.2~4 20 4 SB70G110~132 400 90
SB70G5.5~7.5 40 6 SB70G160 500 120
SB70G11~15 63 8 SB70G200 630 180
SB70G18.5~22 100 10 SB70G220 630 210
SB70G30 125 16 SB70G250~280 850 240
SB70G37 160 25 SB70G315 1000 270
SB70G45~55 200 35 SB70G375 1200 400
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Calisma i¢in gerekli en temel baglantilar asagidaki ¢izimde verilmistir:

Only for 18,5k or more.
Remove shorting bar before
installing DC reactor.

Braking
unit

Circuit
breaker
3-phase input R *‘HR U )
380V power supply *XP@S V ©
50/60Hz ~ ;) High-voltage
T ®; indicator W
o
= SB70G Series Inverter -
oy
C)ALJEXA{;) Multi-function
2TB relay output
2TC

Multi-function
digital input ]

— ATl

: — GND
Sensor HAIz o |/
x ., ?24\/ v
TPFI

Pulse frequency input

2TA

Multi-function
digital output

Y2 p
cMY

Shorting bar

Multi-function

o1 cJ3 analog output
AL2 A02 AOL O
+10V ° | mA mA

mA GND (l)—
PFO Pulse frequency output
! 485+
é}; A0l RS485 port

i 485- T

Gii¢ terminali agiklamalart:

Sembol Terminal adi Aciklama
R/SIT Besleme terminali 3-faz 380V sebekeye baglanir
U/VIW Motor ¢ikis terminali 3-faz motora baglanir
PP+ DC s_ok l_)obim' Harici DC sok bobinine baglanir (Eger sok bobini
terminali baglanmayacaksa kopriilenir)
P+/N— DC bara terminali Frenleme initesi baglanir
DB Fren direnci terminali Frenleme direnci P+ ile DB arasina baglanir
PE Toprak terminali Stiriicli govdesi tizerindeki toprak terminali topraklanmalidir
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SB70G0.4~1.5: (PE alt kartin alt sag kdsesindedir)

N-[P+ DB/R S [T[U|V W

SB70G2.2~15:

N- P+ DB/R|S | T | U |V W PE

SB70G18.5 ve iistil siiriiciilerde:

Cabinet top Cabinet bottom

PE RS | T|PT/P+N-||U|V |W

Kontrol, besleme ve motor kablolar1 sinyal girisimini engellemek igin birbirinden ayrilmalidir. Bu ii¢ tip kablo
ozellikle belirli bir mesafe boyunca paralel olarak ilerleyecekse aralarinda yeterli miktarda bogsluk
birakilmalidir. Sinyal kablolar1 herhangi bir yerde gii¢ kablolar1 tizerinden gegirilecekse kablolar birbirini dik
ac1 ile kesmelidir. Asagidaki ¢izimlere bakiniz:

Motor cables Power or motor cables

i L1
>30cm 550
Power cables cm
Signal/control
cables
>20cm
Signal/control cables

Motor kablosunun uzunlugu ve kesiti biiyiidiik¢e topraga gore kapasitesi ve meydana getirecegi girisimde o

nispette artacaktir. Bu nedenle uygun kesitte ve miimkiin olan en kisa kablolar kullanilmalidir.

Asagidaki ¢izimler kablolama igin tavsiye edilen topraklama metodlarini gostermektedir:

Other Other
Inverter X Inverter
devices devices

Special ground (best) Common ground (good)

Yanlis topraklama metodlari:

‘ Other

Other ‘
devices

Inverter h ‘ Y
devices Inverter
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3.3.2 Kontrol kart1 terminalleri, jumper ve kablolama bilgileri

Kontrol kartina ait jumperlarin fonksiyonlar1 asagida verilmistir:

Sembol | Ad1 Fonksiyonu ve ayarlar: ol
Ayari

Cl1l Al2 | Al2 giris tipi se¢imi  V: gerilim tipi mA: akim tipi \

CJ2 AlIl |All girig tipi se¢imi ~ V: gerilim tipi mA: akim tipi \%
AO2 ¢ikis tipi segimi

c3 AD2 V: 0~10V gerilim sinyali mA: 0/4~20mA akim sinyali v
AOL1 ¢ikis tipi segimi

ci AO1 V: 0~10V gerilim sinyali mA: 0/4~20mA akim sinyali v

Kontrol kart1 terminallerin goriinimii asagida verilmistir(Kablolama i¢in 1mm? bakir kablo kullaniniz):

DD

PODPPOPDPDPODDDDDD

D DD

PODPDDPDIDPODDDDD

[ 2TA | 2TC ] 2TB

[ [YI Jcom [XI

[X2 [X3 [X4 [X5 [X6

[PFO [GND [AOL [AT2 | GND [+10V |

[ 1ITA] 1TC [ 1TB]

[[Y2 [coM [ oMy [ P2 [ CMX [ COM | REV [ FWD [24V [ PFI [A02 [ ALl | 485- [485+ |

Kontrol kart1 tizerindeki terminallerin fonksiyonlar1 asagida verilmistir:

Sembol Adi Fonksiyonu ve Aciklamasi Teknik Ozellikler
RS485 pozitif (+)
bl terminali RS485 haberl It Giri d : >10kQ
RS485 negatif (_) aperiegme portu 1r1§ empedaanst:
485- g
terminali
Analog ve dijital giris/gikis, PFI, s
GND | Toprak PFO, haberlesme ve +10V/24V icin | COM: ~ CMXve  CMY’den
S izoledir
toprak terminali
+10V Referans gii¢ +10V kullanict igin gii¢ kaynag (pot +10Y: Maks ¢ikis akimi: 15mA
kaynagi : +10V vb) Gerilim dogrulugu:> %2
R 0~50 kHz, agik kollektor ¢ikis
PFO Pals frekans ¢ikist Bkz. F6-25 2AN/50MA
0~50 kHz, giris; emp 1.5 kQ
L Yiiksek seviye: >6V
PFI Pals frekans girisi F6-22~ .
ginst | Bkz.F6-22~24 Disiik seviye: <3V
Maks. giris gerilimi: 30V
Cok-fonksiyonlu Akim tipi: 0~20mA, yiik< 500Q
AOL analog ¢ikis 1 Bkz.F6-14ve F6-18 | Gerilim tipi: 0~10V, ckis <
- Cikis tipi CJ4 ve CJ3 ile belirlenir | .oma
AO2 Cok-fonksiyonlu (gerilim veya akim tipi)
analog ¢ikis 2
24V 24V giig terminali Haml, kullanim igin - 24V glig Maks. ¢ikis akimi: 80mA
kaynagi
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3 Kurulum ve Kablolama

All Analog giris 1 ] ] Girig gerilimi: - 10~+10V
ggis BkzF6-00veF6-07 | Giicakomi: - 20~+20mA
Girig tipi CJ1 ve CJ2 ile belirlenir | 7. . Gerilim tini ici
. (gerilim veya akim tipi) Girig empedar%S{.‘Gc-:rl im tipi igin
Al2 Analog giris 2 110kQ, akim tipi igin 250
X1 X1 d_ulta_l giris
terminali
X2 X2 d_ulta_l giris
terminali
X3 X3 dijital giris Optik olarak izole
terminali Cift yonlii girisler mevcut
" X4 dijital giris G}r}s em]?c?dzi.n51: >3kQ
terminali Giris gerilimi: <30V
diital airi Bkz.F4 Ornekleme periyodu: 1ms
X5 x5 .”'t?. girts Yiiksek seviye: gerilim fark:
terminali (CMX’e gore) > 10V
X6 X6 d'ijita'l giris Diigiik  seviye: gerilim  farki
terminali (CMX’e gore) < 3V
REV REV_ diji_tal giris
terminali
FWD FWD dij'ital giris
terminali
Dijital giris ortak X1~X6, FWD ve REV i¢in ortak | COM ve P12’den izole. CMX ve
CMX e : o -
terminali terminal P12 kopriilii olarak gelir
P12 Harici kullanim igin 12V  giig
12V gii terminali kaynag Maks. ¢ikis akimi: 80mA
COM 12V toprak terminali
V1 Y1 d.ijita.I cikis OptiI_( olarak izole, ¢ift yonli,
terminali BKZ.F5 transistor ¢ikis
z.
vy | Y2dijital gikis 24V DC/S0mA
terminali Frekans: <<500Hz
. Gerilim: <2.5V(CMY’e gore)
cMY Y1 ve Y? ortak Y1 ve Y_2 dijital gikislar igin ortak | cMY ve COM kopriili olarak
terminali terminali gelir.
1TA
ITi Role 1 gikis terminali TA-TB: normalde acik
IT TB-TC: normalde kapali
2TA Bkz.F5 Kontak: 250V AC/3A
2TB Réle 2 gikis terminali 24V DC/5A
2TC

1) Analog giris terminal baglantilari

Analog sinyaller ile uzaktan frekans kontrolii yapildiginda, kontrolor(PLC vb) ile siiriicii arasindaki

kablo mesafesi 30m’den kisa olmalidir. Analog sinyaller elektriksel giiriiltiiye kars1 hassas olduklarindan,

yiiksek akim tastyan kablolardan ve kontaktorlerden uzak tutulmalidir. Kablolar miimkiin oldugunca kisa

ve burgulu ¢ift (twisted pair) olmali ve zirh bir ucundan siiriiciiniin GND terminaline baglanmaldir.

25




3 Kurulum ve Kablolama

2) X1~X6, FWD, REV ve Y1, Y2 terminallerinin baglantilart

SB70G siiriiciilerde ¢ok fonksiyonlu giris ve ¢ikis terminaller i¢in iki cesit baglant: tipi vardir: NPN ve
PNP. Bu nedenle baglant1 ¢ok kolay ve esnektir.

Tipik baglanti sekilleri asagida gosterilmistir:

Connection of multi—function input terminals to peripherals

Leakage—type logic Source—type logic
[ Vshorting "o T TTTIIoooc [ 1 mesTTooSooooo-o--
! e P12 SB70G ' | ! LP12 SB70G
Peripherals ' . 7 Peripherals (
| | Lox +12v— Inverter | | Inverter !
. 1 1 ; T | 1 1 T 1
Use internal : : ' COM : : I s !
power T
T @ | e
| | E‘E' O T Lo E‘E' <
[ ] RREE [ e T R 3
[ 1 mes TS Tooooo---o a
! ! 5 P12 SB70G
| Peripherals | [N ; 1 t ,
L CMx - 12V nverter
1 N T 1
Use external ' ' & &, COM '
power (remove | T+ ' @
shorting bar) | | ; t(‘)&ﬂ uEy “ i
| | H i
! =T e @ 3 !
A e B3
Lo_-___Z ] Lo I L o _

Connection of multi—function output terminals to peripherals

Leakage—type logic Source—type logic

O T S S B i ETT

" Tnverter 12V ouy “]“::;y"_‘““ | Peripherals | ‘Tnverter 12V oy ! ! Peripherals |

l T ; l l l T ; l l

Use internal ! COM ! ! ! COM & ! !
pover YA & |1 ERYA Qw1
1 . T 1 1 g T 1

TS I Y Ry [ i ey | SO TIE SR By |
NG wi | BN T |

| , T | i b 7 | |

Lo oo ] ! [ J Lo - o L2 _ - _ J
77777777777777777777 1 ST T T r--——"7"71

" SB70G P12
Inverter —+12V cyy .

S I
Mu Rl

Peripherals

I
I

I

I

I

Use external '
DOWEI'(TQTHO\'E 277 :
.

]

I

I

!

|
|
|
|
!
shorting bar)| ! E’ “b % i <@
|
|
|
|
|

ﬁ
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3 Kurulum ve Kablolama

3) Réle gikig terminallerinin baglantilari(TA, TB, TC)
Eger siiriicii ¢ikiglart endiiktif yiikleri(6rnegin:role, kontaktor, elektromanyetik fren) siirmek igin
kullaniliyorsa, diyot vb tedbirler alinmalidir. Bu tarz devre elemanlari role veya kontaktdriin bobin
uglarina direk baglanmalidir. Asagidaki ¢izime bakiniz:

Voltage—dependent
resistor

- -7 Diod r- - -1 - - =" RC absorber
, Inverter , Inverter | Inverter |
| 4;; | |

Vde Vac Vac
| h L - L -
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3 Kurulum ve Kablolama

3.4 Elektromanyetik Girisimi Bastirma Metodlar1

1. Elektromanyetik girisime kars1 alinabilecek tedbirler

Girisim Kaynaklari

Girisimin azaltilmasi icin ¢oziimler

Kagak akim / Toprak
devresi

Kullanilan diger ekimanlar ile siiriicii kablo baglantisi bir kapali devre
olusturuyorsa, siiriicii toprak kablosu iizerinden akan kagak akim ekipmanlarin
yanlis ¢alismasina neden olabilir. Bu ekipmanlarin toprak baglantisinin
yapilmamasi bu hatalar1 azaltacaktir.

Giig kablosu ile iletim

Yardimci ekipmanlar ile siiriicii ayn1 hattan besleniyorsa, siiriicii tarafindan
olusturulan girisimler ters yonde besleme kablosu boyunca iletilerek ayni
sistemdeki diger ekipmanlarin hata yapmasina neden olacaktir. Bu durumda
asagidaki tedbirler aliabilir:

(1) Stirticti girigine bir EMC filtresi ve ferit niive takin.

(2) izolasyon trafosu kullanin

Motor’dan yayilim
Giig kablosundan yayilim

Siiriiciiden yayilim

Olgiim cihazlari, radyo vericileri, sinyal doniistiiriicii ve diger benzeri
ekipmanlar siiriicii ile ayni pano igine yerlestirilmis ve bunlara ait kablolar
birbirine yakin ise, girisim nedeni ile yanlis ¢aligma ihtimali daha fazladir. Bu
durumda agagidaki ¢oziimler onerilir:

(1) Girigime kars1 hassas cihaz ve sinyal kablolar1 pano igerisinde siiriiciiye
miimkiin olan en uzak mesafeye yerlestirilmelidir. Sinyal kablolar1 zirthl
olmali ve bu zirh topraklanmali, ayrica sinyal kablolar: metal tiipler
icerisinden gegirilmelidir. Sinyal kablolar1 ile siirlicii ve stiriiciiniin giris ¢ikis
kablolar1 arasinda miimkiin olan en bilyiik bosluk birakilmalidir. Sinyal
kablolar1 giig kablolarinin {izerinden gegmesi gerektiginde bu gegis dik agi
ile yapilmahdir.

(2)Siiriictiniin hem girigine hem de ¢ikisina EMC filtreler ve ferit niiveler
yerlestirilmeidir.

(3) Besleme ve motor kablolart zirhli olmali ve topraklanmali, ayrica metal tiip

icerisinden gegirilmelidir. Motor kablolari 4 damarli olmali ve bir tanesi siiriicit
tarafinda topraga, motor tarafinda motor gévdesine bagl olmalidir.

Elektrostatik endiiksiyon

Elektromanyetik
Endiiksiyon

(1) Sinyal kablolar: giig kablolari ile ayni tavada veya paralel olarak gitmemelidir.

(2) Girigime hassas olan cihaz ve sinyal kablolart siiriiciiden ve siiriictiniin giris /
¢ikis kablolarindan miimkiin olan en uzun mesafede olmalidir.

(3) Sinyal ve gii¢ kablolar1 zirthl1 olmal ve metal tiipler igerisinden gegirilmelidir.
Bu iki tip kablo birbirinden en az 20cm uzakta olmalidir.
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2. Kagak akima kars1 alinacak tedbirler

Kablolarin toprak ile ve kendi aralarindaki kapasitesi ile motorun topraga olan kapasitesi kagak akimlar
olusturabilir. Kagak akimlar, toprak kagak akimi veya kablodan kabloya kagak akim olarak ortaya ¢ikabilir. Bu
kagak akimin biiyiikliigii kapasitenin biiyiikligiine ve anahtarlama frekansina baglidir.

Kagak akimin nedenleri:

R Distributed capacitance(line to line)
— %

Power -
S~ x— Inverter

supply
T

Circuit breaker

Toprak Kagak Akimi

Distributed capacitance

Distrifuted L
(output cable to earth) —

capacitance
(motor to earth)

Kagak akimlar sadece siiriicii sistemine degil, toprak hatt1 yoluyla diger cihazlarada akabilir. Bu kagak
akimlar devre kesicilerin, role veya diger bazi cihazlarin yanls g¢aliymasma neden olabilir. Siriiciiniin
anahtarlama frekansi ne kadar yiiksek ise ve motor kablosu ne kadar uzun ise kagak akim da o kadar biiyiiktiir.

Bastirma yontemleri: (1) Anahtarlama frekansini disiirin(motor giiriiltiisii artacaktir); (2) Motor

kablolarinin uzunlugunu en aza indirin; (3) Yiiksek harmonik diizeylerine uygun kagak akim rolesi kullanin.

Kablolar arasi1 kagak akim

Topraktan topraga olusan kagak akimlar 6zellikle diisiik giiglii siiriiciilerde daha yiiksek harmoniklere neden
olarak harici termiklerin yanlis ¢alismasina neden olabilir. Benzer sekilde motor kablosunun ¢ok uzun olmast
(50m veya daha uzun) da ayni sorunlara neden olabilir. Motor sicakligimi direk takip etmek i¢in bir termik
kullanilmasi, veya siiriiciiniin motor asir1 yiik korumasinin uygun sekilde ayarlanmasi ile harici termik ihtiyaci

ortadan kaldirilabilir.

Bastirma yontemleri: (1)Anahtarlama frekansini diisiiriin; (2)Cikista sok bobini kullanin.
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4 Operasyon ve Devreye Alma

4.1 Operasyon ve Ekran

4.1.1 Kontrol panelinin fonksiyonlari

Kontrol paneli kullaniciya siiriicliyii kumanda etme ve parametre ve degerleri izleme imkani verir.

Standart model SB-PU70’dir. Opsiyonel olarak SB-PUO3(potansiyometreli) ve SB-PU70E(kopyalama

foksiyonlu). Goriintisleri asagidaki gibidir.

CONTROL PANEL SB-PU03

Digital tube Digital tube

Parameter unit

GONTROL PANEL SB-PU70

display area display area

I display area

Run state
indicating area

POT indicator L Run key Direction key

Q=g om0 H

o 2 o
_RUIN  REV  EXT

o2 o -
S /Rese 4
ror QO miibmp' freset key Run key _|

UP & DOWN keys Menu/Exit key UP & DOWN keys

Parameter unit

EBE8E | rme

Run state
[ indicating area

@.@w

H— Menu/Exit key

Stop/Reset Siirliciiyii durdurma ve hata sifirlama

HEN‘U
Shift key — Progran/Enter P/ ReSEL KeY — mk || Program/Enter
key key
Kontrol paneli diigmelerinin gérevleri asagida verilmistir:
Diigme Adi Fonksiyonu
Menu/Cikig Bir 6nceki menii’ye doniis, gosterge meniistinii giris/gikis
Giris Bir alt menii’ye giris; parametre kaydetme; alarm bilgisini onaylama
® Yukart Deger arttirma, belirli bir siire basildiginda artig hizi artar
Asagi Deger azaltma; belirli bir siire basildiginda azalma hiz1 artar
Kaydirma Isl?n goren basamagl se¢me; izleme meniisiinde izlenecek parametreyi
degistirme
Yon Doniis yoniinii degistirme
Run Siiriiciiyii galigtirma
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Durum gosterge ledleri:

Gosterge Birim L LA
g_kW_O—r/min—l_(‘)Z—m/S—oO/o A Amper
%_kw_s-r/min-lg)z—mls—% \V] \olt
%_kw_(\%—rlmin—H.z—m/S—% Hz Hertz
(Aj_kw_g_r/min_l-?z_mls_% % Yiizde
g_kw_s_,/min_%_m/s—% KW Kilowatt (A ve V birlikte yanar)
%_kw_v-r/min—H.z—m/S—% d/dk devir/dakika (V ve Hz birlikte yanar)
(Aj_kw_(\?-r/min—H.z—m/S—% m/s Metre/saniye (Hz ve % birlikte yanar)
g_kw_v-r/min—H.z—m/S—% Uzunluk |  Metre veya milimetre (A, V ve Hz birlikte yanar)
O—s—@-rinin-@—mis—@ Zaman | 523t dakika, saniye veya milisaniye (V, Hz ve %

birlikte yanar)

Kontrol panelindeki RUN, REV ve EXT Ledlerinin Anlami:

LED Durum Stirticti durumu
Soniik Caligmiyor
RUN Yanik Hedef hizda galistyor
Yanip soniiyor Hizlanma veya yavaslamada
Soéniik Yon ayar1 ve mevcut doniis yonii saat yoniinde
REV Yanik Yon ayar1 ve mevcut doniis yonii saatin tersi yoniinde
Yanip soniiyor Yon ayar1 ve mevcut doniis yonii birbirinden farkl
Soniik Kontrol yeri kontrol panelinde
EXT Yanik Kontrol yeri dijital terminalde
Yanip soniiyor Kontrol yeri haberlesmede
POEzZ?L);?ggtre Yanik F0-01=10 oldugunda yanar

4.1.2 Kontrol panelinin gosterge durumu ve kullanilmasi

SB70G serisi siiriiciilerin kontrol panelinin gosterge durumlari asagida verilmistir: izleme durumu (hem motor

dururken hemde doniiyorken), parametre degistirme durumu, ve hata ve uyari durumlari. Bu durumlar

arasindaki gecis asagida gosterilmistir:
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Tomit —
To next level menu To next level menu To next level menu

SOO0O0FO---FOo-00 SBM

O—W—O-rlmﬁm- —M—O O—m—o-rlmﬁm—o—mll—o O—M—O-mrlin-g—mh—o O—lkw O-Irlmin—Q—mlb—O

®_ To previous level menu To previous level menu
mommr |ng \LdLux @
Incrense/decr ase
Display onltTred

parameters cyclically (hdngp menu numhgy Chnnge parameter number Select a i{
1ed

@ de parameter to be mo
Sc[l)cct (} }t

€ Mot

Bekleme Durumunda izleme
Bu modda @ diigmesine basildiginda kontrol paneli farkli izleme degerleri arasinda gegis

yapacaktir (FC-02—FC-08) ile belirlenir.

Calisma Durumunda izleme
Bu modda @ diigmesine basildiginda kontrol panel farkli izleme degerleri arasinda gegis

yapacaktir (FC-02—FC-12) ile belirlenir.

Parametre Degistirme

Izleme durumunda iken

ekran 3 seviyeli bir menii yapisina sahiptir (Siralama: parametre grup No. — Sira No. — parametre

diigmesine basildiginda parametre degistirme moduna gegilir. Bu modda,

degeri). Daha alt meniilere girmek igin ‘ diigmesine, daha tst meniilere geri donmek igin

digmesine basmiz. Eger en st seviyede iseniz bu diigmeye bastiginizda izleme moduna

gecersiniz. @ veya @ diigmelerini kullanarak parametre grup No’su, sira No’su, ve

parametre degerini arttirp azaltabilirsiniz. Basamak yerini degistirmek igin @ diigmesini

kullanabilirsiniz. Degistirilen degerleri kaydetmek, bir {ist meniiye ve siralamadaki bir sonraki

parametreye gegmek igin diigmesine basiniz.

FC-00 I(sadece kullanici parametreleri gosterilir) veya 2 (sadece fabrika parametreleri disindakiler gosterilir)

olarak ayarlandi ise, en {ist menii gurubu gosterilmez.

Sifre Kontrolii

Eger bir kullanict sifresi belirlendi ise, parametre degistirme meniisiine girmeden once sifre giris menisiine

giriniz. Bu durumda ekranda “0.0.0.0.” gosterilir. Kullanici @ @ ve @ diigmelerini
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kullanarak sifresini girebilir (sifre girilirken ekranda “————" gosterilir). Sifre girisi tamamlandiginda,

. i A diigmesine basarak sifre korumasi iptal edilebilir (gegici olarak). Girilen sifre yanlis ise, ekranda

“ERR” yazis1 yanip soner. Sifre sayfasina girmek veya bu sayfadan geri ¢ikmak igin diigmesine

+ @ digmelerine

beraber basildiginda veya iki dakika boyunca herhangi bir tusa basilmadiginda sifre korumas: tekrar devreye

basiniz.

Sifre korumasi iptal edildigin de (gegici olarak), izleme modunda iken

girer.
FC-00 degeri 1 ise (sadece kullanici parametreleri gosterilir), kullanici parametreleri sifre korumasindan

bagimsizdir. Ancak FC-00 degerini degistirmek icin sifre gerekir.

Hata Gosterge Modu
Siiriicti bir hata sinyali algiladiginda, ekran hata gosterge moduna geger ve ilgili led yanip sénmeye baslar.
Kullanict sifirlama komutu vererek bu hatay: silebilir (kontrol paneli iizerindeki @ diigmesine basarak,

kontrol terminali tizerinden dijital girisle veya haberlesme ile) Eger hata devam ediyorsa hata kodu ekranda

sabit kalacaktir. Kullanici hatay ortadan kaldirmak i¢in gerekli parametre degisikliklerini yapmalidir.

Alarm Gosterge Modu

Siiriicii bir alarm sinyali algiladiginda, alarm kodu ekranda yanip sonmeye baslar. Birden fazla alarm ayni anda

olustu ise alarmlar sirasiyla ekranda gosterilir. veya @ diigmelerine basilarak alarm ekrani

gegici olarak devre digt birakilabilir. Siiriicii normal durumuna donerse, alarm sinyali otomatik olarak

silinecektir. Alarmlar siiriiciiniin durmasina neden olmaz.

Diger gosterge durumlari

Gosterge Aciklama
UP Parametreler siiriiciiden aliniyor
DN Parametreler siiriiciiye yiikleniyor
CP Parametreler karsilastiriliyor
LD Fabrika ayarlarma alintyor
YES Karsilastirma sonucu uygun
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4.2 1lk Defa Enerjilendirme

Kablolama islemi, bu kilavuzun 3.3. Siiriiciiniin Kablo Baglantilarini Yapiimas: bolimiinde verilen teknik

detaylara uygun olarak yapilmalidir.

Sebekeyi ve kablolamayi kontrol ediniz. Siiriiciiniin girisindeki devre kesiciyi kapatarak siiriiciiye enerji verin.
Siiriicii ekraninda “8.8.8.8.8.” goziikecektir. Siiriicli igerisindeki kontaktdr ¢eker ve ekrana set frekansi degeri
gelirse bu siiriiciiniin basarili bir seklide enerjilendirildigini gosterir. Enerjilendirme islemindeki asamalardan

herhangi birinde bir anormallik olusursa, devre kesici agarak enerjiyi kesin ve hatay1 diizeltin.
4.3 Hizh Devreye Alma

4.3.1 Ortak parametrelerin ayarlanmasi

1. Kontrol modu: Uygulama gereksinimlerine gore kontrol modunu seginiz. Bkz.F0-12.

2. Frekans referansi ayar kanalim ve frekans referansini belirleyiniz: Bkz.F0-01.

3. Kontrol yerini belirleyiniz: Bkz.F0-02.

4. Maksimum frekans, st frekans limiti ve alt frekans limitini belirleyiniz: Bkz.F0-06, FO-07 ve F0-08.

5. Motor doniis yoniinii belirleyiniz: Bkz.F0-09.

6. Hizlanma/Yavaslama zamani: Bu siire miimkiin oldugunca uzun olmalidir. Cok kisa siireler agir1 akima
veya yiike zarar verebilecek agir1 torka neden olabilir.

7. Start ve stop modu: Bkz.F1-19 ve F1-25.

8. Motor plaka parametreleri: Nominal gii¢, motor kutup sayisi, nominal akim, frekans, hiz ve gerilim.
Bkz. 6.11.

9. Motor asiriyiik korumasi: Bkz.Fb-00, Fb-01 ve Fb-02.

4.3.2 VIF kontrol igin hizh devreye alma

Agik ¢evrim V/F kontrol i¢in hizli devreye alma metodu asagida anlatilmigtir. Kapah gevrim V/F kontrol
icin enkoder ile ilgili parametrelerinde girilmesi gereklidir. Bkz.Boliim 6.14.

1. VIF egrisi ayarlari: Bkz.F2-00.

2. Tork arttirma se¢imi: Bkz.F2-01~F2-04.

3. Otomatik motor tanima: Bkz.FA-00. VV/F kontrol i¢in FA-00 =11(dururken motor tanima).

V/F kontrol optimizasyonu:

1. Motor yiikii diigiik oldugunda titresimi engellemek igin F2-09 Parametreleri kullanilir. Eger titresim
olusursa, titresim kaybolana kadar F2-09 Parametrelerinin degerini kademeli olarak arttirin.

2. Kalkis akimu gok yiiksek ise F2-02 nin degerini diigiiriin.

34



4 OPERASYON VE DEVREYE ALMA

3. Diisiik hizlarda siiriiciiniin kalkis torkunun yiiksek olmasi i¢in otomatik tork artiriminin aktif edilmesi
onerilir (F2-01=2). Otomatik tork arttimmin kullanilabilmesi i¢in motor plaka bilgileri dogru bir sekilde
girilmis ve motor tanima isleminin yapilmis olmas: gerekir.

4. Kayma kompanzasyonu yiikten kaynaklanan hiz diismesini azaltir. Otomatik tork arttirim aktifken

kullanilabilir.F2-05, F2-06, F2-07 ve F2-08 parametreleri ile ayarlanir.

4.3.3 Vektor kontrol i¢in hizh devreye alma

Acik cevrim Vektor kontrol i¢in hizli devreye alma metodu asagida anlatilmistir. Kapali ¢evrim Vektor
kontrol i¢in enkoder ile ilgili parametrelerinde girilmesi gereklidir. Bkz.Boliim 6.14.

1. Disiik hizlarda yiiksiiz durumdaki motor akimini yaklasik olarak bostaki motor akimina esit olacak
sekilde F3-22 Parametrelerini ayarlayin.

2. Vektor kontrol igin motor tanima(motor donerken) yapilmasi gereklidir. Eger miimkiin degilse motor
parametreleri manuel olarak girilmelidir(FA-08, FA-09, FA-10 ve FA-11.);

3. Hiz regiilatrii ayarlari igin Bkz.Bolim 6.4.
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5 Parametre Tablosu

NOT:Modifikasyon: “o” hem dururken hemde ¢alisma esnasinda degistirilebilir. “x

degistirilebilir. “A” Sadece okunabilir-degistirilemez anlamlarina gelir.

FO: Temel Parametreler

2

sadece dururken

No.

Ad1

Ayar arahg

Fab.
Ayari

F0-00

Tustakimi Referanst

0.00Hz~F0-06

50.00Hz

F0-01

Ana Frekans Referans Se¢imi

0: F0-00

2: YUKARI/ASAGI
4: AI2 5:PFI
7: Aritmetik {inite 2
9: Aritmetik {linite 4

1: Haberlesme
3:All

6: Aritmetik tnite 1
8: Aritmetik tnite 3
10: Tustakimi1 POT

F0-02

Kontrol Yeri Segimi

0: Tustakimi  1: Terminal 2: Haberlesme

F0-03

Frekans Referansi Kalict Mod

Birler basamagi: Enerji kesintisinde saklama
segenegi

0: ®® diigmeleri ile veya haberlesme

ile degistirilen Ana frekans referansini enerji
kesintisinde F0-00’a saklar

1: @@ diigmeleri ile veya haberlesme

ile degistirilen Ana frekans referansini enerji
kesintisinde saklamaz

Onlar basamagi: Duruslarda saklama segenegi

0: @@ diigmeleri ile veya haberlesme

ile degistirilen Ana frekans referansini
stiriiciiye stop verildiginde korur

1: @@ diigmeleri ile veya

haberlesme ile degistirilen Ana frekans
referansini siiriiciiye stop verildiginde
F0-00’a geri yiikler

00

FO-04

Yardime1 Frekans Referans
Se¢imi

1: F0-00

3: All

5: PFI

7: Aritmetik tnite 2
9: Aritmetik tnite 4

0: Kullanilmiyor

2: YUKARI/ASAGI
4: AI2

6: Aritmetik linite 1
8: Aritmetik tinite 3

F0-05

Yardimer Kanal Kazanct

-1.000~1.000

1.000

F0-06

Maks. Frekans

F0-07~650.00Hz (V/F kontrol)
F0-07~200.00Hz (vektor kontrol)

50.00Hz

F0-07

Ust Frekans Limiti

F0-08~F0-06

50.00Hz

F0-08

Alt Frekans Limiti

0.00Hz~F0-07

0.00 Hz
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F0-09

F0-10

Yon kilidi

Parametre yazma korumasi

0: Her iki yone donebilir
1: Saat yoniinde donebilir
2: Saat yoniiniin tersine donebilir

0: Koruma yok

1: FO-00, F7-04 ve FO-10 disindaki tiim
parametreler degistirilebilir

2: F0-10 diginda higbir parametre
degistirilemez

FO-11

F0-12

F0-13

FO0-14
FO0-15

Fabrika ayarlarina alma

Motor kontrol modu

Nominal Siiriicti Giicii

Yazilim Versiyon No.
Kullanici Sifresi

11: Fabrika ayarlarina al
22: Haberlesme parametreleri digindaki tim
parametreleri fabrika ayarina al

0: Agik ¢evrim V/F kontrol

1: Kapal ¢evrim V/F kontrol

2: Agik Cevrim Vektor kontrol

3: Kapali ¢cevrim Vektor kontrol

4: V/IF ayrik kontrol

Minimum birim: 0.01kW

0.00~99.99
0000—9999; “0000” ise sifre korumasi yoktur

00

Model’e
baghdir

0000
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F1: Hizlanma/Yavaslama, Start, Stop ve Jog Parametreleri

V Fab.
No. Adi Ayar arahgi Ryt Mod.
F1-00 |Hizlanma Siiresi 1 0.01~3600.0s
F1-01 |Yavaslama Siiresi 1 | o N e viikselmesi
F1-02 | Hizlanma Siresi 2 le anma SlulreSL Frekansin 50Hz’e yiikselmesi
i¢in gegen stire
F1-03 |Yavaslama Siiresi 2
F1-04 |Hizlanma Siiresi 3 Yavaglama Siiresi: Frekansin S0Hz’den sifira
F1-05 | Yavaslama Siiresi 3 HymestIgin gegen sure
F1-06 |Hizlanma Siiresi 4 NOT: 22kW ve daha kiigiik siiriiciiler igin
F1-07 | Yavaslama Stiresi 4 fabrika ayari 6.0 s‘?n“lye({lr“ L . Model’e
— 30 kW ve daha biiyiik siiriiciiler igin fabrika bashd o
F1-08 |Hizlanma Siiresi 5 ayar1 20.0 saniyedir aghdir
F1-09 |Yavaslama Siiresi 5
F1-10 |Hizlanma Siiresi 6 Minimum degisim miktar1 F1-16 ile belirlenir
F1-11 |Yavaslama Siiresi 6
F1-12 |Hizlanma Siiresi 7
F1-13 | Yavaglama Siiresi 7
F1-14 |Hizlanma Siiresi 8
F1-15 |Yavaslama Siiresi 8
F1-16 |Hiz./Yav.siiresi minimum birim | 0: 0.01s 1:0.1s 1 o
F1-17 lelanm'q/\-(avaslama Stiresi O.OONSSOH.OOHZ (Bu frekansin altinda 0.00Hz “
Oto. Degisim Frekansi Hiz/Yav.siiresi 8 kullanilir)
F1-18 | Acil Stop Yavaslama Siiresi 0'01~.3600'(.)S' Mlnlmum degisim miktart 10.0s o
F1-16 ile belirlenir.
0: Kalkis frekans ile bagla
F1-19 |Kalkis Modu 1: Kalkis frekansindan 6nce DC fren uygula 0 X
2: Dénen motoru yakala (Flying Start)
F1-20 |Kalkis frekans: 0.00~60.00Hz 0.50Hz o
F1-21 |Kalkis frekans: uygulama siiresi| 0.0~60.0s 0.0s o
F1-22 |Gerilim yumusak kalkis 0: Pasif 1: Aktif 1 X
F1-23 |Kalkig DC fren siiresi 0.0~60.0s 0.0s o
F1-24 |Kalkis DC fren akim 0.0~9%100.0(siirtici nominal akimi =%100) %0.0 o
0: Rampali durus 1: Serbest durus
F1-25 |Durus Modu 2: Rampali durug +DC frenleme 0 o
3: Rampali durug +fren gecikmeli
F1-26 |Durus DC fren frekans: 0.00~60.00Hz 0.50Hz o
F1-27 |Durus DC fren bekleme siiresi | 0.00~10.00s 0.00s o
F1-28 | Durus DC fren siiresi 0.0~-60.0s(ayn: zamanda fren gecikme 0.0s o
stiresidir)
F1-29 |Durug DC fren akimi 0.0~9%100.0(siirticti nominal akimi =%100) %0.0 o
F1-30 | Sifir-hiz gecikme siiresi 0.0~60.0s 0.0s o
F1-31 |Hizlanma/Yavaslama Modu 0: Lineer 1: S-egrisi 0 X
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F1-32 S-egrisi hizlanma baslangi¢ 0.01~10.00s
stiresi 0.20s
F1-33 |S-egrisi hizlanma bitis siiresi
F1-34 S-egrisi yavaglama baslangig 0.01~10.00s
stiresi 0.20s
F1-35 |S-egrisi yavaglama bitis sliresi
F1-36 |Olii bant siiresi 0.0~3600.0s 0.0s
F1-37 |Jog frekans: 0.10~50.00Hz 5.00Hz
F1-38 |Jog hizlanma siiresi 0.1~60.0s Modele
baghdir
I Model’e
F1-39 |Jog yavaslama siiresi 0.1~60.0s baglidir
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F2: V/IF Kontrol Parametreleri

5:|Aritmetik tinite 1|
7:|Aritmetik tinite 3|

6:|Aritmetik tinite 2|
8:|Aritmetik tinite 4

< Fab.
No. Adi Ayar aralig Ayar: Mod.
0: Ozel
1: Lineer
2: V/F Egrisi 1 (Tork azaltma)
F2-00 |V/F egrisi 3: V/F Egrisi 2 (Tork azaltma) 1 x
4: V/F Egrisi 3 (Tork azaltma)
5: V/F Egrisi 4 (Tork azaltma )
6: V/F Egrisi 5 (Tork azaltma)
0: Kullanilmiyor 1: Manuel arttirma
F2-01 |Tork arttirma 2: Otomatik arttirma 1 x
3: Manuel + otomatik arttirma
} | %0.0~maks deger(Model’e baghdir). Model’e
F2-02 |Manuel tork arttirma seviyesi Minimum birim %0.1 baghdir o
F2-03 |Manuel tork arttirma kesme 0.0~%100.0 (F2-12=%100) %10.0 o
noktast
F2-04 |Oto tork arttirma seviyesi 0.0~%100.0 %100.0 X
F2-05 Kayma Kompanzasyonu 0.0~%300.0 %0.0 °
Kazanci
F2-06 K?ynja Kompanzasyonu Filtre | 0.1~25.0s 1.0s %
Stiresi
- |Motor calismada kayma 0~%250 0
e kompanzasyonu limiti (motor nominal kayma frekans1 =%100) %6200 )
_na |Rejeneratif ahismada kayma 0~%250 o
et kompanzasyonu limiti (motor nominal kayma frekans: =%100) %6200 )
F2-09 |Titresim bastirma 0~200 Mo_del’e o
baghdir
0: Pasif 1: Aktif
F2-10 |AVR 2: Yavaglama diginda aktif 1 X
F2-11 ‘Otomatik enerji tasarrufu 0: Pasif 1: Aktif 0 o
F2-12 | Temel frekans 1.00~650.00Hz 50.00Hz |  x
F2-13 ‘Maks. cikis gerilimi 150~500V 380V x
F2-14 |V/F frekansi F4 F2-16~F2-12 0.00Hz | x
F2-15 |V/F gerilimi V4 F2-17~9%100.0(F2-13=%100) 9%0.0 x
F2-16 |V/F frekansi F3 F2-18~F2-14 0.00Hz | x
F2-17 |VIF gerilimi V3 F2-19~F2-15(F2-13=%100) %0.0 x
F2-18 |V/F frekans: F2 F2-20~F2-16 0.00Hz | x
F2-19 ‘V/F gerilimi V2 F2-21~F2-17(F2-13=%100) %0.0 X
F2-20 |V/F frekansi F1 0.00Hz~F2-18 0.00Hz | x
F2-21 ‘V/F gerilimi V1 9%0.0~F2-19(F2-13=%100) %0.0 x
0:F2-23 LAl 2A12|
F2-22 \V/IF ayrik gerilim girisi SIYUKARVASAGE]  4:PFI| 0 x
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F2-23

F2-24

VI/F ayrik gerilim dijital
referansi

VIF gerilim faktori

0.0~9%100.0

0:%100.0

LAl

3;[YUKARI/ASAGI|
5:|Aritmetik tinite 1|
7:|Aritmetik tinite 3|

2:|A12|
4:|PFI|
6:|Aritmetik tinite 2|
8:|Aritmetik inite 4|

%100.0
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F3: Hiz, Tork ve Aki Kontrol Parametreleri

V Fab.
No. Ad1 Ayar arahigi Avyiry Mod.
F3-00 Yiiksek-hiz ASR oransal 0.00~200.00 5.00 %
kazanci
F3-01 ‘Yﬁksek-hlz ASR integral siiresi | 0.010~30.000s 1.000s X
F3-02 Diisiik- iz ASR oransal 0.00~200.00 10.00 y
kazanci
F3-03 ‘Dﬁsﬁk-hlz ASR integral siiresi | 0.010~30.000s 0.500s X
F3-04 ASR Parametre degistirme 0.00~650.00Hz 0.00Hz «
noktast
F3-05 ‘ASR filtreleme siiresi 0.000~2.000s 0.010s X
F3-06 lelanma kor?par}zasyonu 0.000~20.000s 0.000s «
diferansiyel siiresi
0: F3-08 ve F3-09 ile belirlenir
1: JAIL[x2.5 2: |AI2|x2.5
Lo 3: |Aritmetik tinite 1|x2.5
F3-07 |Tork limiti segimi 4: |Aritmetik iinite 2/x2.5 0 x
5: |Aritmetik tinite 3|x2.5
6: |Aritmetik tinite 4/x2.5
F3-08 \MOtOf modunda tork limiti 0.0~%290.0(motor nominal torku=%100) %180.0 x
E3-09 ‘Rejeneratif modda tork limiti Not: Sadece Vektor kontrol’de kullanilir 9$180.0 x
i P 0.0~%20.0. Sadece kapali gevrim V/F o
F3-10 |ASR cikis frekans limiti Kontrol’de kullantlir %10.0 x
F3-11 ‘Sarkma seviyesi 0.00~50.00Hz 0.00Hz o
F3-12 ‘Sarkma kalkis torku 0.0~%100.0(motor nominal torku=%100) %0.0 o
F3-13 |Tork kontrol segimi 0 Duruma gore aktif (dijital giris 45 ile segilir) 0 «
1: Aktif
0: F3-15 1: AI1x2.5
2: AI2x2.5 3: PFIx2.5
4: YUKARI /ASAGI referansix2.5
F3-14 |Tork referansi se¢imi 5: Aritmetik tinite 1x2.5 0 X
6: Aritmetik tinite 2x2.5
7: Aritmetik tinite 3x2.5
8: Aritmetik tinite 4x2.5
_ -%290.0~%290.0 (motor nominal o
F3-15 |Dijital tork referansi torku=9%100) %0.0 o
F3-16 Tork kontrol Hiz limiti giris 0: Referans frekanst ile belirlenir 0 o
segimi 1: F3-17 ve F3-18 ile belirlenir
F3-17 ‘Tork kontrol ileri hiz limiti 0.00Hz~F0-07 5.00Hz o
F3-18 ‘Tork kontrol geri hiz limiti 0.00Hz~F0-07 5.00 Hz o
Tork referansi 0.000~10.000s
F3-19 |V UKARI/ASAG siiresi s
F3-20 }{ult(_)rk kontrol gegis gecikme | 0.001~1.000s 0.050s “
suresi
F3-21 |On uyartim siiresi 0.01~5.00s MO.dEI ¢ x
baglhdir
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F3-22 ‘Akl yogunlugu 50.0~%150.0 %100.0
F3-23 ‘Dﬁsﬁk-hlz aki arttirma 0~%?50 %0

F3-24 ﬁlt(éézr:ﬂfili?terga regiilatori 0.010~3.000s 0.150s
F3-25 ‘Motor modunda gii¢ limiti 0.0~9%250.0(stiriicii nominal giicii =%100) %120.0
F3-26 ‘Rejeneratif gii¢ limiti 0.0~%250.0(stirticii nominal giicii =%100) %120.0
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F4: Dijital Giris Terminalleri ve Coklu Hiz

< Fab.
No. Adi Ayar aralig Ryt Mod.
0: Kullanilmiyor 33: Operasyon kesildi
E4-00 | X1 terminali 1: Coklu adim frekans 1 34: DC fren (durusta) 1
2: Coklu adim frekans 2 35: PID pasif
3: Coklu adim frekans 3 36: PID 2
4: Coklu adim frekans 4 37: 3-kablo stop komutu
L 5: Coklu adim frekans 5 38:Dahili sanal FWD
F4-01 | X2 terminali 6: Coklu adim frekans 6 terminali 2
7: Coklu adim frekans 7 39:Dahili sanal REV
8: Coklu adim frekans 8 terminali
9: Hiz/Yvs.siiresi se¢im biti 1~ 40:Analog referans
F4-02 |X3 terminali 10: Hiz/Yvs.siiresi se¢im biti 2 frekansi tut 3
11: Hiz/Yvs.siiresi segim biti 3 41: Hiz./Yvs. iptal
12: Harici hata 42: Kontrol yeri degistir
13: Hata reset terminal/tustakimi
- 14: Jog ileri 43: Referans frekansi
F4-03 | X4 terminali 15: Jog geri All’den al 4
16: Acil stop 44: Referans frekansi
17: Siiriicii pasif Aritmetik {inite X
18: Serbest durug 1’den al
F4-04 | X5 terminali 19: YUKARV/ASAGI arttir 45: Hiz/tork kontrol se¢ 12
20: YUKARI/ASAGI azalt 46: Coklu PID segim bitil
21: YUKARI/ASAGI temizle ~ 47: Coklu PID segim biti2
22: PLC kontrol pasif 48: Coklu PID segim biti3
L 23: PLC beklemeye al 49: Sifir-servo komutu
F4-05 | X6 terminali 24: PLC standby reset 50: Sayici preset 13
25: PLC mod segim 1 51: Sayici temizle
26: PLC mod segim 2 52: Metre-sayici temizle
27: PLC mod segim 3 53: Wobble frekans
F4-06 |FWD terminali 28: PLC mod segim 4 enjeksiyon 38
29: PLC mod se¢im 5 54: Wobble durum reset
30: PLC mod se¢im 6
31: PLC mod se¢im 7
F4-07 |REV terminali 32:Yardimer referans pasif 39
0: 1-kablolu mod(start/stop)
1: 2- kablolu mod 1(FWD, REV)
2: 2- kablolu mod 2(start/stop, yon)
F4-08 \FWD/REV modu 3: 2- kablolu mod 3(start, stop) 1 x
4: 3- kablolu mod 1(FWD, REV, stop)
5: 3- kablolu mod 2(run, yén, stop)
X0000: X5
.. Lo . 0X000: X4
F4-09 gﬁg t:triT)mall lojik 1 (pozitif 00X00: X3 00000 «
9 000X0: X2
0000X: X1
.. Lo L. X00: REV
F4-10 21;12 t:trimlnall lojik 2 (pozitif 0X0: FWD 000 «
gati) 00X: X6
F4-11 |Dijital giris sinyali siiresi 0~2000ms 10ms o
= 0: Seviye tipi(terminal)  1: Pals tipi(terminal)
e 2: Seviye tipi(tustakimi1)  3: Pals tipi(tugtakimi) v °
F4-13 YUKARI/ASAGI Hiz/adim 0.01~100.00(birim % / s veya %) 1.00 o
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= 0: Enerji kesintisinde sakla
F4-14 ;Ui'fn'?‘R"ASAGI iafizs 1: Enerji kesintisinde sil 0 .
¢ 2: Enerji kesintisinde ve durusta sil
F4-15 | YUKARI/ASAGI iist limit %0.0~%100.0 %100.0 o
F4-16 |YUKARI/ASAGI alt limit -9%100.0~%0.0 %0.0 o
. 0: Binary kod 1: Direk se¢im

F4-17 | Coklu-Hiz se¢im modu 2: Toplam 3: Sayr 0 x
F4-18 0.00~650.00Hz — — ~ = | n.00Hz

Coklu hiz frekans: 1 ila 48 ‘in fabrika degerleri| ,__

~ |Coklu hiz frekans1 1~48 . R (n=1~ o

F4-65 sira numaralart ile aymidir. Ornegin ¢oklu hiz 48)

3’{in degeri 3.00Hz’dir

Coklu hiz frekanslar1 1~48 asagida gosterildigi gibi sirastyla F4-18~F4-65’¢ karsilik gelir:

n | 1|2 ]3| 4|5 |6 |7 |8 |9 |10|11|12]13|14]15] 16
gs‘;:r‘]s}:‘ﬁ FA4-18| F4-19| F4-20 | F4-21|F4-22 | F4-23 | F4-24 |F4-25 | F4-26 | F4-27 | F4-28 | F4-29 | F4-30 | F4-31 | F4-32 |F4-33
n 17 [ 18 | 19 | 20 | 21 | 22 | 23 | 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 31 | 32
gs‘;:r‘]:ﬁ FA-34| F4-35 | F4-36 | F4-37 | F4-38 | F4-39 | F4-40 |[F4-41 | F4-42 | F4-43| F4-44 | F4-45 | F4-46 |F4-47 | F4-48 |F4-49
n 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40 | 41 | 42 | 43 | 44 | 45 | 46 | 47 | 48
gg‘k‘:;::‘ﬁ FA-50| F4-51 | F4-52 | F4-53| F4-54| F4-55 | F4-56 | F4-57 |F4-58 | F4-59| F4-60 | F4-61 | F4-62 |F4-63 | F4-64 |F4-65
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F5: Dijital ve Role Cikislar

histerisiz 2

No. Adi Ayar arahgi : Ao, Mod.
yarl
0: Hazir 36: X3( pozitif & negatif
1: Calistyor lojik sonrast)
2: Hedef frekans ulagildi 37: X4( pozitif & negatif
L 3:Hedef frekans ulasildi lojik sonrast)
F5-00 | Y1 terminali sinyal 1 38: X5( pozitif & negatif 1
4:Hedef frekans ulasildi lojik sonrast)
sinyal 2 39: X6( pozitif & negatif
5: Hata lojik sonrast)
6: Mekanik fren sinyali 40: X7 (genisleme
7: Anormal motor yiikii terminali)
8: Motor asirtyiik 41: X8 (genisleme
9: Diisiik gerilim terminail)
. P 10: Harici hata 42: X9 (genisleme
F5-01 | Y2 terminali 11: Hata oto reset terminali) 2
12:Anlik enerji kesintisi 43: X10 (genisleme
13: Alarm terminali)
14: Ters yone doniiyor 44: X11 (genisleme
15: Duruyor terminali)
16: Caligma engellendi 45: FWD( pozitif &
17: Kontrol yeri tustakimi negatif lojik sonrasi)
18: Tork limit 46: REV( pozitif & negatif
F5-02 |T1 role gikis 19: Frekans iist limiti lojik sonras1) 5
20: Frekans alt limiti 47: Karsilastiricr 1 gikis
21: Rejeneratif ¢alisma 48: Karsilastirict 2 ¢ikis %
22: Sifir hizda ¢aligma 49: Lojik iinite 1 ¢ikis
23: Sifir Servo bitti 50: Lojik tnite 2 gikis
24:PLC operasyonu var 51: Lojik tinite 3 gikis
25:PLC operasyonu 52: Lojik iinite 4 ¢ikis
beklemede 53: Timer 1 ¢ikis
26:PLC adimi tamamland1  54: Timer 2 ¢ikis
27:PLC ¢evrimi tamamlandi1 55: Timer 3 ¢ikis
28: PC dijital 1 56: Timer 4 ¢ikis
29: PC dijital 2 57: Enkoder A kanali
30: Wobble frekans ust/alt ~ 58: Enkoder B kanali
limit 59: PFI terminal durumu
31: Sayma Set degerine 60: Sanal tur sayma palsi
. ulagildi 61: PLC modu 0
F5-03 |T2 rdle gikig 32: Belirlenen sayma 62: PLC modu 1 13
degerine ulagild 63: PLC modu 2
33: Metre-sayact set 64: PLC modu 3
degerine ulagildi 65: PLC modu 4
34: X1( pozitif & negatif ~ 66: PLC modu 5
lojik sonras1) 67: PLC modu 6
35: X2(pozitif & negatif 68: PLC modu 7
lojik sonrast) 69: Belirlene sayma degeri
2’ye ulasildi
70: Lojik tnite 5 gikis
71: Lojik tinite 6 gikis
Y c¢ikis terminali lojik(pozitif &| X0:Y2
F5-04 negatif) 0X: Y1l 0 .
F5-05 |Hedef frekans bant degeri 0.00~650.00Hz 2.50Hz o
F5-06 |Hedef frekans algilama seviye 1 | 0.00~650.00Hz 50.00Hz o
F5-07 H_edef f_rekans algilama 0.00~650.00Hz 1.00Hz o
histerisiz 1
F5-08 |Hedef frekans algilama seviye 2 | 0.00~650.00Hz 25.00Hz o
F5-09 Hedef frekans algilama 0.00~650.00Hz 1.00Hz o

46




5 PARAMETRE TABLOSU

F5-10 ‘Yl terminali kapama gecikmesi | 0.00~650.00s 0.00s
F5-11 JYl terminali agma gecikmesi 0.00s
F5-12 jYZ terminali kapama gecikmesi 0.00s
F5-13 |Y2 terminali agma gecikmesi 0.00s
F5-14 |T1 terminali kapama gecikmesi | 0.00~650.00s 0.00s
F5-15 |T1 terminali agma gecikmesi 0.00s
F5-16 |T2 terminali kapama gecikmesi 0.00s
F5-17 |T2 terminali agma gecikmesi 0.00s
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F6: Analog ve Pals Frekans Terminalleri

< Fab.
No. Adi Ayar aralig Ryt Mod.
0: 0~10V veya 0~20mA(0~%?100)
1: 10~0V veya 20~0mA(0~%100)
2: 2~10V veya 4~20mA(0~%100)
I 3:10~2V veya 20~4mA(0~%100)
F6-00 |AlL t 0
girts tipt 4: -10~10V veya -20~20mA(-%100~%100) ©
5: 10~-10V veya 20~-20mA(-%100~%100)
6: 0~10V veya 0~20mA(-%100~%100)
7:10~0V veya 20~0mA(-%100~%100)
F6-01 |All kazang 0.0~9%1000.0 %100.0 o
F6-02 |All ofset -9699.99~%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00 o
F6-03 |Al1 filtre siiresi 0.000~10.000s 0.100s o
F6-04 |All sinyal esik degeri 0.0~%50.0 %0.0 o
F6-05 |All sinyal histerisiz 0.0~%>50.0 %0.0 o
0.0~9%20.0(10V veya 20mA=%2100)
Not: 2~10V/4~20mA veya 10~2V/ 20~
. _ . 4mA giris tipleri i¢in, baglanti kopuk esik
F6-06 |All kopuk esik %0.
6-06 opuk esik degeri degeri 910 sabitlenmistir; -10~10V veya | 000 °
-20 ~20mA giris tipi igin, baglant1 testi
uygulanmaz.
F6-07 |Al2 giris tipi | F6-00 ile ayn: 0 o
F6-08 ‘AI2 kazang \ 0.0~%21000.0 %100.0 o
F6-09 [Alz ofset | —9%99.99~9%99.99(10V veya 20mA=%100) | %0.00 o
F6-10 |AI2 filtre siiresi | 0.000~10.000s 0.100s o
F6-11 |AI2 sinyal esik degeri | 0.0~%50.0 %0.0 o
F6-12 ‘AIZ sinyal histerisiz ‘ 0.0~%50.0 %0.0 o
F6-13 | AI2 kopuk esik degeri | F6-06 ile ayni %0.0 o
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0: Cikas frekansi 24: Aritmetik tinite 6
1: Referans frekansi cikis
2: Cikis akimi 25: DG filtre 1 ¢ikig
3: Cikas gerilimi 26: DG filtre 2 ¢ikis
4: Cikis giicii 27: Analog ¢oklu
5: Cikis torku anahtar gikisg
6: Referans torku 28: Karsilastirict 1
7: PID gergek deger dijital ayar1
8: PID referans degeri  29: Karsilastiric: 2
9: PID ¢1kis degeri dijital ayar
10: Al1 30: Aritmetik tinite 1
11: AI2 dijital ayar1
12: PFI 31: Aritmetik tinite 2
13: YUKARI/ASAGI dijital ayar:
. degeri 32: Aritmetik tinite 3
F6-14 |AO1 fonksiyonu 14: DC bara gerilimi dijital ayar: 0
15: Referans frekanst ~ 33: Aritmetik tinite 4
(Hiz/Yvs’dan dijital ayar1
sonra) 34: Aritmetik {inite 5
16: Enkoder frekansi dijital ayar1
17: Sayici hatasi 35: Aritmetik tinite 6
18: Sayma yiizdesi dijital ayar1
19: Arit. tinite 1 ¢ikis  36: PC analog 1
20: Arit. tinite 2 ¢ikig 37: PC analog 2
21: Arit. tinite 3 ¢ikis  38: Fabrika ¢ikis 1
22: Arit. tinite 4 ¢ikis  39: Fabrika ¢ikis 2
23: Arit. tinite 5 ¢ikis  40: Cikis frekansi
(fabrika kullanimi)
41: Tustakimi POT
degeri
0: 0~10V veya 0~20mA
F6-15 |AO1 tipi 1: 2~10V veya 4~20mA 0
2: 5V veya 10mA “0” degeridir
F6-16 |AO1 kazang 0.0~%1000.0 %100.0
F6-17 |AO1 ofset -%699.99~%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00
F6-18 | AO2 fonksiyonu | F6-14 ile aymi 2
F6-19 |AO2 tipi | F6-15 ile aym 0
F6-20 [Aoz kazang | 0.0~%1000.0 %100.0
F6-21 |AO2 ofset -9699.99~9%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00
F6-22 |PFI frekansi %100 0~50000Hz 10000Hz
F6-23 |PFI frekansi %0 0~50000Hz OHz
F6-24 |PFI filtre siiresi 0.000~10.000s 0.100s
F6-25 |PFO fonksiyonu | F6-14 ile aym 0
F6-26 PFO c¢ikis pals modiilasyon| 0: Frekans modiilasyonu 0
metodu 1: Duty-ratio modiilasyonu
F6-27 |PFO frekans: %100 LA e 2 iee o U ALY 10000Hz
modiilasyon frekansidir)
F6-28 |PFO frekansi %0 | 0~50000Hz OHz
F6-29 |PFO duty ratio %100 | 0.0~%100.0 %100.0
F6-30 |PFO duty ratio %0 10.0~%100.0 %0.0
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F7: PID Parametreleri

V Fab.
No. Adi Ayar arahgi Ryt Mod.
0: PID kontrol pasif
1: PID Kkontrol aktif
2: PID hizlanma/yavaglama’dan dnce Referans
. frekansi diizeltir
F7-00 | PID kontrol segimi 3: PID hizlanma/yavaglama’dan sonra Referans 0 *
frekansi diizeltir
4: PID tork’u diizeltir
5: Serbest PID fonksiyonu
0: F7-04 1: All 2: Al2
: 3: PFI 4: YUKARVASAGI degeri
PR P10 G s Ll 5: Aritmetik tinite 1 6: Aritmetik tinite 2 v .
7: Aritmetik tinite 3 8: Aritmetik tinite 4
0:All  1:AI2 2:PFlI 3:All—AI2
4: AIL+Al2 5 I‘Am 6: a2
F7-02 |PID Geribesleme Kanali 7: \AIl*Alz{ g: ‘A”H\/W 0 bS
9: Aritmetik tinite 1 10: Aritmetik tinite 2
11: Aritmetik tinite 3 12: Aritmetik tinite 4
F7-03 |PID Gosterge Carpant St'gﬁg;)vlo'ooo (Sadece FU-13 ve FU-14d 1.000 o
F7-04 ‘PID Dijital Referans -100.0~%100.0 %0.0 o
F7-05 ‘Oransal Kazang 1 ‘O.OONlOO.OO 0.20 o
F7-06 ‘Integral stiresi 1 ‘0.0lfle0.00s 20.00s o
F7-07 ‘Tiirev Siiresi 1 ‘O.OO’VlO.OOS 0.00s o
F7-08 ‘Oransal Kazang 2 ‘0.00“4100.00 0.20 o
F7-09 ‘Integral stiresi 2 ‘0.01~100.00S 20.00s o
F7-10 ‘Tﬁrev Siiresi 2 ‘0.00~10.00S 0.00s o
0: Dijital giris 36 ile
1: Clk_ls fre_kansma gore
F7-11 |PID Parametre Seti Degistime |3 Iﬁ:ﬁngtﬂzﬁz ;} 0 x
4: |Aritmetik tinite 3|
5: |Aritmetik tinite 4|
F7-12 ‘(")rnekleme Periyodu ‘0.001'\/10.0005 0.010s o
F7-13 ‘Hata Sinirt ‘0.0~%20.0(PID set degeri=%100) %0.0 o
F7-14 Sfet (‘iegerl artma/azalma ge¢is|0.00~20.00s 0.00s o
stiresi
F7-15 |PID regiilasyon karakteristigi |0 Pozitif 1: Negatif 0 x
F7-16 |Integral regiilasyonu |0: Pasif 1: Aktif 1 x
F7-17 ‘PID st limit ‘F7—18~%100.0 %100.0 o
F7-18 |PID alt limit -%100.0~F7-17 %0.0 o
F7-19 ‘PID tiirev limiti g%;f:’ig?lgsfggv L T
F7-20 ‘PID preset ‘F7-18~F7-17 %0.0 o
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F7-21 [PID preset tutma silresi 0.0~3600.0s 0.0s x
F7-22 jCoklu-PID set degeri 1 -96100.0~%2100.0 %1.0
F7-23 | Coklu -PID set degeri 2 %2.0
F7-24 |Coklu -PID set degeri 3 %3.0
F7-25 | Coklu -PID set degeri 4 %40 | o
F7-26 |Coklu -PID set degeri 5 %5.0
F7-27 |Coklu -PID set degeri 6 9%6.0
F7-28 | Coklu -PID set degeri 7 %7.0

51



5 PARAMETRE TABLOSU

F8: Temel PLC

No.

Adi

Ayar arahg

Fab.
Ayari

Mod.

F8-00

F8-01

PLC operasyon ayar1

PLC modu

000X: PLC ¢evrim modu
0: PLC operasyonu pasif
1:N adet ¢evrim (N,F8-02 ile belirlenir)+stop
2: N adet ¢evrim+son agama hizi (N,F8-02 ile
belirlenir)
3: Siirekli ¢evrim
00XO0: PLC tekrar baglama modu
0: Tlk adimdan basla
1: Yarida kalan adimin frekansindan bagla
2: Kesme esnasindaki ¢aligma frekansindan
basla
0XO00: Enerji kesintisinde PLC durum
parametrelerinin saklanmasi
0: Saklama 1: Sakla
X000: Adimlarin zaman birimi
0: Saniye 1: Dakika

0X: PLC modu/adim numarasi
0: 1x48, 1 mod, 48 adim
1: 2x24, 2 mod, her modda 24 adim
2:3x16, 3 mod, her modda 16 adim
3:4x12, 4 mod, her modda 12 adim
4: 6x8, 6 mod, her modda 8 adim
5: 8x6, 8 mod, her modda 6 adim
X0: PLC mod segimi
0: Binary se¢im  1: Direk se¢im
2~9: Mod 0~7

0000

00

F8-02

PLC cevrim say1st

1~65535

F8-03

F8-97

Adim(1~48) ayarlari

0X: Yon
0: Tleri 1: Geri

X0: Hizlanma/Yavaglama siiresi se¢imi
0: HIZ/YVS siiresi 1 1: HIZ/Y VS siiresi 2
2: HIZ/YVS siiresi 3 3: HIZ/YVS siiresi 4
4: HIZ/Y VS siiresi 5 5: HIZ/YVS siiresi 6
6: HIZ/YVS siiresi 7 7: HIZ/YVS siiresi 8

00

F8-04

F8-98

Adim siiresi(1~48)

0.0~6500.0 (saniye veya dakika)
Siire birimi  F8-00’in binler basamag: ile
belirlenir

0.0
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n | 1] 2345 |6 |7 |89 10|11 |12]13]14]15]16
A:y‘:;" F8-03| F8-05 |F8-07 | F8-09| F8-11 |F8-13 |F8-15 | F8-17 |F8-19 |[F8-21 | F8-23| F8-25 |F8-27 |F8-29 | F8-31 | F8-33
Asilrfcnsf‘ F8-04| F8-06 |F8-08 | F8-10| F8-12 |F8-14 | F8-16 | F8-18 | F8-20 | F8-22 | F8-24 | F8-26 |F8-28 |F8-30 | F8-32 | F8-34
f‘r\:;;':]; F4-18| F4-19 |[F4-20 | FA-21 | F4-22 |F4-23 | F4-24 | FA-25 | F4-26 | F4-27 | FA-28 | FA-29 |F4-30 |F4-31 | F4-32| FA-33
n 17 | 18 | 19 | 20 | 21 | 22 | 23 | 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 31 | 32
A:;::l" F8-35| F8-37 |F8-39 | F8-41| F8-43 |F8-45 | F8-47 | F8-49 | F8-51 |F8-53 | F8-55| F8-57 |F8-59 |F8-61 | F8-63 | F8-65
Asf‘lrfcnsf F8-36| F8-38 | F8-40| F8-42 | F8-44 | F8-46 | F8-48 | F8-50 | F8-52 |F8-54 | F8-56 | F8-58 |F8-60 |F8-62 | F8-64 | F8-66
fAr:Il;r;; F4-34|F4-35 |F4-36 | FA-37 | F4-38 |F4-39 | F4-40 | FA-41 |F4-42 |F4-43 | FA-44| FA-45 | F4-46 |F4-47 | FA-48 | F4-49
n 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40 | 41 | 42 | 43 | 44 | 45 | 46 | 47 | 48
Afylg’rlln F8-67|F8-69 |F8-71|F8-73| F8-75 |F8-77 |F8-79 | F8-81 |F8-83 |F8-85 | F8-87 | F8-89 |F8-01 |F8-93 | F8-95 | F8-97
Asi‘r’e"; F8-68| F8-70 |F8-72| F8-74| F8-76 |F8-78 | F8-80 | F8-82 | F8-84 |F8-86 | F8-88 | F8-90 |F8-02 |F8-94 | F8-96 | F8-98
f"}e"m; F4-50|F4-51 |F4-52| FA-53| F4-54 |F4-55 | F4-56 | FA-57 |F4-58 | F4-59 | FA-60 | FA-61 |F4-62 |F4-63 | F4-64 | FA-65
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F9: Wobble frekans, Sayici,

Metre-sayici ve Sifir-servo

V Fab.
No. Adi Ayar arahgi Ayira Mod.
. 0: Pasif
F9-00 Wobble frekans enjeksiyon 1: Otomatik enjeksiyon 0 x
modu : T
2: Manuel enjeksiyon
- . 0: Merkez frekans=%100
F9-01 |Wobble genlik kontrolii 1 Maks. frekans=9100 0 x
F9-02 |Preset wobble frekansi F0-08~F0-07 0.00Hz o
F9-03 P{esep wobble frekans: bekleme | 0.0~3600.0s 0.0s o
stiresi
F9-04 | Wobble frekans genligi 0.0~%50.0 (Merkez frekans veya Maks. %00 | o
frekans’a goreceli)
] ] 0.0~%50.0 o
F9-05 |Ani sigrama frekans: (Mevcut wobble frekans genligi=%100) %0.0 °
F9-06 |Ani sigrama siiresi 0~50ms Oms o
F9-07 Wobble periyodu 0.1~1000.0s 10.0s o
F9-08 |Yiikselme siiresi 0.0~%100.0 (F9-07=%100) %50.0 o
F9-09 |Wobble rasgeleligi 0.0~%50.0 (F9-07=%100) %0.0 )
0X: Durustan sonra tekrar baglama modu
.. | 0: Yumusak basla 1: Sifirdan bagla
Fg-10 | Wobble tekrar baglama ve enerji | . b\ o.ii kesintisinde frekans degerini 00 x
kesintisi ayar1 X S
aydetme secimi
0: Kaydet 1: Kaydetme
F9-11 Sayici yukari sayma komutu F5-00 ile aynu. 57 o
segimi Dijital ¢ikis 57~59 segilirse yiiksek hizli sayma
F9-12 Say_lcl_ asagl sayma komutu yapilabilir. 58 o
se¢imi
F9-13 |Sayic1 preset degeri | 0~65535 0 o
F9-14 |Set degeri | F9-15~65535 10000 o
F9-15 |Belirlenen sayma degeri ‘ 0~F9-14 0 o
F9-16 |Sayici frekansi bolme katsayis1 | 1~65535 1 o
Metre-sayic1 giris komutu F5-00 ile ayni: Dijital ¢ikig 57~59 segilirse
F9-17 S . e 0 o
segimi yiiksek hizli metre sayma yapilabilir.
F9-18 |Metre sayaci set degeri 0~65535m 1000m o
F9-19 Metr_e sayaci metre bagina pals | 0.1~6553.5 100.0 o
adedi
0: Pasif
F9-20 |Sifir-servo kontrol 1: Her zaman aktif 0 x
2: Kosullu aktif(dijital giris 49 ile belirlenir)
F9-21 |Sifir-Hiz seviyesi | 0~120 d/dk 30d/dk | x
F9-22 |Sifir-servo bitis seviyesi | 1~10000 pals(s) 10 o
F9-23 [Sifir-servo kontrol kazanci 0.00~50.00 1.00 x
F9-24
F9-34 Rezerve
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FA: Motor Parametreleri

V Fab.
No. Adi Ayar arahigi Ryt Mod.
11: Hareketsiz

FA-00 Motor tanima 22+ Hareketli 00 x
o 0.40~500.00kW Model’e

FA-01 |Motor giicii baghdir X

FA-02 ‘Kutup sayis1 ‘ 2~48 4 x

FA-03 |Motor nominal akimi Lo Model'e |
baghdir

FA-04 |Motor nominal frekanst | 1.00~650.00Hz 50.00Hz | x

FA-05 |Motor nominal hizi 125~-40000 d/dk M({del’e X
baghdir

FA-06 ‘Motor nominal gerilimi ‘ 150~500V 380V X

FA-07 |Motor yiiksiiz akimi 0.1A~FA-03 Model'e | -
baghdir

FA-08 |Motor stator direnci 0.00~%50.00 Mo,del’e o
baghdir

FA-09 |Motor kagak reaktanst 0.00~%650.00 M({del’e o
baghdir

FA-10 |Motor rotor direnci 0.00~%50.00 Model'e |
baghdir

FA-11 |Motor ortak reaktansi 0.0~%2000.0 M({del’e o
baghdir

FA-12 |Motor doyum katsayist 1 | 1.000~1.500 1.300 x

FA-13 ‘Motor doyum katsayis1 2 ‘ 1.000~FA-12 1.100 X

FA-14 ‘Motor doyum katsayis1 3 ‘ FA-15~1.000 0.900 X

FA-15 ‘Motor doyum katsayisi 4 ‘ 0.500~1.000 0.700 x
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Fb: Koruma Fonksiyonlar: ve Ust Diizey Ayarlar

. Fab.
No. Adi Ayar aralig Ayiry Mod.
0:Standart motor
Fb-00 Motor sogutma bilgileri 1:Siirticti ¢aligmasina uygun motor veya harici 0 o
sogutmali standart motor
1 |Motor agin yiik koruma 50.0~%150.0 o
Fb-01 seviyesi (motor nominal akimi=%100) %1000 °
0: Tepki yok
Fb-02 |Motor asin yiik aksiyonu 1: Alarm 2 x
2: Hata ve serbest durus
0X:Anormal yiik algilama modu
0: Her zaman algila
1: Sadece sabit hiz ¢aligmasinda algila
Fb-03 |Motor anormal yiik korumast X0: Anormal yiik aksiyonu 00 x
0: Tepki yok
1: Alarm
2: Hata ve serbest durus
Fb-04 Mo_tor e_mormal yik algilama %20.0~%200.0 (motor nominal akimi=%100) %130.0 %
seviyesi
Fb-05 l\{!oto.r anormal yiik algilama 0.0~30.0s 5.0s «
stiresi
PN 0: Tepki yok
Fb-0p | Sirtict disik ylickoruma | 3; ajarm 0 x
Y 2: Hata ve serbest durus
Fp-o7 | Strtictl disiik yitk koruma 0.0~%2100.0(motor nominal akimi=%100) %30.0 «
seviyesi
Fb-08 Dusuk yiik koruma algilama 0.0~100.0s 1.0s x
stiresi
0: Tepki yok
1: Kopmadan 6nceki 10 saniye boyunca
hesap edilen ortalama frekansta calig,
Fb-09 |Analog giris kopuk aksiyonu AL.Aco alarm verilir 0 X
2: Fb-10 ile belirlenen frekansta ¢alig,
AL.Aco alarm: verilir
3: Serbest durus, Er.Aco alarmi verilir
Fb-10 Analog giris kopuk frekans 0.00Hz~F0-06 0.00Hz o
referansi
000X: stiriicii girig faz kayb1 korumasi
0: Tepki yok 1: Alarm
2: Hata ve serbest durus
00X0: stiriicii ¢ikis faz kaybi korumast
0: Tepki yok 1: Alarm
Fb-11 |Diger koruma aksiyonlar1 2: Hata ve serbest durus 0022 x
0X00: Tustakimi ¢ikartildi
0: Tepki yok 1: Alarm
2: Hata ve serbest durus
X000: Parametre kaydetme hatasi
0: Alarm 1: Hata ve serbest durus
Fb-12 Hizlanmada agir1 akim 0: Pasif 1: Aktif 1 «
bayilma engelleme
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Hizlanmada asir1 akim bayilma

10.0~%150.0(stirticii nominal akimi =%100)

Fb-13 %150.0
noktasi
Fb-14 Sabit hizda asir1 akim bayilma | O: Pasif 1: Aktif 1
engelleme
Fb-15 Sabit hiz agir1 akim bayilma 10.0~%3150.0(siirticii nominal akimi =%100) %150.0
noktast
Fb-16 |Asir1 gerilim bayilma engelleme| O: Pasif 1: Aktif 1
Fb-17 |Asir1 gerilim bayilma noktast 650~750V 700V
0: Hata ve Serbest durus (Er.dcL)
1: Serbest durus, Fb-20 ile belirtilen siirede
enerji tekrar gelirse tekrar bagla. Eger bu siire
astlirsa hata ver(Er.dcL)
DC bara diisiik gerilim 2: Serbest durus, eger CPU hala canli ise ve
Fb-18 . " N 0
aksiyonu enerji tekrar saglanmigsa tekrar basla ve hata
verme
3: Yavasla, eger CPU hala canli ise ve enerji
tekrar saglanmigsa referansa dogru hizlan ve
hata verme
Fb-19 |DC bara diisiik gerilim seviyesi | 370~480V 400V
Fb-20 Anhk enerji kesintisi tespit 0.0~30.0s 0.1s
stiresi
Anlik enerji kesintisi yavaslama | 0.0~200.0s (Eger Fb-21=0.0 ise, mevcut
Fb-21 | . . . 0.0s
stiresi yavaslama stiresi kullanilir)
Fb-22 |Otomatik reset adedi 0~10 0
Fb-23 |Otomatik reset aralig 1.0~30.0s 5.0s
Fb-24 Otomatik reset esnasinda hata | 0: Pasif 1: Aktif 0
¢ikist
Anlik durug,oto reset veya 0: Mevcut kalkis modu ile basla
Fb-25 |bekleme sonrasinda kalkig 1: Yumusak kalkisla basla 1
modu
Fb-26 Enerji verildiginde otomatik 0: Pasif 1: Aktif 1
start
Fb-27 Da“hll% fren kiyicr gerilim egik 620~720V 680V
degeri
Fb-28 |Modiilasyon modu 0: Otomatik 1: Siirekli 0
<15kW:1.1k~12.0kHz(FA: 4.0kHz)
18.5~30kW:1.1k~10.0 kHz(FA: 3.0kHz) Model’e
) | el Vil 37~160 KW: 1.1k~8.0 kHz(FA: 2.5kHz) baghdir
>200kW:1.1k~5.0 kHz(FA: 2.0kHz)
Fb-30 |Rasgele PWM ayarlart | 0~%30 %0
Anahtarlama frekansi otomatik | 0: Pasif 1: Aktif
Fb-31 | .. . 1
degistirme
Fb-32 |Oliibant kompanzasyonu ‘ 0: Pasif 1: Aktif 1
Durusta uzay vektor agt 0: Kaydetme 1: Kaydet
Fb-33 0
kaydetme
Fb-34 | Asirt modiilasyon | 0: Pasif 1: Aktif 1
0:Bekleme modunda 3 dakikadan fazla kaldiysa
Fb-35 |Sogutma fam kontrolii durdur [0}

1:Calismaya devam et
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Fb-36 |Atlama frekans: 1 0.00~625.00Hz 0.00Hz
Fb-37 |Atlama genisligi 1 0.00~20.00Hz 0.00Hz
Fb-38 |Atlama frekans: 2 0.00~625.00Hz 0.00Hz
Fb-39 |Atlama genisligi 2 0.00~20.00Hz 0.00Hz
Fb-40 |Atlama frekans: 3 0.00~625.00Hz 0.00Hz
Fb-41 |Atlama genisligi 3 0.00~20.00Hz 0.00Hz

58




5 PARAMETRE TABLOSU

FC: Tustakimi Operasyonu ve Gosterge Ayarlari

. Fab.
No. Adi Ayar aralig Ryt Mod.
] . o 0: Hepsi  1: Kullanic1 parametreleri
FC-00 [Parametre gdsterme seeimi 2: Fabrika ayarmdan farkli olanlar 0 °
000X: Hangi diigmelerin kilitlenecegini belirler.
0: Higbiri 1: Hepsi
2 diginda hepsi  3: @ disinda hepsi
4: (o) ve @ disinda hepsi
5: 7 ve (o) disinda hepsi
00X0: diigmesinin gorevini belirler
0: Kontrol yeri tustakimi ise gegerlidir
1:Kontrol yeri tustakini, terminal ve
haberlesme  iken gegerlidir. Motoru
mevcut durus moduna gére durdurur.
. : 2: Kontrol yeri tustakimi iken motoru mevcut
Diigme fonksiyonlari ve . .
FC-01 Otorgnatik kilitlgme durus moduna gore durdurur. Kpntrol yeri| 0000 x
terminal veya haberlesme ise motor
serbest durus yapar veEr.Abb alarm
olusur.
Diigmesinin gorevini belirler(Sadece
Kontrol yeri tugtakimi ise gegerlidir)
0: Pasif
1: Aktif —sadece bekleme durumunda
2: Aktif
XOOO:@ digmesinin gorevini belirler(Sadece
Kontrol yeri tustakimi ise gegerlidir)
0: Normal Caligma 1: Jog
FC-02 jGésterge Parametre 1 _1~59 1 o
FC-03 JGésterge Parametre 2 Hf:m d};rur]:n hemde %ah’sma.esnasmda 1 o
FC-04 J Gosterge Parametre 3 gosterilecek parametreler1 se¢iniz. 1 o
FC-05 jGésterge Parametre 4 Not: -1 kullanilmadigmni, 0~59 ise =il °
FC-06 JGésterge Piamenels FU-OQ~FU-59’u gosterir. FC-02’nin mimimum 1 ®
- degeri 0’dir.
FC-07 JGosterge Parametre 6 -1 o
FC-08 |Gosterge Parametre 7 -1 o
Gosterge Parametre 1 (Sadece  |-1~59
FC-09 . 0 o
caligirken) Sadece ¢aligma esnasinda gosterilecek
5 arametreleri seginiz.
FC-10 Gosterge Parametre 2 (Sadece [P ¢ 2 o
caligirken) .
Go P 3 (Sad Not: -1 kullanilmadigini, 0~59 ise
FC-11 Osterge Parametre 3 (Sadece FU-00~FU-59’u gsterir. 4 o
caligirken)
FC-12 Gosterge Parametre 4 (Sadece - o
caligirken)
FC-13 ‘le gosterge carpant 0.001~10.000 1.000 o
FC-14 ‘Hat hiz1 gésterge carpani 0.01~100.00 0.01 o
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-00.01~FU.59(Fn Fabrika parametreleri
FC-15 disinda)
~ Kullanic1 parametreleri 1~30 |Not: -00.01 kullanilmadigin, digerleri ise -00.01 o
FC-44 parametre numarasini gosterir.
F0.01: FO-01.
FC-45| Kullanic: Parametreleri 31 |[FC-00(Sabit) FC.00 A
FC-46| Kaullanici Parametreleri 32 |F0-10(Sabit) F0.10 A

Kullanici parametreleri 1~32 sirastyla FC15~FC46’ya karsilik gelir.
n 1 2 8 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

Kullanict
Parametresi

n 17 | 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32

FC-15/FC-16|FC-17|FC-18|FC-19|FC-20|FC-21|FC-22|FC-23|FC-24|FC-25|FC-26 |[FC-27|FC-28 |FC-29|FC-30

P‘;‘;'rlnae“t‘r:'si FC-31|FC-32|FC-33|FC-34|FC-35|FC-36|FC-37 |FC-38 |FC-39 |FC-40|FC-41|FC-42|FC-43 |FC-44 |FC-45|FC-46
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Fd: Genisleme Opsiyonlari ve Fonksiyonlar1

o Fab.
No. Adi Ayar arahig: e Mod.
11:Parametreleri siiriiciden tustakimina al
22:Parametreleri tugtakimindan siiriiciiye yiikle
Fd-00 |Parametre kopyalama 33:Tustakimi ve siriiciideki parametreleri 00 x
karsilagtir
44: Tustakimindaki parametreleri sil
Fd-01 |Enkoder pals adedi 1~8192 1024 x
_ 0: Cift faz enkoder
PR e ] 1: Tek faz enkoder v .
Fd-03 |Enkoder yonii 0: Pozitif 1: Negatif 0 x
0: Tepki yok
Fd-04 i‘skl"gﬁz seltllest b sl 1: Alarm (AL.PGo) 2 «
Y 2:Hata ve serbest durus (Er.PGo)
F-05 | ENnkoder kablosu kopuk 0.1~10.0s 1.0s x
algilama siitiresi
Fd-06 |Enkoder hiz orani1 - payda 1~1000 1 X
Fd-07 |Enkoder hiz orani- pay 1~1000 1 X
Fd-08 |Enkoder hiz testi filtre siiresi 0.000~2.000s 0.005s o
Genisleme dijital giris terminali |BKkz. dijital giris fonksiyonlar1 Bolim 6.5.
Fd-09 X7
Fd-10 Genisleme dijital giris terminali
X8
Fd-11 Genigleme dijital giris terminali 0 o
X9
Genigleme dijital giris terminali
Fd-12 %10
Genisleme digitla giris terminali
Fd-13 11
Genisleme dijital ¢ikis terminali |Bkz. dijital ¢ikis fonksiyonlar1 B6lim 6.6.
Fd-14 Y3
Fd-15 Genisleme dijital ¢ikis terminali
Y4
Fd-16 Genigleme dijital ¢ikig terminali
Y5
Fd-17 Genisleme dijital ¢ikis terminali
Y6
Fd-18 Genisleme dijital ¢ikis terminali
Y7
Fd-19 [Sayma metodu 0: Yon yok 1: Yon var 0 x
Fd-20 |Belirlenen sayma degeri 2 0~F9-14 0 o
Fd-21 [Lojik tinite 5 giris 1 F5-00 ile ayni 0 o
Fd-22 |Lojik tinite 5 giris 2 0 o
Fd-23 |Logit iinite 5 konfigiirasyon FE-14 ile ayn1 9 o
Fd-24 |Lojik tnite 5 ¢ikis F4-00 ile ayn1 0 o
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Fd-25 |Lojik tinite 6 giris 1 F5-00 ile ayn1 0
Fd-26 |Lojik tinite 6 giris 2 0
Fd-27 |Lojik iinite 6 konfigiirasyon FE-14 ile aym 9
Fd-28 |Lojik tinite 6 ¢ikis F4-00 ile ayn1 0
Fd-29

~ Rezerve
Fd-60
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FE: Programlanabilir Unite

No. Adi Ayar arahgi :;:n Mod.
FE-00 |Karsilastiric: 1 ilk deger F6-14 ile ayni 0 o
FE-01 |Karsilastiric1 1 ikinci deger F6-14 ile ayni 0 o

00X: fonksiyonu seger
0:> 1.< 2:=  3#
4: Cikis her zamanl  5: Cikis her zaman 0
0X0: Mutlak deger alma
FE-02 |Karsilastiric: 1 konfigiirasyon | 0: Hayir 1: Evet 005 o
X00:Karsilastirict gikist i¢in koruma fonksiyonu
0: Tepki yok
1: Alarm
2:Hata ve serbest durus (Er.Col veya Er.Co2)
FE-03 |Karsilastiric: 1 dijital ayar _;fl::'go'o ~ %100.0(analog ¢ikis 28’ karsilik %50.0 o
FE-04 |Karsilastirict 1 hata band1 0.0~%100.0 %)5.0 o
FE-05 |Karsilastirict 1 ¢ikis segimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-06 |Karsilastiric: 2 ilk deger F6-14 ile ayn1 0 o
FE-07 [Karsilastiric 2 ikinci deger F6-14 ile ayn1 0 o
FE-08 |Karsilastiric: 2 konfigiirasyon |FE-02 ile ayn1 005 o
FE-09 |Karsilastiric: 2 dijital ayar ;ﬁi:iLr(;OD Uy wilay 22t %50.0 o
FE-10 |Karsilastiric1 2 hata bandi 0.0~%100.0 %05.0 o
FE-11 |Karsilastiric: 2 ¢ikis segimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-12 |Lojik tinite 1 giris 1 segimi F5-00 ile ayni 0 o
FE-13 |Lojik tinite 1 giris 2 segimi 0 o
0:ve 1: veya 2: NAND
FE-14 | Lojik tnite 1 konfigiirasyon g gl(l)(?s:gimi: XOI;: (CTk)lF ~Sg:i)r(i§NJ(.)R (=> 9 o
8: Cikis=1 9: Cikig=0  10: R-S tetikleyici
FE-15 |Lojik tinite 1 ¢ikis se¢imi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-16 |Lojik tinite 2 giris 1 segimi F5-00 ile ayn1 0 o
FE-17 |Lojik tinite 2 giris 2 segimi 0 o
FE-18 | Lojik tnite 2 konfigiirasyon FE-14 ile ayn1 9 o
FE-19 [Lojik tinite 2 ¢ikis se¢imi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-20 |Lojik tinite 3 giris 1 se¢imi F5-00 ile ayni 0 o
FE-21 |Lojik tinite 3 giris 2 se¢imi 0 o
FE-22 |Lojik tinite 3 konfigiirasyon FE-14 ile aynm 9 o
FE-23 |Lojik tinite 3 ¢ikis segimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-24 |Lojik tinite 4 giris 1 segimi F5-00 ile ayn1 [0} o
FE-25 |Lojik tinite 4 giris 2 segimi 0 o
FE-26 |Lojik tinite 4 konfigiirasyon FE-14 ile aym 9 o
FE-27 |Lojik {inite 4 ¢ikis se¢imi F4-00 ile ayn1 0 o
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. Fab.
No. Ad1 Ayar aralig i Mod.
FE-28 |Timer 1 giris se¢imi F5-00 ile ayn1 0 o
00X: Timer tipi
0: Yiikselen kenar gecikmeli
1: Diisen kenar gecikmeli
2: Yiikselen ve diisen kenar gecikmeli
3: Pals fonksiyonu
: . . 0X0: Set degeri garpant
FE-29 | Timer 1 konfigiirasyon 0:1 1:10 2: 100 300 o
3:1000 4:10000 5: 100000
XO00: ¢ikis sinyali ayar1
0: Cikis=giris 1: Cikig=~qgiris
2: Cikis=1 3: Cikig=0
4:ve 5:NAND 6:veya 7:NOR
FE-30 |Timer 1 set degeri 0~40000ms. Gecikme stiresi=set degeri x ¢arpan | 0ms o
FE-31 [Timer 1 ¢ikis secimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-32 | Timer 2 giris se¢imi F5-00 ile ayn1 0 o
FE-33 | Timer 2 konfigiirasyon FE-29 ile ayn1 300 o
FE-34 | Timer 2 set degeri 0~40000ms. Gecikme siiresi=set degeri * ¢arpan | 0ms o
FE-35 | Timer 2 ¢ikis segimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-36 | Timer 3 giris se¢imi F5-00 ile ayn1 0 )
FE-37 | Timer 3 konfigiirasyon FE-29 ile ayn1 300 o
FE-38 | Timer 3 set degeri 0~40000ms. Gecikme stiresi=set degeri x ¢arpan | 0ms o
FE-39 [Timer 3 ¢ikis secimi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-40 [Timer 4 giris se¢imi F5-00 ile ayn1 0 o
FE-41 | Timer 4 konfigiirasyon FE-29 ile ayni 300 o
FE-42 |Timer 4 set degeri 0~40000ms. Gecikme siiresi=set degeri x ¢arpan | 0ms o
FE-43 [Timer 4 ¢ikis se¢imi F4-00 ile ayn1 0 o
FE-44 | Aritmetik tinite 1 girig 1 se¢imi |F6-14 ile ayni 0 o
FE-45 |Aritmetik tinite 1 giris 2 se¢imi 0 o
0: Girig 1+giris 2 1: Girig 1-giris 2
2: Girig 1xgirig 2 3: Girig 1+girig 2
FE-46 Aritmetik tinite 1 4: kisinden kiigiik olan1 0 o
konfigiirasyon 5: Tkisinden bityiik olani
6: |Giris 1[xgiris 2 7: |Giris 1}=giris 2
8:Giris 1 direk ¢ikisa verilir
9 ~ 0 s
FE-47 | Aritmetik inite 1 dijital ayar g/eﬁgo'o %100.0(analog ¢ikis 30°a karsik| o054 |
FE-48 | Aritmetik tinite 2 giris 1 se¢imi |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-49 | Aritmetik tinite 2 giris 2 se¢imi 0 o
FE-50 Aritmeﬂtik tinite 2 FE-46 ile ayn1 0 o
konfigiirasyon
9 ~ 0 5
FE-51 | Aritmetik inite 2 dijital ayar ggr;ier))0.0 alttineey gl b taglic g |
FE-52 | Aritmetik tinite 3 giris 1 se¢imi |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-53 | Aritmetik tinite 3 giris 2 se¢imi 0 o
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Fab.

No. Ad1 Ayar aralig i Mod.
FE-54 Arltmeﬂtlk iinite 3 FE-46 ile ayn1 0 o
konfigiirasyon
FE-55 | Aritmetik tinite 3 dijital ayar ;/elﬁgo.o~ %100.0(analog gikis 32°ye karsilk| o0q4 |
FE-56 | Aritmetik tinite 4 giris 1 se¢imi |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-57 | Aritmetik tinite 4 giris 2 se¢imi 0 o
FE-58 Arltmeitlk tinite 4 FE-46 ile ayn1 0 o
konfigiirasyon
FE-59 | Aritmetik inite 4 dijital ayar ';/e‘ﬁgo'o ~ %100.0(analog gikis 33’ karsik| o004 |
FE-60 | Aritmetik tinite 5 giris 1 se¢imi |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-61 | Aritmetik tinite 5 giris 2 se¢imi 0 o
FE-62 Arltmeﬂtlk tinite 5 FE-46 ile ayn1 0 o
konfigiirasyon
-9 ~ 0 s
FE-63 |Aritmetik tinite 5 dijital ayar g/eOI:iLrO)O'O %100.0(analog gikis 34’ karsilik %0.0 o
FE-64 | Aritmetik tinite 6 giris 1 se¢imi |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-65 | Aritmetik tinite 6 giris 2 se¢imi 0 o
FE-66 Arltmeﬂtlk tinite 6 FE-46 ile ayn1 0 o
konfigiirasyon
-9 ~ 0 >
FE-67 |Aritmetik tinite 6 dijital ayar gﬁﬁgo'o Al g glas 25 Ll %0.0 o
FE-68 | DG filtre 1 giris se¢imi F6-14 ile ayn1 0 o
FE-69 | DG filtre 1 filtre siiresi 0.000~10.000s 0.010s o
FE-70 |DG filtre 2 giris se¢imi F6-14 ile ayn1 0 o
FE-71 |DG filtre 2 filtre siiresi 0.000~10.000s 0.010s o
FE-72 | Analog ¢oklu anahtar giris 1~ |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-73 | Analog ¢oklu anahtar giris 2~ |F6-14 ile ayn1 0 o
FE-74 Analog ¢oklu anahtar kontrol  |F5-00 ile ayni 0 o

sinyali
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FF: Haberlesme Parametreleri

< Fab.

No. Adi Ayar aralig Ryt Mod.
FF-00 |Haberlesme protokolii 0:Modbus 1:USS 2:CAN 0 x
FF-01 |Data formati 0:8N,1 1.8E1 2:80,1 3:8N,2 0 X

0:1200bps  1:2400bps 2:4800bps
: 3:9600bps  4:19200bps  5:38400bps
FF-02 | Baud rate 6:57600bps  7:115200bps  8:250000bps 3 .
9:500000bps
FF-03 |Lokal adres 0~247 1 x
FF-04 | Timeout 0.1~600.0s 10.0s o
FF-05 |Cevap gecikmesi 0~1000ms 5ms o
0: Tepki yok 1: Alarm
2: Alarm ve serbest durus
FF-06 | Timeout aksiyonu 3: Alarm ve F0-00’a gore ¢alis 0 x
4: Alarm ve tist frekans limitinde galis
5: Alarm ve alt frekans limitinde ¢alig
FF-07 | USS mesaji PZD word sayis1 |0~4 2 x
FF-08 | Haberlesme Referans ¢arpani |0.001~30.000 1.000 o
Fn: Fabrika Parametreleri
= Fab.
No. Adi Ayar aralig: o Mod.
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FP: Hata Ge¢misi

No. Adi Aciklama
0: Hata yok 16. EEF: Harici hata
1. ocb: Kalkista anlik agirt akim 17. oLP: Motor anormal yiik
2. ocA: Hizlanmada asir1 akim 18. ULd: Siiriicii diisiik yiik
3. ocd: Yavaslamada asir1 akim 19. Col: Karsilastirict 1 ¢ikis koruma
4. ocn:Sabit hizda asir1 akim sinyali
5. ouA: Hizlanmada asir1 gerilim 20. Co2: Karsilastirict 2 ¢ikis koruma
6. oud: Yavaslamada agir1 gerilim sinyali
7. oun: Sabit hizda asir gerilim 21. EEP: Parametre kaydetme hatasi
~ . 8. OUE:Beklemede agir1 gerilim 22. CFE: Haberlesme hatasi
FP-00 | Son Hata Tipi 9. deL: Diisiik gerilim 23, ccF: Akim 6liim hatast
10. PLI: Giris faz kayb1 24. ArF: Oto. Motor tanima hatasi
11. PLo: Cikis faz kaybi 25. Aco: Analog girig kopuk
12. FoP: Giig cihaz1 koruma 26. PGo: Enkoder kablosu kopuk
13. oHI: Siiriicii asirt sicaklik 27. rHo: Termistor agik
14. oLI: Siiriicii asin yiik 28. Abb: Anormal durus
15. oLL: Motor asr1 yiik 29. lol: Rezerve
30. l02: Rezerve
31. PnL: Tustakimu sokiildi
Son Hatadan Once Toplam Min. birim:1 Saat
FP-01 .
Caligma Siiresi
FP-02 |Cikis Frekansi Min. birim:0.01Hz
FP-03 |Referans Frekansi Min. birim:0.01Hz
FP-04 |Cikis akim Min. birim:0.1A
FP-05 |Cikis Gerilimi Min. birim:0.1V
FP-06 |Cikis Giicii Min. birim:0.1kW
FP-07 |DC Bara Gerilimi Min. birim:0.1V
FP-08 |Unite Sicakligt Min. birim:0.1°C
FP-09 Son hatada Terminal giris durumu | X0000: X5 0X000: X4
1 00X00: X3 000X0: X2 0000X: X1
FP-10 Son hatada Terminal giris durumu | X00: REV 0X0:FWD 00X:X6
2
FP-11 |Hata 2 ‘ FP-00 ile ayn
2. Hatadan Once Toplam Calisma | Min. birim:1Saat
FP-12 | .. .
Siiresi
FP-13 |Hata 3 FP-00 ile aynt
3. Hatadan Once Toplam Galigma | Min. birim:1Saat
FP-14 | .. .
Siiresi
FP-15 |Hata 4 | FP-00 ile aym
4, Hatadan Once Toplam Caligma | Min. birim:1Saat
FP-16 |,. .
Siiresi
FP-17 |Hata 5 FP-00 ile ayn1
5. Hatadan Once Toplam Caligma | Min. birim:1Saat
FP-18 |.. .
Siiresi
FP-19 |Hata Sirasinda Caligma Siiresi Min. birim:0.1Saat
FP-20 |Hata Kayitlarim Sil 11:sil FP-00~FP-20.
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FU: Data izleme

No. | Adi

Aciklama

FU-00 |c1k1s frekansi
FU-01 |Referans frekanst

Min. birim: 0.01Hz
indikator yanip séner. Min. birim: 0.01Hz

FU-02 | Cikis akimi Min. birim:0.1A
FU-03 JYﬁk akimi yiizdesi Siiriicti nominal akimi=%2100. Min. birim:% 0.1
FU-04 | Ciks gerilimi Min. birim:0.1V

FU-05 | Motor hizi
FU-06 JReferans hiz
FU-07 |DC bara gerilimi

Min. birim:1d/dk
Indikator yanip soner. Min. birim: 0.01Hz
Min. birim:0.1V

FU-08 ‘C1k1§ giicii
FU-09 jclkls torku
FU-10 jReferans tork

Min. birim:0.1kW
Nominal tork=%100. Min. birim:%0.1
Nominal tork=%2100. iinite indicator blinks. Min. birim:%0.1

FU-11 | Cikis hat hizs
FU-12 ‘Referans hat iz

Min. birim:1m/s
indikator yanip séner. Min. birim:1m/s

FU-13 |PID gergek deger

Min. birim:%0.1

FU-14 JPID Referansi

Indikator yanip séner. Min. birim:%0.1

FU-20 | YUKARI/ASAGI degeri

FU-15 ‘Saylcl giincel degeri Min. birim:1
FU-16 ‘Metre sayic giincel uzunluk Min. birim:1m
FU-17 |AlL Min. birim:90.1
FU-18 |AI2 Min. birim:%0.1
FU-19 |PFI Min. birim:960.1

Indikator yanip séner. Min. birim:% 0.1

FU-21 jPLc modu ve adim

Ornek: 2.03- 2. Modun 3. Adim1

FU-22 } PLC ¢evrim sayist

Min. birim:1

PLC mevcut adiminin kalan

FU-23| .-~ .
stiresi

Min. birim:0.1 saniye veya 0.ldakika, F8-00’in binler hanesi
belirler

FU-24 ‘Aritmetik tinite 1 ¢ikis

Min. birim:%0.1

FU-25 | Aritmetik iinite 2 gikig

Min. birim:%0.1

FU-26 | Aritmetik iinite 3 ¢ikis

Min. birim:%0.1

FU-27 ‘Aritmetik tinite 4 ¢ikis

Min. birim:%0.1

FU-28 | Aritmetik iinite 5 gikis

Min. birim:%0.1

FU-29 | Aritmetik iinite 6 gikis

Min. birim:%0.1

FU-30 | DG filtre 1 gikis

Min. birim:%0.1

FU-31 | DG filtre 2 gikis

Min. birim:%0.1

FU-32 ‘Analog ¢oklu anahtar ¢ikis

Min. birim:%0.1

FU-33 }PID cikis

Min. birim:%0.1

FU-34 ‘Saylm hata degeri

F9-14=%100. Min. birim:%0.01

FU-35 |Enkoder frekans:

Min. birim:0.1Hz

FU-36 jSogutucu sicakligt

Min. birim:0.1°C

FU-37 | Cikis giig faktorii

Min. birim:0.01
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No. Adi Aciklama
FU-38 | KWh sayaci 0.0 ~ 65535 kwh. ® Ve () Vdﬁ_gm;l‘erine ayni anda
basilirsa zamanlayici ile birlikte sayac degeri silinir.
FU-39 [KWh zamanlayict 0.00~ 655.3‘5h. ® ve (O ~dl'igI-njel‘erine ayn1 anda basilirsa
zamanlayict ile birlikte sayac degeri silinir.
X0000: X5 0X000: X4
FU-40 |Dijital giris terminal durumu 1 | 00X00: X3 000X0: X2 0000X:X1
(0: Agik 1: Kapali)
s . X00: REV 0X0: FWD 00X:X6
FU-41 |Dijital giris terminal durumu 2 (0: Agik 1: Kapah)
X000: T2 0X00: T1
FU-42 | Dijital ¢ikis terminal durumu 00X0: Y2 000X: Y1
(0: Acik 1: Kapali)
Genisleme dijital giris terminal | 220000: X1 0X000: X10
FU-43 AT 00X00: X9 000X0: X8 0000X:X7
(0: Acik 1: Kapalr)
. . X0000: Y7  0X000: Y6
FU-44 ijﬂﬁme dijital grkas terminal | 05 00-v5  000X0: Y4 0000X: Y3
(0: Acik 1: Kapalr)
FU-45 |Haberlesme hata adedi 0~~60000
Hiz/Yvs ‘dan sonra Referans Min. birim:0.01Hz
FU-46
frekansi
) Siiriicti ¢ikis frekans (fabrika tarafindan kullanilir).
FU-47 Cikas frekans: Min. birim: 0.01Hz
FU-52 ‘Haberlesme sorgu gevrimi Min. birim:0.001s
FU-55 ‘Cekilen Maks. akim @@ ve (3 diigmelerine beraber basilarak silinir Min. birim:0.1A
Diger ‘Rezerve —
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6 Parametre Aciklamalar

6.1 FO: Temel Parametreler
F0-00 Tustakimi referansi ‘ Fab.A. ‘ 50.00Hz ‘ Mod. ‘ o
AYBE | 6 00HZ~F0-06
aralig1
F0-01 Ana frekans referans se¢imi [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
A 0: FO-00((&) & (¥ diigmeleri ile ayarlanir)  1: Haberlesme(ilk degeri FO-00°dir)
var | a s : . cherl FO-LOd)
aralig 2: YUKARI/ASAGI  3:All  4: Al2 5: PF_I o 6: Aritmetik iinite
7: Aritmetik tinite 2 8: Aritmetik iinite 3 9: Aritmetik iinite 4  10: Tustakimi POT

Ana frekans referans se¢imi asagida gosterilmistir:

Priority
F1-37 Jog command
Jog frequency
High Main reference
frequency
Process PID —0 >
Reference frequency
PLC operation + =+ before limitation
reference frequency Auxiliary reference
- - frequency
UP/DOWN value Low ‘ Multi-speed No auxiliary
o]
© o Common operation F0-00
All o o A
2 main reference
UP/DOWN value
AL2 :

= 1

Main reference select
(for common operation)

.

PF1 °
] E—
Arithnetic units 174 PFT

Keypad POT

Digital input 32

PID correction
(F7-00=2)

Arithmetic units 174

[ Siiriiciiniin 5 farkli ¢alisma modu vardir. Oncelik sirasi: jog> PID>PLC>Coklu-Hiz>normal operasyon.
Ornegin, siiriicii normal operasyonda iken goklu hiz operasyonu aktif edilirse frekans referansi ¢oklu
adim hizlar ile belirlenir.

3 Normal operasyonda, frekans referanst FO-01 ile belirlenir. Ana frekans referans segimi sirastyla dijital
giris 43 ve 44 ile All’e ve Aritmetik Ginite 1’e degistirilebilir (dijital giris fonksiyonlari i¢in , BKz.Bolim
6.5).

2 Yardime: frekans referans segimi FO-04 ile belirlenir ve dijital giris 32 ile pasif hale getirilebilir.

) F7-00=2 olarak ayarlanirsa hizlanma/yavaslamadan 6nceki referans frekans diizeltilebilir.

[ Jog komutu asagidaki durumlarda gegerlidir: 1) tustakimi kontrol modunda, FC-01’in binler hanesi 1 ise;
veya 2) terminal kontrol modunda, dijital giris 14 veya 15 aktif ise.

[ Referans frekans: FO-07 ve F0-08 ile smnirlanr.

F0-02 Kontrol yeri segimi | FabA | 0 | Mod [ x
Ayar 0: Tustakimi(EXT ledi s6niik) 1: Terminal(EXT ledi yanik)
aralig 2: Haberlesme(EXT ledi yanip s6ner)

M F0-02=0 ise, (& diigmesi ile doniis yonii degistirilebilir(Fabrika ayar1 saat yoniindedir). (&
diigmesinin fonksiyonu FC-01’in yiizler basamagi ile belirlenir.

LD Dijital giris 42 ile kontrol yeri degistirilebilir.
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F0-03

Frekans Referans1 Kalict Mod Fab.A. 00 ‘ Mod. o

Ayar
araligl

Birler basamagi: Enerji kesintisinde saklama segenegi

0: @@ diigmeleri ile veya haberlesme ile degistirilen ana frekans referansini enerji
kesintisinde F0-00’a saklar

1: @@ diigmeleri ile veya haberlesme ile degistirilen ana frekans referansini enerji
kesintisinde saklamaz

Onlar basamagi: Duruslarda saklama secenegi

0: @@ diigmeleri ile veya haberlesme ile degistirilen ana frekans referansini siiriiciiye
stop verildiginde korur

1: ®® diigmeleri ile veya haberlesme ile degistirilen ana frekans referansini siiriiciiye
stop verildiginde F0-00’a geri yiikler

[0 Buparametre sadece FO-01=0 veya 1 iken gegerlidir.

F0-04 Yardime frekans referans se¢imi [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
Avar 0: Kullanilmiyor ~ 1: FO-00 2: YUKARI/ASAGI 3 Al 4: AI2

); M 5: PFI 6: Aritmetik tinite 1 7: Aritmetik tinite 2
araligt 8: Aritmetik tnite 3 9: Aritmetik linite 4
F0-05 Yardima kanal kazanci ‘ Fab.A. ‘ 1.000 ’ Mod. ‘ o
AV 1 000~1.000
aralig1

£ Bkz.F0-00 ve F0-01.

F0-06 Maks. frekans { Fab.A. { 50.00Hz { Mod. { X
Ayar V/F kontrol: FO-07~650.00Hz

aralig: Vektor kontrol: FO-07~200.00Hz

F0-07 Ust frekans limiti | FabA | 5000Hz | Mod. | x
AVar | £o.08~F0-06

aralig1

FO-08 Alt frekans limiti | FabA [ 000Hz | Mod. | x
AYar g 00Hz~F0-07

aralig1

L FO-06, %100 referans’a karsilik gelen frekans degeridir.
L Referans frekansi F0-07 ve F0-08 ile sinirlanir

F0-09 Yon kilidi Fab.A. 0 | Mod [ o
a?a{g 0: Her iki yone donebilir ~ 1: Saat yoniinde donebilir ~ 2: Saat yoniiniin tersine donebilir

L0 F0-09, sadece tek yonde ¢aligma gerektiginde 1 veya 2 olarak ayarlanmalidir.

[ Déniis yoniinii (& diigmesi ile degistirmek isterseniz, FC-01’in yiizler basamagim 1 veya 2 olarak

ayarlayin.
FO0-10 Parametre yazma korumast Fab.A. 0 { Mod. ’ o
Avar 0: Koruma yok
ara%lgl 1: F0-00, F7-04 ve FO-10 disindaki tiim parametreler degistirilebilir

2: FO-10 disinda higbir parametre degistirilemez

L FO-10 parametrelerin yetkisiz kisilerce degistirilmesini engellemek igindir.
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FO-11 Fabrika ayarlarina alma Fab.A. 00 ‘ Mod. ‘ x
Avar 11: Fabrika ayarlarina al
araﬁlgl 22: Haberlesme parametreleri digindaki tiim parametreleri fabrika ayarina al

Not: Bu parametre islem sonunda otomatik olarak 00 olacaktir

[ FO-11 tiim parametreleri fabrika ayarlarina alir (Hata gegmisi harig, bunun i¢in FP-20 kullanilir).

FO0-12 Motor kontrol modu { Fab.A. { 0 { Mod. { X
Ayar 0: Ag¢ik cevrim V/F kontrol ~ 1: Kapali ¢evrim V/F kontrol 2: Acik Cevrim Vektor kontrol
araligi 3: Kapali ¢evrim Vektor kontrol 4: V/F ayrik kontrol

3 Motor kontrol modu:

F0-12=0: agik-¢cevrim V/F kontrol. Cikis torku, tork arttirma fonksiyonu ile yiikseltilebilir, mekanik

karakteristik ve hiz kontrol dogrulugu kayma kompanzasyonu ile iyilestirilebilir.

FO0-12=1: kapali-cevrim V/F kontrol. Bu modun ¢ok yiiksek karali hal hiz dogrulugu vardir, ve 6zellikle

hassas hiz kontrolii gerektiren ve enkoderin direk motora bagli olmadig1 uygulamalar i¢in uygundur.

F0-12=2: Agik-¢evrim Vektor kontrol. Bu modun iistiin mekanik karakteristikleri vardir. Yiiksek siiriig
performansi gerektiren ve enkoder baglamanm uygun olmadigi durumlarda kullanilir. Tork kontrol bu mod
altinda kullanilir.

FO0-12=3: Kapali-gevrim Vektdr kontrol. Bu mod en yiiksek dinamik performansa ve kararli hal hiz
dogruluguna sahiptir. Yiiksek hassasiyetli hiz kontrol veya basit servo kontrol gibi yiiksek performansl
uygulamalarda kullanilir. Bu mod altinda yiiksek kontrol dogrulugu ve diisiik hizlarda ve rejeneratif ¢aliymada
tork kontrolii yapilabilir.

F0-12=4: Gerilim ve frekans ayr ayr ayarlanabilir.

L Vektor kontrol’de dikkat edilmesi gerekenler
1. Vektor kontrol genellikle bir siirliciiniin bir motora baglh oldugu durumlarda kullanilir, Ayni degerlere
sahip birden fazla motorun aymi safta baglandigi durumlarda da kullanilabilir, ancak, otomatik motor

tanima iglemini tiim motorlar bagli iken yapmali, veya ilgili parametreleri manuel olarak girmelisiniz.

N

. Motorun dinamik modellenmesinin diizgiin yapilabilmesi ve kontrol algoritmasinin diizgiin ¢aligabilmesi
icin motor parametrelerini girmeli ve otomatik motor tanima iglemini gergeklestirmelisiniz.
3. Motor ve siiriicii giigleri birbiri ile uyumlu olmalidir. Motor nominal akimu siirlicii nominal akiminin

Va’tinden daha kiigiik olmamalidir; daha kiigiik giicte motor kontrol performansini diigiiriir.

I

. Kararli hal ve dinamik hiz kontrol performansimi saglamak i¢in ASR Parametreleri gerektigi gibi
ayarlanmalidir.

o

Motor kutup sayisimin 8 den fazla olmamasi tavsiye edilir. Cift kafesli veya tork motorlarinda
kullanilmamalidir.
3 VIF kontrol asagidaki durumlarda kullamlir:

1. Bir siirficii ayn1 anda birden fazla motoru siiriiyorsa (motorlar farkli gii¢lerde olabilir).

2. Yiik akimu siirlici nominal akiminin Y4 tindan kiigiikse.

3. Siiriicii ¢ikigina yiik baglanmayacaksa(or. Test esnasinda).

4. Siirticii ¢ikigina trafo bagl ise.
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Tehlike: Kapah cevrim kontrol modlarinda, enkoder parametreleri dogru bir sekilde girilmelidir
(Bkz.Boliim 6.14) , aksi halde kisisel yaralanmalara veya ekipmanin zarar gormesine neden
olabilir. Motor kablo baglantilarinda degisiklik yapihrsa enkoder yon ayarlari kontrol

edilmelidir.
F0-13 Nominal siiriicii giicii Fab.A. Mo,del ¢ Mod. A
baghdir

L Minimum birim: 0.01kW.

F0-14 Yazilim versiyonu Fab.A. Ve’r\ilJyon Mod. A
3 Ayar araligi: 0.00 ve 99.99.

F0-15 Kullanici sifresi Fab.A. 0000 [ Mod. [ o

Ayaf 0000~9999; “0000” ise sifre korumasi yoktur

aralig1

L Sifre ayarlandiktan sonra iki dakika icerisinde herhangi bir diigmeye basilmazsa sifre korumasi aktif olur.

[zleme durumunda, + diigmelerine basilirsa koruma aninda devreye girer.
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6.2 F1: Hizlanma/Yavaslama, Start, Stop ve Jog Parametreleri

F1-00 Hizlanma Siiresi 1 Fap.A | Modele Mod. | o
baghdir

F1-01 Yavaslama Siiresi 1 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-02 Hizlanma Siiresi 2 FabA. | Modele | yeg | o
baghdir

F1-03 Yavaslama Siiresi 2 Fab.A. WIe Mod. o
baghdir

F1-04 Hizlanma Siiresi 3 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-05 Yavaslama Siiresi 3 Fab.A. W Mod. o
baghdir

F1-06 Hizlanma Siiresi 4 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-07 Yavaslama Siiresi 4 Fab.A. l;)/lo_del ¢ Mod. o

aglidir

F1-08 Hizlanma Siiresi 5 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-09 Yavaslama Siiresi 5 Fab.A. Mo_del ¢ Mod. o
baghdir

F1-10 Hizlanma Siiresi 6 Fab.A. Mo_del ¢ Mod. o
baglhdir

F1-11 Yavaslama Siiresi 6 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-12 Hizlanma Siiresi 7 Fab.A. Mo_del ¢ Mod. o
baghdir

F1-13 Yavaslama Siiresi 7 Fab.A. Movdel ¢ Mod. o
baghdir

F1-14 Hizlanma Siiresi 8 Fab.A. Mo_del ¢ Mod. o
baghdir

F1-15 Yavaslama Siiresi 8 Fab.A. Movdel N Mod. o
baghdir

0.01~3600.0s. Minimum birim F1-16 ile belirlenir.
Ayar Hizlanma Siiresi:Frekansin 50Hz’e yiikselmesi i¢in gegen siire
aralifi  |Yavaslama Siiresi: Frekansin 50Hz’den sifira diigmesi igin gegen siire
Not: Fabrika ayari 22 kW ve alt1 siiriiciiler igin 6.0s, 30 kW ve iistii siirticiiler i¢in 20.0s dir

F1-16 Hiz./Yav.siiresi minimum birim Fab.A. 1 Mod. o

AVar 10 0,015 1:0.1s

aralig

F1-17 Hizlanma/Yavaslama Siiresi Oto. Degisim Fab.A. 0.00Hz Mod. <

Frekansi

a’;{g . |0.00~650.00Hz. (Bu frekansin altinda Hiz/Yav.siiresi § kullanihir) (Or. F1-14 ve F1-15)

F1-18 Acil Stop Yavaslama Siiresi Fab.A. ’ 10.0s ’ Mod. | o

AYr 16 01~3600.0s. Minimum birim F1-16 ile belirlenir.

aralig1
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[ F1-00~F1-15 ile 8 farkli hizlanma/yavaslama siiresi tanimlanabilir. Bu stireler dijital giris 9, 10 ve 11 ile
secilebilir (Bkz.Bolim 6.5).

[ Cahsma sekli asagida gosterilmistir. Jog operasyonu, acil stop ve bayilma engelleme esnasinda

gegersizdir.
Frequency after
accel/decel
F1-17 | |
) Accfll/decgl time | T L**“" 777777777
auto switching point | | | |
I I I I
I I I I
I I I I
| | | | Time
| | | | o
I ! ! I
! | ! |
e >
Accel | Preset | | Preset | Decel
time 8 raccel time ! | decel time | time 8

0 Acil stop komutu gelmesi ile birlikte (dijital giris 16 veya Haberlesme komutu), siiriicii F1-18 ile

belirlenen siireye gore durur.

F1-19 Kallas modu [ FbA | 0 | Mod [ x
Ayar 0: Kalkis frekansi ile bagla

calist 1: Kalkis frekansindan 6nce DC fren uygula

aralig 2 : Donen motoru yakala (Flying Start)

F1-20 Kalks frekanst | FabA | 050Hz | Mod. [ o
AV 1 00~60.00Hz

aralig1

F1-21 Kalkis frekans: uygulama siiresi ‘ Fab.A. ‘ 0.0s ‘ Mod. ‘ o
af‘a{?grl 0.1~60.0s (Sadece agik ¢evrim V/F kontrolde gegerlidir)

F1-22 Gerilim yumusak kalkis ‘ Fab.A. ‘ 1 ‘ Mod. ‘ x
Ayar 0: Pasif. Kalkig frekansina karsihik gelen gerilim ile bagla.

araligi 1: Aktif. Gerilim F1-21 ile belirlenen siirede yavasca yiikselir.

F1-23 Kalkis DC fren siiresi | FabA | 00s [ Mod | o
AYar 1 0~60.0s

aralig1

F1-24 Kalkss DC fren akim | FabA | %00 [ Mod [ o
a’;‘a{f‘grl 0.0~9%100.0 (siiricii nominal akimi=%100)

L0 Siriiciiniin agagida listelenen kalkis modlar1 vardir:

F1-19=0: Motor kalkis siiresi boyunca(F1-21) kalkis frekansi ile hareket baglar (F1-20) ve daha sonra
hizlanmaya baglar. Bu mod kalkigtaki akim darbesini azaltir.

F1-19=1: Baz1 durumlarda motor’a start verilmeden dnce motor doniiyor olabilir (6rnegin, hava akist
nedeniyle fan motoru ters yonde doniiyor olabilir). Boyle bir durumda, motor DC frenleme ile durdurulup
sonra dogru yonde hareket ettirilebilir. Boylece baslangigtaki yiiksek akim engellenmis olur. Bkz.F1-23 ve
F1-24.

F1-19=2: Motor’a start verilmeden dnce motorun hizi ve doniis yonii otomatik olarak kontrol edilir, daha
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sonra motor bulunan hiz degerinden yumusakga hareketine devam eder. Bu kalkis modu kalkis siiresini kisaltir

ve kalkistaki akimi azaltir.
[ Anlik duruslar takip eden Kalkislarda, Parametre Fb-25 motorun bulunan hiz degerinden harekete

baglamasini saglar. Kapali ¢evrim V/F kontrol veya kapal ¢evrim Vektor kontrol secildi ise, bu fonksiyon
gerekmez.

[ Kalkista ve durusta DC frenleme asagidaki sekilde gosterilmistir..

A
Output frequency

Stop/DC braking frequency

Starting frequency
A
Output current
DC braking current (at stop)
DC braking current (at start) F——
Time

1

.
e 1 i
DC braking DC braking waiting DC braking

time (at start) time (at stop) time (at stop)

Time

Dikkat: Yiiksek hizli veya yiiksek ataletli yiiklerde, donen motoru yakalama 6zelligi tavsiye edilir.

Dikkat:Serbest durustan hemen sonra verilecek “ Kalkis frekansi ile basla” komutu asir1 akima neden olacaktir.
Bu nedenle eger serbest durusta motorun durmast uzun zaman alityorsa donen motoru yakalama
ozelligi kullanilmalidir.

0 F1-22=1 ve F1-19=0 iken F1-21 0’dan farkh ise, ¢ikis gerilimi F1-21 ile belirlenen siire igerisinde
kademeli olarak sifirdan kalkis frekansina karsilik gelen degere yiikselecektir. Bu 6zellik darbeleri azaltir

ve istek dis1 ters yone doniisleri engeller. Bu fonksiyon sadece agik ¢evrim V/F kontrol’de kullanilabilir.

F1-25 Durus modu | FabA. | 0 | Mod. | o
Ayar 0: Rampal1 durug 1: Serbest durus

araligi 2: Rampali durug +DC frenleme 3: Rampali durus +fren gecikmeli

F1-26 Durus DC fren frekans | FabA. | 050Hz | Mod. | o
AV 00~60.00Hz

aralig1

F1-27 Durus DC fren bekleme siiresi ‘ Fab.A. ‘ 0.00s ‘ Mod. ‘ o
AVl | 00~10.008

aralig1

F1-28 Durus DC fren siiresi ‘ Fab.A. ‘ 0.0s ‘ Mod. ‘ o
af:{?é] 0.0~60.0s. Ayni zaamanda mekanik fren gecikme siiresi olarak kullanilir.

F1-29 Durus DC fren akumi | FabA | %00 | Mod. | o
Ayar 0.0~%2100.0(siiriicii nominal akimi =%100)

aralig

F1-30 Sifir-Hiz gecikme siiresi ’ Fab.A. ’ 0.0s ’ Mod. [ o

Setting

reange 0.0~60.0s
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[ Siirliciiniin asagida listelenen durus modlar1 vardir:

F1-25=0: Siiriicii ¢ikis frekansi F1-26’ya diisene kadar yavaslar ve bekleme durumuna geger.

F1-25=1: Siriicii ¢ikisin1 keser ve motor serbest durus yapar. Ancak jog ve acil stop durumlarinda
rampal durus gegerlidir (F1-25=0). Durus siiresi kisa oldugundan ve kog¢ darbesine neden olabileceginden
pompalarda serbest durus tavsiye edilmez.

F1-25=2: Siiriicii rampali olarak yavaslar ve ¢ikis frekans1 F1-26 ya esitlendiginde ¢ikisini keser. Bir
stire sonra(F1-27), siiriicii motora DC akim (F1-29) uygular, ve bu DC akim (F1-28) siiresi boyunca devam

eder(Bkz.F1-19). DC frenleme dijital giris 34 ile aktif edilebilir(Bkz.Bslim 6.5).
Dikkat: DC frenleme sadece diigiik hizlarda (10Hz’den az) tavsiye edilir.

Dikkat: Uzun siireli ve sik uygulanan DC frenleme motorun asir1 1sinmasina neden olabilir,( Bu esnada yiikiin
mekanik enerjisi motorun rotorunda tiiketilmektedir).

F1-25=3: Siiriicii, ¢ikis frekans1 F1-26°da verilen degere esitlenen kadar yavaslar, ve bir siire sonra
(F1-28) siiriicii bekleme moduna geger. Dijital giris 6 elektromanyetik fren kontrolii i¢in asagida gosterildigi

sekilde kullanilabilir.
[ F1-30: Rampali durus modunda (F1-25=0), ¢ikis frekansi F1-26ya diisiince, F1-30 siiresi boyunca motor

yavaglamaya devam eder ve 0 Hz de bir siire daha calisir (Asagidaki sekle bakimiz). Motor enerjili
kaldigindan tekrar hizlica kalkis yapabilir. F1-30 degeri 0 ise kullanilmaz.

Frequency Decel time
DC braking frequency (at Operating g i
Operating frequency stop) frequency !
|
i |
Starting frequency Tine Ston ! .
T T i - frequency Ez====-—------- - -
. " Zero-spee
! —> F1-28 =— I dolay time _|
Braking signal - -
T Operating
Fren gecikme siiresi Sifir-Hiz gecikmesi

L Kontrol yerinden bagimsiz olarak (Haberlesme disinda), diigmesine basarken diigmesine

iki kez basilirsa siirticii serbest durug yapar(Tustakimu kilitli degilse).

F1-31 Hizlanma/Yavaslama modu ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ X
Ayaf 0: Lineer 1: S-egrisi

aralig1

F1-32 S-egrisi hizlanma baslangig siiresi Fab.A. 0.20s Mod. X
F1-33 S-egrisi hizlanma bitis siiresi Fab.A. 0.20s Mod. X
F1-34 S-egrisi yavaslama baslangig¢ siiresi Fab.A. 0.20s Mod. X
F1-35 S-egrisi yavaslama bitis siiresi Fab.A. 0.20s Mod. X
AYar | 01~10.008

aralig1

3 S-egrili hizlanma/yavaglama modunda, hizlanma ve yavaglama kademeli ve yumusak bir sekilde yapilr.
Bu sayede, asansérlerde konfor arttirilir, konveyorlerde malzemelerin devrilmesi engellenir, veya kalkig
ve duruslarin ekipman tizerindeki etkisi azaltilir.

L Toplam hizlanma/yavaslama siiresi S-egrisi nedeniyle bir miktar artar.
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Toplam hizlanma/yavaglama siiresinin formilii:

Frequency

Time

Accel start ‘ Linear Accel end
stage ‘ﬂl‘,(iel sl,uge‘ stage

Stable
run stage

’Dcccl start  Linear ‘ Decel end ‘

stage |decel stage ‘

stage

| |
‘ ‘ Total decel time ‘
.,

Total accel time ‘

Toplam hizlanma/yavaslama siiresi = S-egrisi olmadan hizlanma/yavaglama siiresi+

(hizlanma/yavaslama baslangig siiresi +hizlanma/yavaslama bitis siiresi)X2

y

Yukaridaki formiilden elde edilen toplam hizlanma/yavaslama siiresi, hizlanma/yavaglama baslangig

stiresi +hizlanma/yavaglama bitis siiresi toplamindan kiigiik ise, bu durumda:

toplam hizlanma/yavagslama siiresi = hizlanma/yavaglama baslangig siiresi+hizlanma/yavaglama bitis stiresi

L S-egrisi fonksiyonu F1-17 0 dan farkli ise gegersizdir.

F1-36

Olii bant siiresi

Fab.A.

0.0s

[Mod. { X

Ayar
aralig1

0.0~3600.0s

degisimlerinde ekipman iizerindeki darbeleri azaltmay1 saglar.

3 Olii bant siiresi,motorun bir yonden diger yone gegisi esnasindaki bekleme siiresidir. ileri geri

yon

stirliciilerde 20.0s’dir

F1-37 Jog frekansi Fab.A. 5.00Hz Mod. o
AV 10~50.00Hz
aralig1
F1-38 Jog hizlanma siiresi Fab.A. ILAqdeI ¢ Mod. o
aglidir
R Model’e
F1-39 Jog yavaslama siiresi Fab.A. bt Mod. o
Avar 0.1~60.0s
ara%lgl Not: 22 kW ve daha kiigiik siiriiciilerde fabrika degeri 6.0s, 30 kW ve daha biiyiik

0 Tugtakimu kontrol modunda, FC-01 binler basamag: 1 ise, @ diigmesine basildiginda jog operasyonu

aktif olur. Terminal kontrol modunda dijital giris 14 veya 15 ile aym islem yapilabilir. Her iki girig

birden aktif veya pasif olursa jog operasyonu galigmaz.

(A8
(A8

sabitlenmistir.

Jog operasyonunda, “Yardimci Referans” ve “PID frekans diizeltme” gegersizdir.

Jog operasyonundaki kalkig/durus modu, “kalkis frekanst ile bagla” ve “rampali durus” olarak
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6.3 F2: V/F kontrol Parametreleri

F2-00 VIF egrisi Fab.A. 1 Mod. X
0: Ozel (F2-14, F2-21)
1: Lineer

Ayar 2: V/F Egrisi 1 (Tork azaltma)

3: V/F Egrisi 2 (Tork azaltma)

arahigt 4: V/F Egrisi 3 (Tork azaltma)
5: V/F Egrisi 4 (Tork azaltma )
6: V/F Egrisi 5 (Tork azaltma)

L V/F egrisi dzel olarak tammlanmis ¢ok segmentli bir ¢izgi, lineer bir ¢izgi veya tork azaltim egrisi
olabilir.

LD Azaltilmus tork V/F egrisi, degisken momentli(fan veya pompa gibi) bir yiike bagli motorun diisiik yiikte
calistig1 durumlarda verimini arttinr. Otomatik enerji tasarrufu islevi de (Bkz. F2-11) motor verimliligini
arttirir.

LD Verimliligi arttirmanin yaninda, azaltilmig tork V/F egrisi ve otomatik enerji tasarrufu iglevi giiriiltiiyiide
azaltir.

[ (Base frequency, Max. output voltage)
Voltage
1: 1.0th power
2: 1.2th power
3: 1.5th power
4: 1.7th power
5: 2.0th power
6: 3.0th power
O -
Frequency
F2-01 Tork arttirma Fab.A. 1 ‘ Mod. | x
Ayar 0: Kullanilmiyor 1: Manuel arttirma 2: Otomatik Arttirma
araligt
F2-02 Manual tork arttirma seviyesi Fab.A. ?qdel ¢ Mod. o
aglidir
Ayar 15kW veya daha kiigiik: 0.0~%15.0 18.5kW veya daha biiyiik: 0.0~%10.0
aralif (F2-13=%100)
F2-03 Manuel tork arttirma kesme noktasi ’ Fab.A. [ %10.0 ’ Mod. I o
AYAE ) 0~%100.0 (F2-12=9%100)
aralig1
F2-04 Oto tork arttirma seviyesi | FabA. | %1000 [ Mod. | x
AYar 16 0~0100.0
aralig1
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[ Manuel tork arttirma kalkis ve diisiik hizlarda motorun torkunu arttirir. Kalkis igin gereken tork

saglanana kadar F2-02 degeri kademeli olarak arttirilmalidir. F2-02 degeri ¢ok biiyiik ayarlanirsa

motorun agir1 1sinmasina veya asirt akima neden olabilir.

[0 F2-02, F2-03, F2-12 ve F2-13 arasindaki iliski asagida gosterilmistir.
4 Voltage (Base frequency, Max. output voltage)
Max. output voltage f —————————————
I
I
I
I
I
I
I
I
1
Manual torque /// } }
boost level Vid } 1
0 Manual torque boost Base Max. Frequency
cut—off point frequency frequency

[ Oto tork arttirma yiik akimina baglh olarak gerilimi degistirerek, stasér empedansina bagl gerilim
diisiimiinii telafi eder ve birgok yiik durumuna otomatik adaptasyon saglar. Agir yiiklerde yiiksek ¢ikis
torku ve yiiksiiz durumlarda diisiik ¢ikis akimu saglar.

0 V/F kontrol modunda, “dénen motoru yakalama”, “otomatik tork arttirma” ve “kayma kompanzasyonu”
fonksiyonlar1 bazi motor parametrelerini kullandigindan, daha iyi bir kontrol saglamak i¢in motor
dururken otomatik motor tanima fonksiyonunun ¢alistirtimas: tavsiye edilir.

F2-05 Kayma kompanzasyonu kazanci ’ Fab.A. ’ %0.0 ’ Mod. | o
AVl 6 0~06300.0
aralig1
F2-06 Kayma kompanzasyonu filtre siiresi ’ Fab.A. ’ 1.0s ’ Mod. | x
Aar 1 g 1~25.0
aralig1
F2-07 Motor ¢alismada kayma kompanzasyonu limiti| Fab.A. %200 Mod. x
F2-08 Rejeneratif gallsmadlzilnl:iat?'ma kompanzasyonu Fab.A. %200 Mod. <
Ayar . _

< 0~%250(motor nominal kayma frekans: =%100)
aralig1

[0 Cikis frekanst sabitken yiikiin degismesi kayma miktarinin degismesine neden olacak ve motor hizi

(A8
(A8

diisecektir. Kayma kompanzasyonu fonksiyonu yiikiin torkuna bagli olarak ¢ikis frekansini otomatik

olarak ayarlar ve tork degisimine bagli hiz degisimini azaltarak hiz kontrol dogrulugunu yiikseltir.

Kayma kompanzasyonu F2-01= 2 veya 3 iken aktiftir.

Kayma kompanzasyonu kazanci F2-05 ile ayarlanabilir. Bu ayarlamanin, motor sicakliginin 1s1l dengeye

ulastiginda yapilmasi 6nemlidir. F2-05=%100 ise agagidaki formiilde de goriilecegi gibi, nominal torka

karsilik gelen kompanzasyon degeri nominal kayma frekansidir:

Nominal kayma frekans1 = Nominal frekans-(Nominal hizxkutup say1si+120)

Kayma kompanzasyonu aktif iken motorda titresim olusuyorsa, kademeli olarak F2-06 degerini arttirin.
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F2-09 Titresim bastirma Fab.A. II\J/IO,del ¢ Mod. o
aglidir
Avar 1 200
aralig1
1) Bu parametrenin arttirilmas: diisiik veya yiiksiiz durumlardaki motor titresimini azaltacaktir.
F2-10 AVR Fab.A. 1 | Mod | x
Ayavr 0: Pasif 1: Aktif 2: Yavaglama diginda aktif
araligi

LJ  AVR otomatik gerilim regiilasyonu islemidir. Giris veya DC bara gerilimi dalgalanmalarinda ¢ikis

gerilimi
D Giris g

ni sabit tutar, ve boylece tiretim prosesini ve iirlin kalitesini sabit hale getirir.

erilimi olmasi gerekenden yiiksek oldugunda, motorun yiiksek gerilim altinda ¢alismasini

engellemek i¢in AVR fonksiyonu aktif edilmelidir.

[ F2-10=2 olacak sekilde ayarlandiginda, 1 olarak ayarlandigi duruma gore daha kisa yavaslama siiresi ve

daha yii

ksek akim saglanir. Bunun nedeni, yavaglama esnasinda DC bara geriliminin yiikselmesi ve eger

AVR aktif edilmemisse ¢ikig gerilimininde yiikselmesi ve buna bagl olarak daha fazla motor kayiplart

ve daha az mekanik enerji geri doniisii gerceklesmesidir. Boylece daha kisa yavaglama siireleri elde

edilebil

ir.

Dikkat: Yiikiin ataleti ¢ok bilyiik ise, yavaslama esnasinda motorun asir1 1smnmasina neden olacak asir1 gerilimi

engellemek ig

in F2-10= 1 olacak sekilde ayarlayn.

F2-11

Otomatik enerji tasarrufu Fab.A. 0 ’ Mod. ‘ o

Ayar
aralig1

0: Pasif 1: Aktif

L Bu fonksiyon ¢ikis gerilimini otomatik olarak ayarlayarak, motor hizi degismedigi siirece miimkiin olan

en az yiik akimini saglar ve motor kayiplarini azaltir. Ozellikle fan ve pompa uygulamalarinda kullanilir.

Asagidaki sekle bakimiz.

Large

Current load
Small \\/
Nl S |

| \ -
0 Mmort tutren Fomast turtant Output
voltage

L Otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu sadece V/F kontrol modunda ve sabit yiiklerde kullanilabilir.

L Otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu igin otomatik tork arttirimi ve kayma kompanzasyonununda

birlikte

kullanilmasi gerekir.

F2-12 Temel frekans Fab.A, 5000Hz | Mod. | x
Ayar 1.00~650.00Hz
aralig

81




6 PARAMETRE ACIKLAMALARI

F2-13 Maks. gikas gerilimi | FabA. | 380V Mod.
Ayar 150~500V
araligi
F2-14 VIF frekans F4 | FabA. | 000Hz Mod.
Ayar F2-16~F2-12
araligi
F2-15 VIF gerilim V4 | FabA | %00 Mod.
Ayar F2-17~%100.0 (F2-13=%100)
aralig1
F2-16 V/F frekans F3 | FabA. | 000Hz Mod.
Ayar F2-18~F2-14
araligi
F2-17 VIF gerilim V3 | FabA | %00 Mod.
Ayar F2-19~F2-15 (F2-13=%100)
aralig1
F2-18 VIF frekans F2 | FabA | 000Hz | Mod.
Ayar F2-20~F2-16
aralig1
F2-19 VIF gerilim V2 | FabA | %00 Mod.
Ayar F2-21~F2-17 (F2-13=%100)
aralig1
F2-20 VIF frekans F1 | FabA. | 000Hz Mod.
Ayar 0.00Hz~F2-18
aralig1
F2-21 VIF gerilim V1 | FabA | %00 Mod.
AYar g0 0~F2-19 (F2-13=%100)
aralig1
@ Ozel VIF egrisi asagidaki sekilde gosterilmistir.
‘Voltagc (Base frequency, Max. output voltage)
(F4, v4)
(F3,V3)
F1, V1
( (F2,V2)
Frequency
O -
F2-22 V/F ayrik gerilim girisi ’ Fab.A. ‘ 0 ’ Mod. | x
Ayar 0: F2-23 1: |AIL 2:|AI2| 3: [YUKARV/ASAG]| 4: |PFI|
aralig1 5: |Aritmetik tinite 1|~ 6: |Aritmetik tinite 2]  7: |Aritmetik tnite 3] 8: |JAritmetik tnite 4]
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F2-23 V/F ayrik gerilim dijital referansi | FabA | %1000 | Mod. | o
aﬁafgrl 0.0~9%100.0(F2-13=%100)
F2-24 VIF gerilim faktoril | FabA. [ 0 | Mod | x
Ayar 0:9100.0 1: JAIL 2: |A12] 3: [YUKARI/ASAGI Degeri 4: |PFI|
araligi 5: |Aritmetik tinite 1|~ 6: |Aritmetik tinite 2|  7: |Aritmetik tinite 3|  8: JAritmetik {inite 4|
LD Ayrik V/F kontrolii siiriicii ¢ikis gerilimi veya frekansinin birbirinden bagimsiz sekilde ayarlanabilmesini
saglar. Tork motorlar1 veya lineer motorlar i¢in kullamlabildigi gibi programlanabilir giic kaynag:
olarakta kullanilabilir.
3 Bu kontrol modunda, “tork arttirma”, “kayma kompanzasyonu” ve “titresim bastirma” gegersizdir.
D F2-24 maksimum g¢ikis gerilimini bir ¢ok sekilde diizeltebilir. Genellikle motor test ekipmanlarinda

kullanilir ve kullanici tarafindan ayarlanmasi gerekmez. Sadece V/F kontrol modunda kullanilabilir.
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6.4 F3: Hiz, Tork ve Aki Kontrol Parametreleri

F3-00 Yiiksek-hiz ASR oransal kazanci ‘ Fab.A. ‘ 5.00 ‘ Mod. | X

a’:;fgrl 0.00~200.00

F3-01 Yiiksek-hiz ASR integral siiresi | FabA. [ 1.000s | Mod. | x

a’:{g .| 0.010~30000s

F3-02 Diisiik- hiz ASR oransal kazanci | FabA. [ 1000 | Mod. | x

af;ﬁ"g' .| 000~20000

F3-03 Diisiik-hiz ASR integral siiresi | FabA. | 0500s | Mod. [ x

a’:a{f‘gr .| 0.010~30.000s

F3-04 ASR Parametre degistirme noktasi [ Fab.A. [ 0.00Hz [ Mod. I x

AV 6 00~650.00Hz

aralig1

F3-05 ASR filtreleme siiresi [ Fab.A. [ 0.010s [ Mod. I X

AYBE () 000~2.0008

aralig1

F3-06 Hizlanma komparjzasyonu diferansiyel ‘ FabA. ‘ 0.000s ‘ Mod. ‘ 9

suresi

a’?a{fg' .| 0.000~20.000s

F3-07 Tork limiti secimi | FabA. | 0 | Mod. | x

Avar 0: F3-08 ve F3-09 ile belirlenir 1:|AIl[x2.5

ara{n 2: |AI2|x2.5 3: |Aritmetik tinite 1[x2.5 4: |Aritmetik tinite 2[x2.5
& 5: |Aritmetik tinite 3|x2.5 6: |Aritmetik tnite 4/x2.5

F3-08 Motor modunda tork limiti Fab.A. %180.0 Mod. X

F3-09 Rejeneratif modda tork limiti Fab.A. %180.0 Mod. X

al?;{?grl 0.0~%290.0(motor nominal torku=%100) Not: Sadece Vektor kontrol’de kullanthir

F3-10 ASR gikas frekans limiti | FabA. | %100 Mod. | x

afg{?é] 0.0~%20.0(Maks. frekans=%100). Sadece kapali gevrim V/F kontrol’de kullanilir.

L ASR otomatik hiz regiilatdridiir. Vektor kontrol modunda ASR F3-07~F3-09 ile sinirlandirilan referans
torku saglar, kapali ¢evrim V/F kontrol modunda ise F3-10 ile sinirlanan frekans diizeltme degerini

uretir.
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L ASR yapis1 (Vektor kontrol) agagida gosterilmistir.:

Reference

No

Reference torque

frequency output by ASR

Motor control mode
FO-12

=

Torque limit
Feedback frequency
FU-35

Output frequency
P »

» »
Reference torque | ~ ~

converted to slip

frequency / T \

ASR output
frequency limit

Feedback
frequency

Integrator

@ Integral Linit

t: Kapali gevrim V/F kontrol modunda, eger F3-07=0 ise , ASR F3-10 ile sinirlanir; eger F3-07£0 ise, ASR

PG filtering
Fd-08

limiti= F3-10xF3-07+2.5dir.

LD Yiiksek veya diigiik hizli uygulamalarda farkli ASR parametreleri gerekiyorsa F3-04 Parametreleri

m

kullanilabilir. Diisiik-hiz ASR Parametreleri F3-02 ve F3-03 sifir hizda kullanilir. Yiiksek-hiz ASR
Parametreleri F3-00 ve F3-01 cikis frekanst F3-04’den biiyiik iken kullanilir. Cikis frekansi sifir ile
F3-04 arasinda ise, ASR Parametreleri yumusak bir sekilde diisiik-hiz parametrelerinden yiiksek-hiz
parametrelerine (veya tersi) anahtarlanir. Sadece tek tip ASR Parametreleri gerekiyorsa, F3-04’ii 0 olarak

ayarlayin, bu durumda sadece yiiksek-hiz parametreleri kullanilir.

ASR parameter A

High—speed
ASR parameter

\

\

Low—speed ASR ‘
parameter ‘
\

\

|

0 -
ASR switching Operating
point frequency

F3-06 Referans frekans iizerinde tiirev iglevi goriir. Hizlanma/yavaslamada elde edilen ileri —besleme
tork referansi referans tork’a eklenerek caliyma frekansinin hizlanma/ yavaslama esnasinda referans
frekansi daha yakindan takip etmesi ve agimlarin azaltilmasi saglanir..

ASR regiilasyon prensibi: Once oransal kazanci miimkiin oldugunca arttirm(salinima neden olmayacagi
en biiyiik degere), daha sonra sistemi hizli tepki verecek ve ¢ok az ilk asima neden olacak sekilde

integral siiresini ayarlayin.
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[ Yanlis ayarlanmig parametreler nedeniyle asirt hiz agimi olugursa yavaglama esnasinda rejeneratif

¢alismadan dolay1 asir1 gerilim hatasina neden olabilir.

F3-11 Sarkma seviyesi { Fab.A. { 0.00Hz { Mod. { o
AV 1 00~50.00Hz

aralig1

F3-12 Sarkma kalkis torku | FabA | %00 [ Mod. [ o
Aya[ 0.0~%100.0 (motor nominal torku=%100)

araligi

[ Birden fazla motor ayni mekanik yiike baglandiginda ve bu motorlarin herbiri bir siiriicii tarafindan
kontrol edildiginde, her motor ve siiriicii farkli yiikler hissedeceklerdir. Bunun nedeni farkli motorlarin
nominal hizlarinin veya mekanik karakteristiklerinin birbirinden farkli olmasidir. Sarkma fonksiyonu,
motorun mekanik karakteristiklerine gore yumusakligii veya sertligini regiile ederek yiikiin esit
paylastirilmasini saglar.

L Motor torku F3-12 ye esit veya daha biiyiik oldugunda, F3-11 Parametreleri ¢alisma frekansindaki
degisiklik miktarini ayarlar.

[ Eger motor torku F3-12’den biiyiikse,

Sarkma sonras1 frekans = Referans frekans -(tork-(F3-12)) xSarkma seviyesi

[ Sarkma islevinin mekanik karakteristikleri asagidaki sekilde gdsterilmistir.

A . .
\ Operating frequency

[ —
I
[
\
I
|

| | -

Droop starting Torque
torque

F3-13 Tork kontrol secimi ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. | X

Ayar 0: Duruma gore aktif (dijital giris 45 ile segilir)
aralig 1: Aktif

F3-14 Tork referansi se¢imi ’ Fab.A. ‘ 0 ’ Mod. | X
0: F3-15 1: Allx2.5 5 2: A2x2.5
3: PFIx2.5 4: YUKARVASAGI Deg.x2.5  5: Aritmetik iinite 1x2.5
A>{af 6: Aritmetik {inite 2x2.5 7: Aritmetik iinite 3x2.5 8: Aritmetik inite 4x2.5
araligi

Not: Yukaridaki tiim durumlar igin, motor nominal torku %2100’ diir.
Motor nominal torku=motor giicii+(2m>motor nominal hizi+60)

F3-15 Dijital tork referansi { Fab.A. ’ %0.0 { Mod. I o
Ayar -%290.0~%290.0

aralig (motor nominal torku=%100)

F3-16 Tork kontrol Huz limiti giris segimi | FabA. | 0 | Mod. | o
Ayar 0: Referans frekanst ile belirlenir

aralig1 1: F3-17 ve F3-18 ile belirlenir
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F3-17 Tork kontrol ileri hiz limiti | FabA. | 500Hz | Mod. | o
AYE ) 00HZ~F0-07
araligl
F3-18 Tork kontrol geri hiz limiti | FabA. | 500Hz | Mod. | o
AYE () 00HZ~F0-07
araligl
F3-19 Tork referansnuYUKARI/ASAGI Fab.A. 0.020s Mod. «
siiresi

af;)fgrl 0.000~10.000s. Torkun %0’dan nominal torkun %250’sine ulagmasi i¢in gegen siiredir
F3-20 Hiz/tork kontrol gecis gecikme siiresi Fab.A. 0.050s Mod. X
AV 001~1.000s
aralig1

L Tork kontrol fonksiyonu motor torkunu direk olarak kontrol edebilir. Agik ¢evrim gerginlik kontrolii, yiik

dengeleme kontrolii gibi islemlerde kullanilabilir. Tork kontrol modunda dur komutu verildiginde,

siirticii once hiz kontrol moduna geger ve sonra durur.

L0 Tork kontrol  sadece vektor kontrol modunda kullanilabilir. Diisiik hizli veya rejeneratif uygulamalarda
kapali gevrim vektor kontrol kullanilmasi tavsiye edilir.
0 F3-13=0 ise dijital giris 45 ile Hiz kontrol ve tork kontrol modlar1 arasinda gegis yapilabilir. Bkz.Boliim
6.5.
L0 F3-16 ile tork kontrol modunda hiz sinirlandirmast yapilabilir.
[0 F3-19 ile tork referansindaki ¢ok hizli degisiklikler azaltilir. Tork kontrol modunda motorda titresim
olusursa, F3-19 degeri arttirilabilir.
L Tork kontrol modunda, REV ledi ¢ikis frekansinin yoniinii gosterir.
F3-21 On uyartim siiresi Fab.A. ILAO_del ¢ Mod. x
aglidir
Aya_r 0.01~5.00s (sadece Vektor kontrol modunda)
aralig1
F3-22 Ak yogunlugu | FabA. | %1000 | Mod. | x
Ayar 950.0~%150.0 (sadece Vektdr kontrol modunda)
aralig1
F3-23 Diisiik-hiz aki arttirma ’ Fab.A. ’ %0 ’ Mod. | x
Ayar 0~%50 (sadece Vektsr kontrol modunda)
aralig1
F3-24 Aki-zayiflatma regiilatorii integral siiresi ’ Fab.A. ’ 0.150s ’ Mod. | X
Ayar .
< 0.010~3.000s (sadece Vektor kontrol modunda)
aralig1

[ F3-21, motorun 6n uyartimmin yapilmasini ve yeterli kalkis torkuna sahip olmasini saglar.

B

B

sartlarda degeri 0.1~2.0s’dir. Motor giicii bityiidiikge siire uzatilir.

. Normal

F3-22: Degerinin aki-zayiflatma noktasinin altinda olmasi daha uygundur. Daha biiyiik veya daha kiigiik

ayarlar ¢ikis tork kapasitesini ve verimliligi diigiiriir.

F3-23 cikis frekans: temel frekansin %10 altinda iken aki yogunlugunu arttirarak, vektor kontrol
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m

modunda diisiik hizlarda daha daha yiiksek tork kapasitesi saglar.

F3-24, temel frekansin iizerine ¢ikildiginda veya DC bara gerilimi diistiigii durumlarda otomatik olarak

aki yogunlugunu azaltir. Daha fazla dinamik performans isteniyorsa degeri azaltilmalidir.

F3-25 Motor modunda gii¢ limiti Fab.A. %120.0 Mod. x
F3-26 Rejeneratif modda gii¢ limiti Fab.A. %120.0 Mod. x
Ayar 0.0~%250.0(stiriicii nominal giicii =%100) Sadece vektor kontrol modunda ¢ikis giiciinii
aralig1 kisitlamak i¢in kullanilir.
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6.5 F4: Dijital Giris Terminalleri ve Coklu Hiz

F4-00 X1 terminali Fab.A. 1 Mod. x
F4-01 X2 terminali Fab.A. 2 Mod. x
F4-02 X3 terminali Fab.A. 3 Mod. x
F4-03 X4 terminali Fab.A. 4 Mod. x
F4-04 X5 terminali Fab.A. 12 Mod. x
F4-05 X6 terminali Fab.A. 13 Mod. x
F4-06 FWD terminali Fab.A. 38 Mod. x
F4-07 REV terminali Fab.A. 39 Mod. x
aiﬁ?{;l Asagidaki tabloya bakiniz

L) Dijital giris fonksiyonlari tablosu( iki farkli girig terminaline ayni anda ayn1 fonksiyon atanmamalidir)

0: Kullanilmiyor 19: YUKARVASAGI arttir 38:Dahili sanal FWD terminali

1: Coklu adim frekans 1 20: YUKARI/ASAGI azalt 39:Dahili sanal REV terminali

2: Coklu adim frekans 2 21: YUKARVASAGI temizle ~ 40:Analog referans frekansi tut

3: Coklu adim frekans 3 22: PLC kontrol pasif 41: Hiz./Yvs. iptal

4: Coklu adim frekans 4 23: PLC beklemeye al 42: Kontrol yeri degistir

5: Coklu adim frekans 5 24: PLC standby reset terminal/tugtakimi

6: Coklu adim frekans 6 25: PLC mod se¢im 1 43: Referans frekanst  All’den al
7: Coklu adim frekans 7 26: PLC mod se¢im 2 44: Referans frekans1 Aritmetik tinite
8: Coklu adim frekans 8 27: PLC mod se¢im 3 1’den al

9: Hiz/Yvs.siiresi se¢im biti 1 28: PLC mod se¢im 4 45: Hiz/tork kontrol se¢

10: Hiz/Yvs.siiresi se¢im biti 2~ 29: PLC mod segim 5 46: Multi-PID seg¢im 1

11: Hiz/Yvs.siiresi se¢im biti 3~ 30: PLC mod segim 6 47: Multi-PID seg¢im 2

12: Harici hata 31: PLC mod segim 7 48: Multi-PID segim 3

13: Hata reset 32:Yardimci referans pasif 49: Sifir-servo komutu

14: Jog ileri 33: Operasyon kesildi 50: Sayici preset

15: Jog geri 34: DC fren (durusta) 51: Sayict temizle

16: Acil stop 35: PID pasif 52: Metre-sayici temizle

17: Stirticii pasif 36: PID 2 53: Wobble frekans enjeksiyon

18: Serbest durug 37: 3-kablo stop komutu 54: Wobble durum reset

[ SB70 serisi siiriiciilerde dahili 8 adet gok-fonksiyonlu programlanabilir dijital giris terminali bulunur
(X1~X6, FWD ve REV) ve ayrica bu say1 genisleme terminalleri ile arttirilabilir.

D Yukaridaki tabloda listelenen her dijital giris fonksiyonu ayni zamanda Karsilastirici, Lojik iinite veya
zamanlayici(timer) ¢ikisi olarakta kullanilabilir. Bkz.B6lim FE.

0 Tlgili izleme parametreleri: FU-40 ve FU-41.

1) Dijital giris fonksiyonlarinin agiklanmast:

1~8: Coklu adim frekans 1~8. Bkz.F4-17.

9 ~ 11: Hizlanma/yavaslama siiresi se¢cim biti 1~3. Bu bitlerin kombinasyonu hangi

hizlanma/yavaglama siiresinin kullanilacagini belirler.
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Hizlanma/yavaslama
siiresi secim biti 3

Hizlanma/yavaslama
siiresi secim biti 2

Hizlanma/yavaslama
siiresi secim biti 1

Hizlanma/yavaslama siiresi

Hizlanma/Yavaglama Siiresi 1

0 0 0 ( F1-00, F1-01)

0 0 1 Hizlanma/Yavaglama Siiresi 2
( F1-02, F1-03)

0 1 0 Hizlanma/Yavagslama Siiresi 3
( F1-04, F1-05)

0 1 1 Hizlanma/Yavagslama Siiresi 4
( F1-06, F1-07)

1 0 0 Hizlanma/Yavagslama Siiresi 5
( F1-08, F1-09)

1 0 1 Hizlanma/Yavaglama Siiresi 6
( F1-10, F1-11)

1 1 0 Hizlanma/Yavaglama Siiresi 7
( F1-12, F1-13)

1 1 1 Hizlanma/Yavaglama Siiresi 8

( F1-14,F1-15)

Not: PLC operasyonu, jog operasyonu ve acil duruglarda bu fonksiyon devre disidir.

12: Harici hata giris. Bu sinyal, harici donanimlarla ilgili bir problem olusmas: durumunda siiriiciiniin

durdurulmasi ve hata kaydina harici hata kaydedilmesini saglar. Bu hata otomatik olarak sifirlanamaz. Manuel

olarak sifirlanmasi gerekir. Normalde kapal giris kullanmak isterseniz, F4-09 veya F4-10 ile dijital giris

terminallerini tersleyebilirsiniz. Harici hata dijital ¢ikis 10 ile belirtilebilir(Bkz.Boliim 6.6).

13: Hata reset. Sinyalin yiikselen kenart hatay sifirlar.

14~15: Jog ileri/geri. Bkz.F1-37~F1-39.
16: Acil stop. Bu sinyal aktif oldugunda, siiriicii F1-18 ile belirlenen siirede durur.

ile ayn1 fonksiyona sahiptir.

17: Siiriicii pasif. Bu sinyal aktif oldugunda, ¢aliymasina miisade edilmez, eger ¢alisirken gelirse siiriicii

serbest durusg yapar.

18: Serbest durus. Siiriicii ¢alisirken bu sinyal aktif oldugunda, ¢ikis kesilir ve serbest durus gerceklesir.

19~21: YUKARI/ASACI arttir, azalt ve temizle. Bkz.F4-12~F4-16.

22~24: PLC kontrol pasif, beklemeye al ve standby reset. Bkz.B6liim 6.9.
25~31: PLC mod seg¢im biti 1~7. Bkz.Bolim 6.9.

32: Yardima referans pasif. Bu sinyal aktif oldugunda, yardimei referans kullanilmaz.

33: Operasyon kesildi. Siiriicii ¢alistyorken bu sinyal aktif oldugunda, siiriicii ¢ikist keser; sinyal ortadan

kalktiginda, Fb-25 belirtilen moda gére yeniden baglar. Bu durum dijital giris 16 ile takip edilebilir.

34: DC fren(durusta). Yavaslama esnasinda, ¢ikis frekanst F1-26’dan kiigiik ve F1-25=2 iken bu sinyal

aktif olursa, belirlenen siire (F1-28) boyunca DC frenleme yapilir.

35: PID pasif. Bu sinyal PID g¢alismasini durdurur. Sadece sinyal yok iken ve PID’den daha yiiksek

oncelikli bir operasyon ¢alismiyorken, PID islemi gerceklestirilir.

36: PID 2. F7-11=0 iken sinyal aktif oldugunda, 2. PID Parametre seti(F7-08~F7-10)aktif olur, aksi
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halde ilk parametre seti (F7-05~F7-07) gegerlidir.
37~39: 3-kablo stop komutu, dahili sanal FWD ve REV terminalleri. Bkz.F4-08.
40: Analog Referans frekansi tut. Referans frekansi analog giristen alintyorken bu sinyal aktif
oldugunda, analog giris degisse bile referans frekansi degismez. Bu fonksiyon elektromanyetik girisimlerin

analog giris degerlerini degistirdigi ortamlarda ¢ok faydahdir.

Analog input

|
| |
| | Time
Il Il
| |

Digital input 40

Analog reference frequency hold
Time

Reference
frequency

| | Time

41: Hizlanma/Yavaslama iptal. Sinyal aktif oldugunda, varsa hizlanma veya yavaslama islemi
durdurulur; sinyal ortadan kalktiginda, siiriicii hizlanma veya yavaslama islemini gergeklestirebilir.

42: Kontrol yeri degistir terminal/tustakimi. Kontrol yeri bu sinyal ile F0-02’¢ gore degistirilebilir.

F0-02 Dijital giris 42 Kontrol yeri
Pasif Tustakimi
0: Tustakimi - -
Aktif Terminal
. Pasif Terminal
1: Terminal .
Aktif Tustakimi
Pasif Haberlesme
2: Haberlesme -
Aktif Tustakimt

43: Referans frekansi All’den al. Bu sinyal aktif oldugunda, ana frekans referans segimi All olur,
sinyal kesildiginde mevcut ayarlara geri doniiliir. Eger onceligi dijital giris 44’den yiiksek ise, frekans referans
sec¢imi Aritmetik iinite 1 olur.

44: Referans frekansi Aritmetik iinite 1’den al. Bu sinyal aktif oldugunda, ana frekans referans se¢imi
Aritmetik unite 1 olur, sinyal kesildiginde mevcut ayarlara geri doniiliir. Eger onceligi dijital giris 43’den
yiiksek ise, frekans referans segimi Al 1 olur.

45: Hiz/tork kontrol se¢. Bu sinyal kontrol modunun tork kontrol ve hiz kontrol arasinda degistirilmesini
saglar. Sinyal aktif ise hiz kontrol modu, aksi halde tork kontrol modu segilir.

46~48: Coklu-PID se¢im biti 1~3. Bu bitlerin kombinasyonu hangi PID Referansiin kullanilacagini

belirler.
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6 PARAMETRE ACIKLAMALARI

Coklu - PID se¢im

Coklu -PID se¢cim

Coklu-PID se¢im

Aktif PID Referansi

biti 3 biti 2 biti 1
0 0 0 F7-01
0 0 1 F7-22
0 1 0 F7-23
0 1 1 F7-24
1 0 0 F7-25
1 0 1 F7-26
1 | 1 0 F7-27
1 | 1 1 F7-28
49: Sifir-servo komutu. Bkz.F9-20~F9-23.
50, 51: Sayic preset ve temizleme. Bkz.F9-11~F9-16.
52: Metre-sayici temizle. Bkz.F9-17~F9-19.
53, 54: Wobble frekans enjeksiyon ve wobble durum reset. Bkz.F9-00~F910.
F4-08 FWD/REV modu FabA. | 1 | Mod. | x
Ayar 0 1-kablolu mod(start/stop) i 1 2- kablolu mod 1(FWD, REV)
arali@ 2: 2- kablolu mod 2(start/stop, yon) 3.' 2- kablolu mod 3(start, s"top)
4: 3- kablolu mod 1(FWD, REV, stop) 5: 3- kablolu mod 2(run, y6n, stop)

0 llgili dijital girisler 37, 38 ve 39°dur.

[0 Her mod igin ¢aliyma mantig1 asagidaki tabloda verilmistir. S:”aktif seviye”, B:”yiikselen kenar” dir
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F4-08 Mode Lojik Diagram

0: 1-kablolu mod S: Run anahtar1. Sinyal geldiginde motor ;K
0 (start/stop) done?‘ T, . Internal virteal
Not: Doniis yonii Referans frekans’m yonii prual virty
ile belirlenir.
S2(REV) | SI(FWD) Sonug¢
1: 2- kablolu mod 1 Pasif Pasif Stop
1 (FWD, REV) Pasif Aktif FWD " erninel
Aktif Pasif REV T terminal
Aktif Aktif Stop oo
S2(yon) S1(start/stop) Sonug
2: 2- kablolu mod 2 Pasif Pasif Stop rPnlwz
2 (start/stop, yon) Pasif Aktif FWD Inwernal virtval
Aktif Pasif Stop " terminat
Aktif Aktif REV con

P12

CMX

Internal virtual
FiD terminal

3: 2- kablolu mod 3 g;f SU” lefi%mem_(nomal%e ?flk)l

3 (start, stop) : Stop diigmesi(normalde kapali)
, Not: Doniis yonii Referans frekans’in yonii

ile belirlenir.

Internal virtual
REV terminal

4: 3- kablolu mod B1: Stop diigmesi(normalde kapali)
4 1(FWD, REYV, stop) B2: FWD diigmesi (normalde agik)
Dijital girig 37 gerekli | B3: REV diigmesi (normalde agik)

Stop comnand
0 (3-vire node)

Internal virtual
FiD terminal

Internal virtual
REV terminal

. B1: Stop diigmesi (normalde kapalr)
5: 3- kablolu mod 2(run, B2: Run diigmesi (normalde agik)
S: Yon anahtari. Aktif iken, motor ters yonde
doner.

5  |yon, stop) Dijital giris 37
gerekli

Internal virtual
FID terninal

Internal virtual
REV termina

1) Terminal kontrol modlarinda iken (1-kablolu veya 2-kablolu(mod 1 veya 2)), baska bir kaynaktan stop
komutu verilirse, siiriiciiyii tekrar ¢aligtirabilmek icin,run komutundan once stop komutu verilmelidir.

) 3-kablolu modda, normalde kapali stop butonu agilmadigi siirece run butonu islevsizdir.

L Doniis yonii belirlenmis olsa bile, yinede F0-09 ile kisitlanir(yon kilidi)

[ Terminal komutu y6n bilgisi igermiyorsa, doniis yonii referans frekansin yoniine gore belirlenir.

Tehlike: Run(cahs) sinyali varsa ve Fb-26=1(Fab.A. degeri) ise siiriicii kendi kendine ¢ahigir
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F4-09 Giris terminali lojik 1 (pozitif & negatify | FabA. | 00000 | Mod. | x
Avar X0000: X5 0X000: X4 00X00: X3 000X0: X2 0000X: X1
araﬁl“l 0: Pozitif Lojik, kapandiginda aktif, agildiginda pasif

g 1: Negatif Lojik, kapandiginda pasif, agildiginda aktif
F4-10 Giris terminali lojik 2 (pozitif & negatify | FabA. | 000 | Mod. [ x
Avar X00: REV 0X0: FWD 00X: X6
araﬁl“l 0: Pozitif Lojik, kapandiginda aktif, agildiginda pasif

g 1: Negatif Lojik, kapandiginda pasif, agildiginda aktif
F4-11 Dijital giris sinyali siiresi | FabA | 1oms | Mod. | o
Avar | o 2000ms
aralig1

L Bu parametre dijital giris sinyali i¢in oturma siiresini belirler. Siiresi buradakinden daha kisa sinyaller

yok kabul edilir.

F4-12 YUKARI/ASAGI Modu | FabA [ 0 [ Mod | o
Ayar 0: Seviye tipi(terminal)  1: Pals tipi(terminal)
aralig1 2: Seviye tipi(tustakimi) 3: Pals tipi(tustakimi)
F4-13 YUKARU/ASAGI Hiz/adim | FabA. | 100 [ Mod | o
ag{?gz 0.01~100.00. Minimum birim:% 0.01/s(seviye tipi),% 0.01(pals tipi)
F4-14 YUKARUVASAGI hafiza segimi | FabA. | 0 | Mod | o
Avar 0: Enerji kesintisinde sakla
ara{n 1: Enerji kesintisinde sil

& 2: Enerji kesintisinde ve durusta sil
F4-15 YUKARI/ASAGI iist limit | FabA. | %2000 | Mod. | o
a’j;{f‘grl 0.0~%100.0
F4-16 YUKARU/ASAGI alt limit | FabA. | %00 | Mod. | o
a%?grl -96100.0~%0.0

0 YUKARIASAGI fonksiyonu anahtarlama modunda siirekli bir regiilasyon saglar. Ayarlanan deger
frekans referansi veya PID referansi olarak kullanilabilir.

[ F4-12=0: Dijital giris 19 veya 20 aktif oldugunda, FU-20, F4-13 ile belirlenen hizda artar veya azalir;
dijital giris 19 ve 20 ayni anda aktif veya pasif olursa, FU-20 degismez
F4-12=1: Dijital giris 19 veya 20aktif oldugunda, FU-20, F4-13 ile belirlenen adim kadar artar veya
azalir.
F4-12=2 veya 3: Dijital giris 19 ve 20 yerine tustakimindaki (&) ve (¥) diigmeleri kullanihr.
@ ve (¥ diigmeleri sadece ekranda FU-20 gosterilirken aktiftir.

3 ki farkh regiilasyon modu asagida gosterilmistir.:
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UP/DOWN value UP/DOWN value
Time [ Time
UP/DOWN UP/DOWN
? increase Time increase —‘ Time
UP/DOWN UP/DOWN
T decrease Time T decrease —‘ Time
UP/DOWN level-type regulation ” UP/DOWN pulse-type regulation "
L Dijital girig 21 in yiikselen kenar1 FU-20yi temizler.
F4-17 Coklu-Hiz secim modu ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. X
Ayar 0: Binary kod 1: Direk se¢im
araligi 2: Toplam 3: Say1
F4-18
n.00Hz
o Coklu hiz frekans1 1~48 Fab.A. (n=1~48) Mod. o
F4-65
Ayar 0.00~650.00Hz )
< Coklu hiz frekansi 1 ila 48 ‘in fabrika degerleri sira numaralari ile aynidir. Ornegin ¢oklu hiz
aralig1 e o y
3’tin degeri 3.00Hz’dir

F4-17=0: Coklu adim frekanslari, Coklu adim frekans se¢im bitleri 1~5 ile belirlenir (Bkz. Boliim 6.5),
ornegin, eger X1~X5 sirastyla ¢oklu adim frekans segim biti 1~5 olarak ayarland: ise, frekans segim tablosu

asagidaki gibi olacaktir. “0”pasif ve “1” aktif anlamina gelir.
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X5 | X4 | X3 | X2 | X1 Sonuc¢ X5 | X4 | X3 | X2 | X1 Sonuc¢
Coklu adim frekans 16
0 0 0 0 0 Referans frekans 1 0 0 0 0 (F4-33)
Coklu adim frekans 1 Coklu adim frekans 17
0 0 0 0 1 (Fa-18) 1 0 0 0 1 (F4-34)
Coklu adim frekans 2 Coklu adim frekans 18
0 0 0 1 0 (F4-19) 1 0 0 1 0 (F4-35)
Coklu adim frekans 3 Coklu adim frekans 19
0 0 0 1 1 (F4-20) 1 0 0 1 1 (F4-36)
Coklu adim frekans 4 Coklu adim frekans 20
0 0 ‘ 1 0 0 (Fa-21) 1 0 1 0 0 (F4-37)
Coklu adim frekans 5 Coklu adim frekans 21
0 0 ‘ 1 0 1 (Fa-22) 1 0 1 0 1 (F4-38)
Coklu adim frekans 6 Coklu adim frekans 22
0 0 ‘ 1 1 0 (F4-23) 1 0 1 1 0 (F4-39)
Coklu adim frekans 7 Coklu adim frekans 23
0 0 1 1 1 (Fa-24) 1 0 1 1 1 (F4-40)
Coklu adim frekans 8 Coklu adim frekans 24
0 1 0 0 0 (F4-25) 1 1 0 0 0 (F4-41)
Coklu adim frekans 9 Coklu adim frekans 25
0 1 0 0 1 (F4-26) 1 1 0 0 1 (F4-42)
Coklu adim frekans
0 1 0 1 0 10 1 1 0 1 0 Coklu adim frekans 26
(F4-27) (F4-43)
Coklu adim frekans 11 Coklu adim frekans 27
0 1 0 1 1 (F4-28) 1 1 0 1 1 (Fa-44)
Coklu adim frekans
0 1 1 0 0 12 1 1 1 0 0 Coklu adim frekans 28
(F4-29) (F4-45)
Coklu adim frekans
0 1 1 0 1 13 1 1 1 0 1 Coklu adim frekans 29
(F4-30) (F4-46)
Coklu adim frekans
0 1 1 1 0 14 1 1 1 1 0 Coklu adim frekans 30
(F4-31) (F4-47)
Coklu adim frekans
0 1 1 1 1 15 1 1 1 1 1 Coklu adim frekans 31
(F4-32) (F4-48)

tablosu asagidaki gibi olacaktir, “0” pasif,

F4-17=1: Coklu adim frekans se¢im bitleri 1~8(Bkz. Boliim 6.5) direk olarak ¢oklu adim frekanslarina
1~8 karsilik gelir, 6rnegin, X1~X8 Coklu adim frekans se¢im biti 1~8 olarak ayarland: ise, frekans se¢im

“1” aktif ve “— herhangibir durum anlamina gelir.
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X8 X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 Sonu¢
0 0 0 0 0 0 0 0 Referans frekans

— — — _ _ _ _ 1 Coklu adim frekans 1
(F4-18)

— — — _ _ _ 1 0 Coklu adim frekans 2
(F4-19)

— — — _ _ Coklu adim frekans 3
! 0 0 (F4-20)

- — - _ Coklu adim frekans 4
. 0 0 0 (F4-21)

- — - Coklu adim frekans 5
1 0 0 0 0 (F4-22)

- — 1 Coklu adim frekans 6
0 0 0 0 0 (F4-23)

- 1 0 Coklu adim frekans 7
0 0 0 0 0 (F4-24)

1 0 0 Coklu adim frekans 8
0 0 0 0 0 (F4-25)

F4-17=2: Referans frekans: tim ¢oklu adim frekanslarmin toplamima esittir, ancak yinede iist ve alt

frekans limitleri ile kisitlanir.

Ornek: Eger sadece “Coklu adim frekans segim biti 1, “Coklu adim frekans segim biti 2 ve “Coklu adim

frekans se¢im biti 4” aktif ise, bu durumda

Referans frekans= Coklu adim frekans 1+ Coklu adim frekans 3+Coklu adim frekans 4 olur

F4-17 = 3: Se¢im bitlerinden toplamda ka¢ adet aktif sinyal olduguna gore referans frekans

belirlenir.Omegin, bunlardan herhangi 3’1 aktif ise, bu durumda Referans frekans=Coklu adim frekans 3 olur.
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6.6 F5: Dijital Cikislar ve Role Cikislar
F5-00 Y1 terminali Fab.A. 1 Mod x
F5-01 Y2 terminali Fab.A. Mod. X
F5-02 T1 role qikis Fab.A. 5 Mod x
F5-03 T2 role qikig Fab.A. 13 Mod. x
a?i?grl 0~68. Asagidaki dijital ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz.

O Tigili izleme Parametreleri: FU-42.

L0 Dijital ¢ikis fonksiyonlari tablosu

0: Hazir

1: Calistyor

2: Hedef frekans ulagildi
3:Hedef frekans ulasildi sinyal 1
4:Hedef frekans ulagildi sinyal 2
5: Hata

6: Mekanik fren sinyali

28: PC dijital 1

29: PC dijital 2

30: Wobble frekans tist/alt limit
31: Sayma Set degerine ulagild
32: Belirlenen sayma degerine
ulagildi

49:
50:
S1:
52:
53:
54:

33: Metre-sayaci set degerine ulasildt  55:

Lojik tinite 1 gikis
Lojik tinite 2 ¢ikis
Lojik tinite 3 gikis
Lojik tinite 4 ¢ikis
Timer 1 ¢ikis
Timer 2 ¢iKisg
Timer 3 ¢ikisg

7: Anormal motor yiikii 34: X1( pozitif & negatif lojik 56: Timer 4 ¢ikig

8: Motor asirtyiik sonrast) 57: Enkoder A kanali

9: Diisiik gerilim 36: X3( pozitif & negatif lojik 58: Enkoder B kanali
10: Harici hata sonrast) 59: PFI terminal durumu
11: Hata oto reset 37: X4( pozitif & negatif lojik 60: Sanal tur sayma palsi
12:Anlik enerji kesintisi sonrast) 61: PLC modu 0

13: Alarm 38: X5( pozitif & negatif lojik 62: PLC modu 1

14: Ters yone doniiyor sonrast) 63: PLC modu 2

15: Duruyor 39: X6( pozitif & negatif lojik 64: PLC modu 3

16: Caligma engellendi sonrast) 65: PLC modu 4

17: Kontrol yeri tustakim 40: X7 (genisleme terminali) 66: PLC modu 5

18: Tork limit 41: X8 (genisleme terminail) 67: PLC modu 6

19: Frekans tist limiti 42: X9 (genisleme terminali) 68: PLC modu 7

20: Frekans alt limiti 43: X10 (genisleme terminali) 69: Belirlene sayma degeri 2’ye ulagildi

21: Rejeneratif ¢alisma
22: Sifir hizda galigma

44: X11 (genisleme terminali)
45: FWD( pozitif & negatif lojik

23: Sifir Servo bitti sonrast)
24:PLC operasyonu var 46: REV( pozitif & negatif lojik
25:PLC operasyonu beklemede sonrast)

26:PLC adim1 tamamland:
27:PLC ¢evrimi tamamlandi

47: Karsilastirict 1 gikis
48: Karsilastirici 2 ¢ikis

70:
71:

Lojik tinite 5 ¢ikis
Lojik tinite 6 gikis

[ Dijital ¢ikis fonksiyonlarinin detayli agiklamast:

0: Hazr. Siiriicii ¢alismaya hazir.

1: Calisiyor. Siiriicti ¢ikis veriyor.

2: Hedef frekans ulasildi. Siiriicii ¢ikig frekansi, referans frekansi bant araligma(Referans frekans- F5-05
ve Referans frekans +F5-05) girdiginde aktif olur. Bkz.F5-05.

3~4: Hedef frekans ulagild1 sinyal 1 & 2. Bkz.F5-06~F5-09.

5: Hata. Herhangi bir hata olustugunda aktif olur.

6: Mekanik fren sinyali. Bkz.F1-25.

7: Anormal motor yiikii. Bkz.Fb-03~Fb-05.

8: Motor asin yiik. Bkz.Fb-01~Fb-02.

9: Diisiik gerilim. DC bara gerilimi diisiik.

10: Harici Hata. Harici hata girisi aktif oldu.
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11: Hata oto reset. Oto reset islemi aktif.Bkz.Fh-22~Fb-24

12: Anlik enerji kesintisi. Bkz.Fb-25.

13: Alarm. Alarm olugtu.

14: Ters yone doniiyor. Motor saatin tersi yoniinde doniiyor.

15: Duruyor. Siiriicii durus rampasinda iken aktif olur.

16: Caliyma engellendi. Siiriicii ¢alisma izin sinyali pasif.

17: Kontrol yeri tugtakimi.

18: Tork limit. Cikis torku limit degerin iizerinde.

19: Frekans iist limit. Cikig frekans>tist-frekans limiti oldugunda aktif olur.

20: Frekans alt limit. Cikis frekansi<alt- frekans limiti oldugunda aktif olur.

21: Rejeneratif calisgma. Motor jeneratér modunda galistyorken aktif olur.

22: Sifir hizda ¢alisma. Motor hizi F9-21"den kiigiik ise aktif olur.

23: Sifir-servo bitti. Sifir-servo pozisyon hatasi sifir-servo bitis degerinden kiigiik ise aktif olur.

24: PLC operasyonu var. Siiriiciide PLC operasyon modu aktif.

25: PLC operasyonu beklemede. Dijital giris 23 aktif.

26: PLC adim tamamlandi. Her PLC adimi tamamlandiginda 500ms’lik bir pals iiretilir.

27: PLC ¢evrimi tamamlandi. Her PLC ¢evrimi tamamlandiginda 500ms’lik bir pals iiretilir.

28~29: PC dijital 1 & 2. Programlanabilir iinite tarafindan kullamlabilir. Bkz.B6liim 6.16.

30: Wobble frekans iist/alt limit. Bkz.Béliim 6.10.

31, 32, 69: Sayma set degerine ulasildy, belirlenen sayma degerine ulasildi 1 & 2. Bkz. Boliim 6.10.

33: Metre-sayici set degerine ulasildi. Bkz.Boliim 6.10.

34~39: X1~X6(pozitif & negatif lojik sonrasi). Islenmis dijital giris sinyalleridir. Programlanabilir
iinite tarafindan kullanilabilir.

40 ~ 44: X7~ X11(Genisleme terminalleri). Islenmis genisleme kart: dijital giris sinyalleridir.
Programlanabilir iinite tarafindan kullanilabilir.

45, 46: FWD ve REV(pozitif & negatif lojik sonrasi). Islenmis dijital giris sinyalleridir.
Programlanabilir iinite tarafindan kullanilabilir.

47, 48: Karsilagtiric 1 & 2 gikiglari. Programlanabilir tinite tarafindan kullanilabilir.

49~52, 70, 71: Lojik iinite 1~6 gikiglar1. Programlanabilir tinite tarafindan kullanilabilir.

53~56: Timer 1~4 ¢ikislar1. Programlanabilir Ginite tarafindan kullanilabilir.

57, 58: Enkoder A & B kanal. Yiiksek hizli sayic1 veya metre-sayict girisi olarak kullanilabilir.

59: PFI terminal durumu. Yiiksek hizli sayici veya metre-sayici girisi olarak kullanilabilir.

60: Sanal Tur Sayma Palsi. Duty ratio’su %50 olan bir palstir. Sarma kontrol islevinde ¢ap bilgisinin
hesaplanmasi igin kullanilabilir.

61~68: PLC modu 0~7. Mevcut PLC mdunun numarasini gosterir

F5-04 Y gikis terminali lojik(pozitif & negatif) | Fab.A. 0 [ Mod | x

X0:Y2 0X:Y1
0: Pozitif Lojik, kapali aktif, agik pasif
1: Negatif Lojik, agik aktif, kapali pasif

Ayar
aralig1
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3 Bu parametre Y1 ve Y2 ¢ikislarinin terslenmesini saglar.

F5-05 Hedef frekans bant degeri Fab.A. 2.50Hz [ Mod. [ o
AYar 1 6 00~650.00Hz
aralig1

D) Siiriicti ¢ikig frekansi, Referans Frekans - F5-05 ve Referans Frekans + F5-05 araliginda ise hedef
frekansa ulasildi ¢ikis1 aktif olur

Frequency reach

Reference frequency - _ _

Operating frequency

\
\
‘ Time
|

>
Frequency reach
Time

>
F5-06 Hedef frekans algilama seviye 1 Fab.A. 50.00Hz Mod. o
F5-07 Hedef frekans algilama histerisiz 1 Fab.A. 1.00Hz Mod. o
F5-08 Hedef frekans algilama seviye 2 Fab.A. 25.00Hz Mod. o
F5-09 Hedef frekans algilama histerisiz 2 Fab.A. 1.00Hz Mod. o
AV 00~650.00Hz
aralig1

[ Dijital ¢ikis 3 veya 4 (Hedef frekansa ulagildi sinyali), ¢ikis frekansi F5-06 veya F5-08’dan biiyiik
oldugunda aktif olur. Cikis frekansi, “hedef frekans algilama seviyesi — hedef frekans algilama histerisiz”

degerinin altina indiginde sinyal kaybolur. Asagidaki diyagrama bakiniz.

Frequency reach
detection hysterisis

Frequency reach
detection level - - - X - 177

Time
Frequency reach
detection signal
Time
F5-10 Y1 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-11 Y1 terminali agma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-12 Y2 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-13 Y2 terminali agma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
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F5-14 T1 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-15 T1 terminali agma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-16 T2 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
F5-17 T2 terminali agma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. o
AV 6 00~650.008
araligi
LD Dijital ¢ikis gecikmesi asagida gosterilmistir.
Signal prior to
delay
>
Time
Signal after delay | |
T | |
4 4 | .
‘ ‘ Tim:
‘«—p

Closing delay

Opening delay
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6.7 F6: Analog ve Pals Frekans Terminalleri

F6-00 AlL giris tipi | FabA. 0 Mod. | o
0: 0~10V veya 0~20mA(0~%100)
1: 10~0V veya 20~0mA(0~%100)
2:2~10V veya 4~20mA(0~%100)
3:10~2V veya 20~4mA(0~%100)
Ayar |4 -10~10V veya -20~20mA(-%100~%100)
aralift  |5:10~-10V veya 20~-20mA(-%100~%100)
6: 0~10V veya 0~20mA(-%100~%100)
7: 10~0V veya 20~0mA(-%100~%100)
Not: Giris tipi(akim/gerilim) kontrol kart: tizerindeki jumper ile belirlenir.
F6-01 Al1 kazang | FabA. | %1000 | Mod. | o
AVl 0~061000.0
aralig1
F6-02 Al ofset | FabA | %000 | Mod. | o
Ayar ~%699.99~9%99.99(10V veya 20mA=9100)
aralig1
F6-03 Al filtre siiresi | FabA | 0100s [ Mod. | o
AV 000~10.000s
aralig1
F6-04 Al sinyal esik degeri | FabA. | %00 [ Mod | o
AV 6 0~ 9650.0
aralig1
F6-05 Al1 sinyal histerisiz | FabA. | %00 [ Mod. | o
AYAE 0 0~ 9450.0
aralig1
F6-06 Al1 kopuk esik degeri | FabA | %00 [ Mod. | o
0.0~%20.0(10V veya 20mA=9%100)
Ayar Not: 2~10V/4~20mA veya 10~2V/ 20~4mA giris tipleri i¢in, baglanti kopuk esik
arahigi degeri %10 sabitlenmistir; -10~10V veya -20~20mA giris tipi i¢in, baglanti testi
uygulanmaz.
F6-07 Al2 giris tipi Fab.A. 0 Mod. o
F6-08 AI2 kazang Fab.A. 100.0% Mod. o
F6-09 Al2 ofset Fab.A. %60.00 Mod. o
F6-10 AI2 filtre siiresi Fab.A. 0.100s Mod. o
F6-11 AI2 sinyal esik degeri Fab.A. %0.0 Mod. o
F6-12 Al2 sinyal histerisiz Fab.A. %0.0 Mod. o
F6-13 AI2 kopuk esik degeri Fab.A. %0.0 Mod. o
Aya[ Tiim ayarlar AIl ile aynidir
aralig1

[ Asagidaki tabloda analog girislere ait tiim hesaplama formiilleri, karakteristik egriler, ve regiilasyon
diyagramlar verilmistir. Kesik ¢izgi ile gosterilenler fabrika ayarlarini, kati ¢izgi ile gosterilenler ise

yapilan ayar1 gostermektedir.
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Giris Cilas igin hesaplama Temel egri Ofset=9%10.00 | Kazan¢=%200.0
formiilii

100%

0~10V veya 0~20mA| Cikis=kazangx(giris-ofset)
(0~%100) (0~%100)

10-0V veya 20__0mAC1k1§:kazan(;><[—(g|r|s—ofset)

+96100]
~0,
0-%100) |0 "00100)
0 10V/20mA
100%
0~10V Cikig=kazang¢x2x
(-%100~%100, [(giris-ofset) -%50]
merkez 5V) (-%100~%100)
10~0V Cikis=kazangx(-2)x
(-9%100~%100, [(giris- ofset)-%50]
merkez 5V) (-%100~%100)
|
-1_(;(){02\6;;)@ Cikis=kazangx(giris- ofset) | o / — 7
& ~ /| 1
(-%100~%100) (:9100-%100 } } } / }
PR — = _
-100% -100%
__Al00% __Al00%
1 N 1
| | | |
~- N
10 }OV veya Cikig=kazangx[-(giris- ofset)]| | 10Vl ‘ N 10Vl
20~-20mA (-9%100~9%100) 10V \ IOV N |
(-%100~%100) | | | N |
N
L I
-100% -100%
% 1002
4100 Al 0% ——
2~10V veya 4~ Cikigs=kazang¢x[5/4x } }
20mA (giris- ofset) -%25] | |
(0~%100) (0~%100) ‘ ‘

2V/4mA - 10V/20mA 2V/4mA " 10V/20mA 2V/4mA 10V/20mA

A100% 4100%
il m
10~2V veya 20~ | Cikig=kazang¢x[-5/4x (giris- } }
4mA ofset)+%125] | |
(0~%100) (0~%100) | |

| A | >
OV/4mA 10V/20mA 2V/4mA 10V/20mA 2V/4mA~ 10V/20mA

L “Sinyal esik degeri” ve “sinyal histerisiz degeri” analog giris sinyalinin sifir noktasi etrafinda salmimim
engeller. Oregin, ilkini %10.0 ve ikincisini %5.0 olarak ayarladigmizda sekilde gosterilen histerisiz

etkisi olusacaktir.
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100%F——————————~
After
processing
15%

~100%

L1 Filtre siiresini arttirmak tepki siiresini uzatir, ancak elektriksel giiriiltiiye kars1 yiiksek bagisiklik saglar.
[ Analog giris degeri, “sinyal kopuk esik degeri”den kiigiik ise baglantinin kopuk oldugu kabul edilir. Bu
durumda verilecek tepki Fb-09 ile belirlenir.

F6-14 AO1 fonksiyonu | FabA. | 0 [ Mod. | o
Ayaf Analog ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz.
aralig1
F6-15 AOL tipi [ FbA | 0 | Mod [ o
Ayar 0: 0~10V veya 0~20mA  1:2~10V veya 4~20mA 2:5V veya 10mA “0” degeridir
aralig1
F6-16 AO1 kazang | FabA | %2000 | Mod. [ o
AVl 16 0~061000.0
aralig1
F6-17 AOL1 ofset | FabA | %000 [ Mod. [ o
AYAr | 5009.99~9699.99(10V veya 20mA=%100)
aralig1
F6-18 AO2 fonksiyonu Fab.A. 2 Mod. o
F6-19 AO2 tipi Fab.A. 0 Mod. o
F6-20 AO2 kazang Fab.A. %100.0 Mod. o
F6-21 AO?2 ofset Fab.A. %0.00 Mod. o
Ayal’ AO2’nin tiim ayarlart AO1 ile aynidir.
aralig1
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L Analog ¢ikis fonksiyonlari tablosu:

0:,Cikis frekansi 14: DC bara gerilimi 28: Karsilastiricr 1 dijital ayari
1: Referans frekansi 15: Referans frekansi 29: Karsilastirict 2 dijital ayar1
2: Cikig akimi (Hiz/Yvs’dan sonra) 30: Aritmetik tinite 1 dijital ayar1
3: Cikis gerilimi 16: Enkoder frekansi 31: Aritmetik {inite 2 dijital ayar
4: Cikis giicti 17: Sayic1 hatasi 32: Aritmetik inite 3 dijital ayar
5: Ciks torku 18: Sayma yiizdesi 33: Aritmetik {inite 4 dijital ayar
6: Referans torku 19: Aritmetik tinite 1 ¢ikis 34: Aritmetik tinite 5 dijital ayar
7: PID gergek deger 20: Aritmetik tinite 2 ¢ikis 35: Aritmetik tinite 6 dijital ayar1
8: PID referans degeri 21: Aritmetik tinite 3 ¢ikis 36: PC analog 1
9: PID ¢ikis degeri 22: Aritmetik tinite 4 ¢ikig 37: PC analog 2
10: All 23: Aritmetik tinite 5 ¢ikis 38: Fabrika ¢ikis 1
11: A2 24: Aritmetik tinite 6 ¢ikig 39: Fabrika ¢ikis 2
12: PFI 25: DG filtre 1 ¢ikisg 40: Cikis frekans: (fabrika
13: YUKARI/ASAGI degeri 26: DG filtre 2 ¢ikisg kullanimi)

27: Analog ¢oklu anahtar ¢ikis 41: Tustakimi1 POT degeri
L Analog gikiglarin agagida gosterilen 3 farkli tipi vardir:

Y Y v
10V/20mA 10V/20mA 10V/20mA

-

0

100%
0~10V or 0~20mA

0

100%

2~10V or 4~20mA

-100%

0 100%

5V or 10mA as the center

L) Kazang ve offset degerleri degistirilerek 6lgtim araligi ve sifir noktasi degistirilebilir. Hesaplama formiili:
Y=Xxkazang+ofset (X, analog ¢ikis fonksiyonlari tablosundaki herhangi bir degerdir).

F6-22

PFI frekans1 %6100

Fab.A.

10000Hz Mod.

F6-23

PFI frekans1 %60

Fab.A.

OHz Mod.

Settting

range 0~50000Hz

F6-24

PFI filtre siiresi

Fab.A.

0.100s | Mod. | o

Ayar
aralig1

0.000~10.000s

L PFI fonksiyonu, giris pals frekansini bir yiizde degerine doniistiiriir ve filtreler. PFI, kaskad senkron

kontrol uygulamalarinda frekans referansi olarak, veya sabit hat hizi kontrol uygulamlarinda PID

geribesleme degeri olarak kullanilabilir.

0 F6-23

Filtering time=F6-24

FU-19 PFI
t
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F6-25 PFO fonksiyonu | FabA | 0 [ Mod [ o
Ayar Analog ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz

araligi

F6-26 PFO ¢ikis pals modiilasyon metodu ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ o
Ayavr 0: Frekans modiilasyonu 1: Duty-ratio modiilasyonu

araligi

F6-27 PFO frekansi %100 | FabA | 10000Hz | Mod. | o
aiﬁ?{;l 0~50000Hz(ayn1 zamanda duty-ratio modiilasyon frekansidir)

F6-28 PFO frekansi %0 | FabA | oHz | Mod. [ o
Ayar 0~50000Hz

araligi

F6-29 PFO duty ratio %100 Fab.A. %200.0 Mod. o
F6-30 PFO duty ratio %0 Fab.A. %0.0 Mod. o
AV T 6 0~ 9%100.0

aralig1

[ PFO fonksiyonu dahili yiizde degerinde sinyali, pals frekansi veya duty ratio frekansi olarak ¢ikiga verir.
Asagidaki sekle bakimz.

PFO duty ratio(%z)

F6-29

PFO frequency (Hz)
F6-27

F6-28

0 100%
[ Frekans modiilasyonu modunda, duty ratio sabit olarak %50 dir. Duty-ratio modiilasyon modunda, pals

frekans1 F6-27"ye sabitlenmistir.
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6.8 F7: PID Parametreleri

F7-00 PID kontrol segimi | FbA | 0 [ Mod | x
0: PID kontrol pasif

1: PID kontrol aktif (PID ¢ikisi: Maks. frekans=%100)

2: PID hizlanma/yavaglama’dan dnce Referans frekansi diizeltir (PID ¢ikigi: Maks.

Ayar frekans=%100)

araligi 3: PID hizlanma/yavaglama’dan sonra Referans frekansi diizeltir (PID ¢ikisi: Maks.

frekans=%100)
4: PID tork’u diizeltir (PID ¢ikisi: motor nominal torkunun 2.5 kati=%100)

5: Serbest PID fonksiyonu

D PID, gerginlik, basing, akis, seviye ve sicaklik gibi proses degiskenlerinin kontrolii i¢in kullanilir.

Oransal eleman (P) hatay: azaltabilir. Integral(l) eleman kararl hal hatasini ortadan kaldirir. Integral
siiresi ne kadar uzun olursa, etkisi o oranda azalr. Tiirev (D) eleman: kontrol hizini arttirir. PID  yapist
asagidaki sekilde gosterilmistir.

PID differential
limit

Differential
PID upper limit
—
PID output

Integrator

PID lower limit

Proportional

Reference

PID reference
channel select t

Feedback

Error
limit

PID feedback
channel sel

Regulation
characteristic

Integral Preset
select  value

[ PID islevinin 3 farkli diizeltme fonksiyonu mevcuttur: Bu diizeltme modlar siiriiciiniin master-slave
senkron kontrol ve gerginlik kontrol modlarina uygun ¢alismasini saglar.
Hizlanma/yavaslama’dan once referans frekans: diizeltme: Hizlanma/yavaslamadan 6nce PID ¢ikis

degeri Referans frekansa eklenir.

SB70 inverter
Reference
Line speed + frequency
- -

Tension reference

Tension test

Driving roller Driven roller
Hizlanma/yavaslama’dan sonra referans frekansi diizeltme: PID ¢ikis degeri hizlanma/yavaglamadan
sonra referans frekansa eklenir. Bir dnceki moddan farkli olarak, bu mod hizlanma yavaslama esnasinda da

diizeltme islemi yapar.
Tork diizeltme: PID ¢ikis: tork referansina eklenir. Bu diizeltme modu sadece tork kontrol’de gegerlidir.
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Bu diizeltme modu en hizli cevaba sahip oldugundan, rijid olarak birbirine akuple sistemlerde senkron galigma

kontroliinde kullanilabilir.

Corrected
Torque reference —+— reference torque

-

Reference

Torque correction
amount
Feedback

) Serbest PID fonksiyonu: PID programlanabilir modiil olarak davranir. Giris ve g¢ikiglar1 ayri ayr

tanimlanabilir. PID ¢ikis degeri analog ¢ikisa verilebilir.

F7-01 PID Referans Kanali | FbA. [ 0 | Mod [ x
avar | O:F7-04 1:All 2: Al2
ara)Il'l 3: PFI 4: YUKARIASAGI degeri  5: Aritmetik tinite 1

& 6: Aritmetik iinite 2 7: Aritmetik iinite 3 8: Aritmetik iinite 4
F7-02 PID Geribesleme Kanali [ Fab.A. ( 0 [ Mod. I X
A 0:AIL 1:A12  2:PFI 3: AIL-AI2 4: AIL+AI2
ara}fél 5:J|Al] 6:\/|AI2 7 JA-AIZ 8. JaIT+ A1

9: Aritmetik tinite 1~ 10: Aritmetik {inite 2  11: Aritmetik tinite 3~ 12: Aritmetik iinite 4

F7-03 PID Gésterge Carpam [ Fab.A. [ 1.000 [ Mod. I o
af;{f‘grl 0.010~10.000(Sadece  FU-13 ve FU-14%ii etkiler)
F7-04 PID Dijital Referans | FabA | 00% | Mod [ o
a’;{f‘g' .| -%100.0~%100.0

O PID islevi normallestirilmis giris ve ¢ikiglari kullanir, yani, hem giris hemde ¢ikis deger araligi
-%100~+%100 araligindadir. Giris dlgeklendirmesi geribesleme kanalina, sensor karakteristiklerine ve
analog giris ayarlarina baghdir. Cikis 6lgeklendirmesi frekans kontrol igin maksimum frekansi %100
kabul eder.

L) PID Referans ve geribesleme kanallari i¢in filtreleme s6z konusudur, 6regin, All i¢in filtreleme siiresi
F6-03 ile belirlenir. Bu filtreleme islemlerinin kontrol performans: tizerinde etkisi vardir ve gercek
ihtiyaglara gore ayarlanmalidir.

[0 Bazi makinalarda(santrifiij gibi), giris basincimin karekokii ile akis orami arasinda dogrusal bir iligki
vardir, bu nedenle, akis1 kontrol etmek i¢in geribesleme degerinin karekokii kullanilabilir.

LD F7-03, FU-13 ve FU-14%ii 6lgeklendirmek igin kullanilir, ve bdylece gergek fiziksel bityiikliiklere uymasi

saglamir. Kontrol tizerinde herhangibir etkisi yoktur.

F7-05 Oransal Kazang 1 ‘ Fab.A. ‘ 0.20 ‘ Mod. | o

Ayar

< 0.00~100.00
aralig1

F7-06 Integral Siiresi 1 | FabA. | 2000s | Mod. | o

Ayar

< 0.01~100.00s
aralig1
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F7-07 Tiirev Siiresi 1 | FabA | 000s | Mod | o

Ayar 0.01~10.00s

araligl

F7-08 Oransal Kazang 2 ‘ Fab.A. ‘ 0.20 ‘ Mod. | o

Ayar 0.00~100.00

aralig1

F7-09 Integral Siiresi 2 | FabA. | 20005 | Mod. | o

AYaE 0 01~100.00s

aralig1

F7-10 Tiirev Siiresi 2 | FabA | 000s | Mod | o

Ayar 0.01~10.00s

araligl

F7-11 PID Parametre Seti Degistirme ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. | x

Ayar 0: Dijital giris 36 ile 1: Cikas frekansina gore 2: |Aritmetik tinite 1|

araligt 3: |Aritmetik tinite 2| 4: |Aritmetik tinite 3| 5: |Aritmetik tinite 4|
LSBT0 siiriiciilerde iki adet PID parametre seti vardir: PID Parametre seti 1(F7-05, F7-06, F7-07) ve PID

Parametre seti 2(F7-08. F7-09. F7-10). Dijital giris 36 ile ikisi arasinda ge¢is yapilabilir. Ayrica ¢alisma

frekansina ve aritmetik iinite gikislarina gorede degisim yapilabilir. Bu, sarma c¢apinin biilyiik oranda

degistigi sarma kontrolii gibi islemlerde ¢ok faydalidir.

PID parameter 2 PID parameter 2

PID parameter 1 PID parameter 1 Arithmetic

unit output

| - -

I
I
I
I
|
0 Max. frequency Operating 0 100%
frequency

PID Parametreleri Ayarlama Prensibi: Oransal kazanci kiigiik bir degerden baglayarak (0.20) geribesleme
degerinde osilasyon baslayana kadar arttirin, sonra %40-%60 oraninda azaltarak geri besleme sinyalinin
oturmasini saglayin. Integral siiresini biiyiik bir degerden (20.00s) baslayarak geribesleme sinyalinde
osilasyon baglayana kadar azaltin, sonra %10-%50 oraninda arttirarak geribesleme sinyalinin oturmasini

saglayn. Sistemin ilk asim degeri ve dinamik hatasi yiiksek ise tiirev siiresi kullanilarak ¢oziilebilir.

F7-12 Ornekleme periyodu Fab.A. 0.010s ’ Mod. | o
AYar 16 001~10.000s
aralig1

L Kontrolii yapilan prosesin cevap zamanmnin 5 ile 10 kati daha kiigiik bir degere set edilmelidir.
F7-13 Hata simin Fab.A. %0.0 [ Mod. I o
Ayar

aralig1

0.0~%20.0(PID set degeri=%100)

1) Set degeri ile gergek deger arasindaki fark hata smirmin altinda ise, PID regiilasyonu durdurur ve gikis

sabit kalir. Bu fonksiyon, kontrol sirasinda sik miidahaleleri engeller. Asagidaki sekle bakiniz.
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i Error limit

Setpoint

\ \

‘ Feedback ‘ .

| | Tlme‘

y Operating i i -
frequency |

[Closed—1oop|

|regulation | .

| | Time
F7-14 Set degeri artma/azalma gegis siiresi [ Fab.A. [ 0.00s [ Mod. I o
AYar 16 00~20.00s
aralig1

L Set degeri Artma/Azalma siiresi: PID nin kontrol disina ¢ikmasini engellemek ve yumusak bir kontrol

saglamast igin bu parametrede ufak degisiklikler yapin.

E7-15 PID regiilasyon karakteristigi Fab.A. 0 [ Mod. I x
Ayar 0: Pozitif 1: Negatif
aralig1

[ PID Calisma Karakteristigi: Pozitif ¢aliyjma modunda set degeri arttikca motor hizininda arttirilmasi
gerekir (1sitma kontrolil); Negatif ¢alisma modunda set degeri arttikga motor hizininda diisiiriilmesi

gerekir (sogutma kontrolii).

F7-16 Integral regiilasyonu ’ Fab.A. ’ 1 ’ Mod. | X

Ayar

- 0: Pasif 1: Aktif
aralig1

F7-17 PID iist limiti | FabA | %1000 | Mod. | o

Ayar

- F7-18~%100.0
aralig1

F7-18 PID alt limiti | FabA | %00 | Mod. | o

Ayar

< -9%100.0~F7-17
aralig1

F7-19 PID tiirev limiti | FabA | %50 | Mod. [ o

Ayar

aralig1 0.0~%100.0(tiirev elemaninin Maks. ve min. degerlerini kisitlar)

) Uygun miktarda kisitlama ilk agimi azaltir. Asir1 kisitlamadan kaginilmalidir.

F7-20 PID preset | FabA | %00 | Mod. [ o
Avar F7-18~F7-17

aralig

F7-21 PID preset tutma siiresi | FabA | 005 [ Mod | x
AYar 1 0~3600.0s

aralig1

L PID Preset Degeri Verme: Preset degeri tutma siiresi boyunca PID ¢ikis1 preset degerinde sabit kalir

(agtk ¢evrim kontrol). Preset asamasinin tamamlanmasiyla, PID c¢alismaya baslar (Kapali gevrim
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kontrol). Asagidaki sekle bakiniz:

A
PID preset [ — — —/\J\J\—’\f_/

Preset frequency |
holding time

Time

LD F7-21=0 ise, PID preset degerini integral siiresinin ilk deg@eri olarak kullanarak caligmaya baslar.

Boylece ilk baslangigta daha hizli tepki vermesi saglanir.

F7-22 Coklu-PID set degeri 1 Fab.A. %1.0 Mod. o
/=23 Coklu -PID set degeri 2 Fab.A. %2.0 Mod. o
F7-24 Coklu -PID set degeri 3 Fab.A. %3.0 Mod. o
F7-25 Coklu -PID set degeri 4 Fab.A. %4.0 Mod. o
F7-26 Coklu -PID set degeri 5 Fab.A. %5.0 Mod. o
F7-27 Coklu -PID set degeri 6 Fab.A. %6.0 Mod. o
F7-28 Coklu -PID set degeri 7 Fab.A. %7.0 Mod. o
af;{f‘gr | %100.0~%100.0

L0 Coklu -PID kontrolii igin kullanilir. Bkz.dijital giris 46~48 (Boliim 6.5)
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6.9 F8: Temel PLC

F8-00 PLC operasyon ayar1 ‘ Fab.A. ‘ 0000 Mod. X
000X: PLC ¢evrim modu
0: PLC operasyonu pasif
1:N adet ¢evrim (N,F8-02 ile belirlenir)+stop
2: N adet gevrim+son agama hiz1 (N,F8-02 ile belirlenir)
3: Siirekli gevrim
Ayar 00X0: PLC tekrar baslama modu
aralig 0: Ilk adimdan bagla
1: Yarida kalan adimin frekansindan basla
2: Kesme esnasindaki ¢aligma frekansindan bagla
0XO00: Enerji kesintisinde PLC durum parametrelerinin saklanmasi
0: Saklama 1: Sakla
X000: Adimlarin zaman birimi
0: Saniye 1: Dakika
F8-01 PLC modu Fab.A. 00 Mod. x
0X(Birler basamagi): PLC modu/adim numarasi
0: 1x48, 1 mod, 48 adim
1: 2x24, 2 mod, her modda 24 adim
2:3x16, 3 mod, her modda 16 adim
Avyar 3:4x12, 4 mod, her modda 12 adim
arahig: 4: 6x8, 6 mod, her modda 8 adim
5: 8x6, 8 mod, her modda 6 adim
X0(Onlar basamagr): PLC mod segimi
0: Binaryse¢im  1: Direk se¢im 2: Mod 0 3: Mod 1 4: Mod 2 5: Mod 3
6: Mod 4 7: Mod 5 8: Mod 6 9: Mod 7
F8-02 PLC ¢evrim sayisi [ Fab.A. [ 1 [ Mod. I x
Avar |y _g5535
aralig
F8-03 Adimm 1 ayarlar ‘ Fab.A. ‘ 00 ’ Mod. | o
0X: Yon
0: Tleri 1: Geri
Ayar .
aralig1 X0: Hizlanma/Yavaslama siiresi se¢imi
0: HIZ/YVS siiresi 1 1: HIZ/YVS siiresi 2 2: HIZ/YVS siiresi 3 3: HIZ/YVS siiresi 4
4: HIZ/YVS siiresi 5 5: HIZ/YVS siiresi 6 6: HIZ/YVS siiresi 7 7: HIZ/Y VS siiresi 8
F8-04 Adim 1 siiresi | FabA. | 00 | Mod | o
Ayar 0.0~6500.0 (saniye veya dakika)
araligt Siire birimi F8-00’in binler basamagi ile belirlenir

[0  Adim 2~48’in ayarlar birinci adim ile benzerdir. Coklu adim frekansi n’in fabrika ayari, karsilik gelen

adim numarast ile aynidir. Asagidaki tabloya bakiniz.
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n 1 2 3 4 5) 6 7 8

Adim n ayar1 F8-03 F8-05 F8-07 F8-09 F8-11 F8-13 F8-15 F8-17

Adim n siiresi F8-04 F8-06 F8-08 F8-10 F8-12 F8-14 F8-16 F8-18

Coklu adim frekansn | F4-18 F4-19 F4-20 F4-21 F4-22 F4-23 F4-24 F4-25
n 9 10 1 12 13 14 15 16

Adim n ayar1 F8-19 F8-21 F8-23 F8-25 F8-27 F8-29 F8-31 F8-33

Adim n stiresi F8-20 F8-22 F8-24 F8-26 F8-28 F8-30 F8-32 F8-34

Coklu adim frekans n | F4-26 F4-27 F4-28 F4-29 F4-30 F4-31 F4-32 F4-33
n 17 18 19 20 21 22 23 24

Adim n ayar1 F8-35 F8-37 F8-39 F8-41 F8-43 F8-45 F8-47 F8-49

Adim n stiresi F8-36 F8-38 F8-40 F8-42 F8-44 F8-46 F8-48 F8-50

Coklu adim frekansn | F4-34 F4-35 F4-36 F4-37 F4-38 F4-39 F4-40 F4-41
n 25 26 27 28 29 30 31 32

Adim n ayar1 F8-51 F8-53 F8-55 F8-57 F8-59 F8-61 F8-63 F8-65

Adim n siiresi F8-52 F8-54 F8-56 F8-58 F8-60 F8-62 F8-64 F8-66

Coklu adim frekansn | F4-42 F4-43 F4-44 F4-45 F4-46 F4-47 F4-48 F4-49
n 58 34 55 36 37 38 39 40

Adim n ayar1 F8-67 F8-69 F8-71 F8-73 F8-75 F8-77 F8-79 F8-81

Adim n stiresi F8-68 F8-70 F8-72 F8-74 F8-76 F8-78 F8-80 F8-82

Coklu adim frekansn | F4-50 F4-51 F4-52 F4-53 F4-54 F4-55 F4-56 F4-57
n 41 42 43 44 45 46 47 48

Adim n ayari F8-83 F8-85 F8-87 F8-89 F8-91 F8-93 F8-95 F8-97

Adim n stiresi F8-84 F8-86 F8-88 F8-90 F8-92 F8-94 F8-96 F8-98

Coklu adim frekans n | F4-58 F4-59 F4-60 F4-61 F4-62 F4-63 F4-64 F4-65

L) Temel PLC fonksiyonu ¢aligma siiresine bagli olarak referans frekansin otomatik olarak degistirilmesini
saglar, ve bdylece iiretim prosesinin otomasyonu gergeklestirilmis olur.

[ PLC yeniden baglama modu F8-00’in onlar basamag ile belirlenir. PLC operasyonu kesildiginde (hata
veya durustan dolay1); ilk adimdan, kesintinin gergeklestigi adimin referans frekansindan, veya kesinti
anindaki ¢ikis frekansindan g¢alismasina baglayabilir. Asagidaki diyagramlara bakimz. Baglangic modu
F1-19 ile belirlenir.

L) Bu bolimdeki tim diyagramlarda, fn adim n’e ait ¢oklu adim frekansi n’i, an ve dn ise sirastyla adim

n’in hizlanma ve yavaslama zamanlarini, ve Tn ise adim n’in siiresini( n=1~48) gdstermektedir.
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A

Frequency

f2

Continue running from the frequency of the interrupted stage

|
f1 } f4
| | a4
| | £3
| | . f
| | a3 | Time
| | | -
| [N T No time | |
Stage 1 time Stage 2 tine | Stage 3 tineGard) | Tt | Stage 4 tine
te te
| | | ; Stage 3|
Run command remaining time
|
Time
.
Fruency f2
Continue running from the operating frequency at the moment
| of interruption
d3 P
f1 | ”
\ I N $ 13
| | | a3 [
| | | | Time
t } ! ‘ ( | -
3 P . a 1 No time Stage 3 j
Stage 1 tine | Stage 2 tine LSlagv 3 tink(pard) | o | remainig tine L Stage 4 time
T
\ | | ‘ | !
i
Run command | |
| |
Time

LD Enerji kesildiginde PLC durum bilgisi saklanabilir, ve bdylece enerji tekrar geldiginde kaldigi yerden
calismasina devam edebilir. Ornegin, nceki giiniin yarim kalan operasyonu diger giin enerji verildiginde
tamamlanabilir.

D F8-00, F8-01 veya F8-02 degistirildiginde PLC durum bilgisi otomatik olarak silinir.

3 SB70 siiriiciilerin goklu PLC modlar1 farkli iiriin tiplerinin kontroliinde kullanilabilir. Ornegin, bir
¢imento tesisinde 6 farkli boyutta beton kolonlar imal ediliyorsa, ve herbir farkl tip i¢in 8 adimli plc
kontrolii gerekiyorsa, F8-01’in birler basamagi 4 olarak ayarlanir (6 mod, her mod i¢in 8 adim).

D Cahisma esnasinda PLC modu degistirildiginde, yapilan degisiklik ilk durustan sonra gegerli olur.
Kullanilabilecek maksimum mod sayisi1 F8-01’in birler basamag ile belirlenir.

[ PLC modlar1 ve her mod’a ait adim numaralar1 asagidaki tabloda listelenmistir.

1 modx48 adim Mod 0
Her moddaki adimlar Adim 1~48
2 modx24 adim Mod 0 Mod 1
Her moddaki adimlar 1~24 25~48
3 modx16 adim Mod 0 Mod 1 Mod 2
Her moddaki adimlar 1~16 17~32 33~48
4 modx12 adim Mod 0 Mod 1 Mod 2 Mod 3
Her moddaki adimlar 1~12 13~24 25~36 37~48
6 modx8 adim Mod 0 Mod 1 Mod 2 Mod 3 Mod 4 Mod 5
Her moddaki adimlar 1~8 9~16 17~24 25~32 33~40 41~48
8 modx6 adim Mod 0 | Mod1 | Mod2 | Mod 3 | Mode4 | Mod5 | Mod 6 | Mod 7
Her moddaki adimlar 1~6 | 7~12 | 13~18 | 19~24 | 25~30 | 31~36 | 37~42 | 43~48
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[ Binary kodlama ile PLC mod segimi agagidaki tabloya gore yapilir:

Dijital giris 27 Dijital giris 26 Dijital giris 25
(PLC mod se¢im biti | (PLC mod se¢im biti | (PLC mod se¢im biti Secilen PLC modu
3) 2) 2)
0 0 0 Mod 0
0 0 Mod 1
0 1 0 Mod 2
0 1 1 Mod 3
1 0 0 Mod 4
1 0 1 Mod 5
1 ‘ 1 0 Mod 6
1 ‘ 1 1 Mod 7
L) Direk PLC mod segimi agagidaki gibidir, X1~X7 sirasiyla PLC modu 1~7’dir(dijital giris 25~31).
X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 Secilen PLC modu
0 0 0 0 0 0 0 Mod 0
— — — — — — 1 Mod 1
- — — - 1 0 Mod 2
- — — - 1 0 0 Mod 3
— — — 1 0 0 0 Mod 4
— — 1 0 0 0 0 Mod 5
— 1 0 0 0 0 0 Mod 6
1 0 0 0 0 0 0 Mod 7

) PLC operasyonunun herbir adimimin kendine ait ¢oklu adim frekansi(Referans), calisma siiresi, ¢alisma

yonii ve hizlanma yavaslama siiresi vardir. Herhangibir adimin ¢aligmasini istemiyorsaniz, o adima ait

caligma siiresini sifir olarak girebilirsiniz.

0 Asagidaki diyagram mod 0’1n ¢alismasini gostermektedir (F8-01’in birler basamagi=0).
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Frequency
15 Units digit of F8-00 equals 2:
f3 al5 X Run at final speed after cycle
a3/ \d4 f14 /—‘\ﬁi S
£2 a2 2 VTR T 2
4 al2 i3 fig | dl
a2 / a5 a% \ \\ a2
i 5 a0 40 : I W\__f1 )
al W £9 } \\dlﬁ Continue the cycle
d6 %
a8 il } \4/\ Tine
-
f S i /
U s dig f
} a% a7 8 | l‘;;—l(:o «"(;\’;:Wtsnl
| } Stop after cycle
‘ \
| T1 T2 | T3 | T4 | T5 T6 T7 | T8 | T9 |[T10 [T11 [T12T13 |
o »- »- »- »- »- »- » » »- »- »- »-
One PLC stage
finished
4 igital
output 26)
LI [ P [T
-
A pLC cyele Finished
(igital output 27)
Time
-

L) Dijital giris 23 aktif oldugunda, PLC operasyonu durur; pasif oldugunda, PLC operasyonu durus

oncesindeki adimdan tekrar baglar (baglangic modu F1-19 ile belirlenir)

L Frequency 12
|
f1 ! £4
== I a4 .
! ! £3
| | {
I I a3 |
| | | Time
| | | -
} } f }
Stage 1 time | stage 2 time | Stage 3 time(part) | Pause | | Stage 4 time
e e > e e
| | | Yo tine ; Stage 3 |
4 Digital input 23 | count ‘remaining time
PLC operaion pause
Time
-

(28]
oldugunda , PLC operasyonu devam eder.
(28]
ve ¢alisma siiresi bilgisi sifirlanir.
L3 Tigili dijital gikaslar: dijital gikis 24, 25, 26, 27, ve 61~68.
0 Tlgili izleme parametreleri: FU-21~FU23.

Dijital giris 22 aktif oldugunda, siiricii diisiik 6ncelikli ¢aligma moduna girer (Bkz.F0-01); pasif

Bekleme durumunda iken dijital giris 24 aktif oldugunda, PLC ¢alisan adim bilgisi, ¢evrim sayisi bilgisi
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6.10 F9: Wobble frekans, Sayici, Metre Sayici ve Sifir-servo

F9-00 Wobble frekans enjeksiyon modu ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. X
Aya[ 0: Pasif 1: Otomatik enjeksiyon 2: Manuel enjeksiyon
aralig1
F9-01 Wobble genlik kontrolii | FbA | 0 [ Mod [ x
Ayaf 0: Merkez frekans=%100 1: Maks. frekans=%100
aralig1
F9-02 Preset wobble frekansi { Fab.A. { 0.00Hz { Mod. o
AYar | £o.0g~F0-07
araligl
F9-03 Preset wobble frekansi bekleme siiresi ‘ Fab.A. ‘ 0.0s ‘ Mod. o
AYar 1 5 .9~3600.0s
aralig1
F9-04 Wobble frekans genligi [ Fab.A. [ %0.0 [ Mod. o
Ayar 0.0~9%50.0(Merkez veya Maks. frekans=%100)
aralig
F9-05 Ani sicrama frekansi [ Fab.A. [ %0.0 [ Mod. o
Ayar 0.0~9650.0 (Meveut wobble frekans genligi=%100)
aralig
F9-06 Ani sigrama siiresi ’ Fab.A. ‘ O0ms ’ Mod. o
Avar 1o soms
aralig1
F9-07 Wobble periyodu { Fab.A. { 10.0s { Mod. o
AYar -1 61~1000.0s
aralig
F9-08 Yiikselme siiresi | FabA | %500 [ Mod. | o
Ayar 0.0~96100.0(F9-07=%100)
aralig
F9-09 Wobble rasgeleligi | FabA | %00 [ Mod. | o
Ayar 0.0~9%50.0(F9-07=9%100)
araligt
F9-10 Wobble tekrar baslama ve enerji kesintisi Fab.A. 00 Mod. <
ayari
0X: Durugtan sonra tekrar baglama modu
Avyar 0: Yumusak bagla 1: Sifirdan bagla
araligl XO0: Enerji kesintisinde frekans degerini kaydetme segimi
0: Kaydet 1: Kaydetme
L Wobble fonksiyonu dzellikle ip sarma uygulamalart i¢in tasarlanmigtir; ipin bobinleri diizgiin ve esit bir
bigimde sarilmasini saglar.
L Wobble fonksiyonu sadece V/F kontrol ile birlikte kullanilabilir. Vektor kontrol, jog ve kapali ¢evrim
PID galigmasinda otomatik olarak devre dig1 kalir.
L Tipik ¢aligma agagidaki diyagramda gosterilmistir.
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Frequency F9-05

. S ‘:74 ***************** (% W
N - z !
Center I = I
Centet N
frequency [T T T T T T T T ﬁ****jf***‘fﬂi ***** N T T T
Z N
It Fo09 — " | AN |
,,,,,,,,,,,,,,,,,, Lo N NN
I ‘ [ | ‘
H | | | } Decel
F9-03 H | | | | /
| | | |
F9-02 | — — — Il | | |
Il | | | |
i I | I !
Il | F9-08 | | |
r9-06 Il e — | |
N ! ‘ F9-07 { ‘ }
9-07
Accel HL ‘L ! -} |
1 ! | } -
|

Time

-

Run command

Tine

[0 F9-00=1 ise, siiriicii 6nce F9-02 frekansina hizlanir, belirli bir siire bekler(F9-03)(veya F9-00=2 ise
dijital giris 53 aktif olana kadar bekler), ve daha sonra merkez frekansa ulasir. Bundan sonra,
F9-04~F9-08 ayarlarina bagli olarak wobble operasyonuna baglar ve durus komutu gelene kadar
¢alismaya devam eder.

0 Merkez frekansin kaynagi, normal ¢aligma, ¢oklu hiz operasyonu ve PLC operasyonu igin referans
frekanstir.

L F9-04 ¢ok yiiksek ayarlanmamalidir. Motorda asiri 1smmmaya neden olabilir. F9-04 i¢in ideal ayar
0.5~2Hz’dir.

[ F9-05 ataletten kaynaklan hiz diisiislerinin iistesinden gelir. Sadece tamburun ataletinin nispeten ok
biiyiik oldugu durumlarda kullanilir.

3 F9-06 ani sigrama frekansinin siiresini belirler.

3 F9-07 tam bir ¢evrimin siiresini belirler.

[ F9-08 yiikselme siiresini belirler. Gergek yiikselme siiresi =wobble periyoduxyiikselme siiresidir. Gergek
durma siiresi=wobble periyodux(1—yiikselme siiresi)dir.

L F9-09 sifirdan farkliysa, wobble periyodu degismese bile gergek yiikselme siiresi belirli bir aralikta
degisen degerler alir. Wobble rasgeleligi, yiiksek elastiklige sahip fiberlerin belirli bir yerde yigilmasini
engeller.

3 F9-10 tekrar baslama modunu belirler.

[ Dijital giris 54: F9-00=1 ise, siiriicii preset frekans degerinde calisir; F9-00=2 ise, wobble frekansi pasif
edilir ve siiriicii merkez frekans degerinde ¢alistr.

L Dijital gikis 30: Merkez frekans veya wobble genligi ¢ok yiiksek ayarlanirsa ve wobble frekanst iist veya
alt frekans limitlerinin iizerine ¢ikarsa, frekansin tekrar limitlerin igine diisiiriilebilmesi igin genlik degeri

otomatik olarak kiigiiltiiliir.
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Output frequency

A
Upper—limit
frequency

Center
frequency

Lower-limit
frequency

0

digital output 30

Time
-

L) Wobble frekans: sadece kararli operasyonda gegerlidir. Bu operasyon esnasinda merkez frekans degeri
degistirilirse, stabil galigmaya ulagilana kadar wobble frekans pasif edilir.
F9-11 Sayic1 Yukar: sayma komutu segimi ’ Fab.A. ‘ 57 ’ Mod. ‘ o
Aya[ Bkz. dijital ¢ikis fonksiyonlar1 tablosu- Bolim 6.6.
aralig1
F9-12 Sayici Asagi sayma komutu segimi ’ Fab.A. ‘ 58 ’ Mod. ‘ o
Aya[ Bkz. dijital ¢ikis fonksiyonlar1 tablosu- Boliim 6.6.
aralig1
F9-13 Sayici preset degeri [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
AVar | o 65535
aralig
F9-14 Sayma set degeri | FabA | 10000 [ Mod. | o
AYar | £q 15~65535
araligt
F9-15 Belirlenen sayma degeri ’ Fab.A. ‘ 0 ’ Mod. ‘ o
Ayar 0~F9-14
araligt
F9-16 Sayici frekansi bolme katsayisi ‘ Fab.A. ‘ 1 ‘ Mod. ‘ o
Avar | 65535
aralig
L) SB70 siiriiciilerdeki sayicilar yiiksek hizli yukari ve asagi sayma islemi yapabilir. Enkoder
kullanildiginda 300kHz, PFI terminali kullanildiginda 50kHz, standart dijital girisler kullanildiginda ise
500Hz sayma islemi yapilabilir.
L Enerji kesildiginde sayma degeri saklanabilir ve bir sonraki sayma isleminde ilk deger olarak
kullanilabilir.
L Dijital giris 50 ve 51 sayiciya preset degerinin yiiklenmesini veya sifirlanmasini (reset) saglar. Sayic

fonksiyonlari i¢in agagidaki diyagrama bakiniz.
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F9-11
FU-15

g UP command >
Digital outputs 0771 - - UP

o Frequency

F9-12 divider Count unit F9-14

DOWN command * o

Digital outputs 0771 . P DOWN Digital output 31

o

Comparison
F9-16 Digital output 32 or 69

>

Digital input 50

P F9-13

Digital input 51 - Clear F9-15 or Fd-20

Not: Cift yonlii sayma modunda (Fd-19=1), enkoder’in A ve B kanallar1 yukar1 ve agagi sayma islemine
sabitlenmistir.

[ F9-11, F9-12:
] Dijital ¢ikis 34~36 segildiginde, giris sinyal F4-11"den etkilenir;
] Dijital ¢ikig 57 ve 58’in se¢ilmesi yiiksek hizli saymayr miimkiin kilar(Maks 300kHz);
[ ] Dijital ¢ikis 59 ile de yiiksek hizli sayma yapilabilir (Maks 50kHz);
] Diger dijital ¢ikislar segildiginde, 6rnekleme siiresi 1ms’dir.
[ F9-13, FU-34%in hesaplanmasinda ve dijital giris 50 aktif oldugunda sayiciya preset degerinin
yiiklenmesinde kullanilir.
0 Sayma degeri F9-14"¢ ulastiginda, dijital ¢ikis 31 aktif olur, ve bir sonraki yukari sayma palsi geldiginde,
dijital ¢ikis 31 tekrar pasif hale gelir.
L) Sayma degeri F9-15’¢ ulagtiginda, dijital ¢ikis 32 aktif olur, ve pals sayis1 F9-14+1 oldugunda, dijital
¢ikig 32 tekrar pasif olur.
Ornek: F9-11=34(X1), F9-14=9, F9-15=4, ve Fd-20=6 ise, X1 giris pals adedi 4,6 ve 9 oldugunda
sirastyla dijital ¢ikis 32, 69 ve 31 aktif olur. Bir sonraki pals geldiginde, bu ¢ikislar tekrar pasif hale gelir.
Asagidaki diyagrama bakiniz.

X1 Counter UP command | ] 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

|
|
32 Designated count reach ‘ |
,
t
|

69 Designated count 2 reach

31 Setpoint count reach

0 Tlgili izleme parametreleri FU-15, FU-34 ve ilgili analog ¢ikis sinyalleri 17 ve 18°dir. Fonksiyonlar:

asagida gosterildigi gibidir.
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- Analog output 18: Count percentage

FU-15 .
— - b
Counter count B |

F9-14

Setpoint count FU-34 Counter error

_|_
> Analog output 17:
Counter error
F9-13 F9-14
Counter preset value Setpoint count
F9-17 Metre-sayic giris komutu secimi Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
Aya[ Bkz. dijital ¢ikis fonksiyonlari tablosu- Bolim 6.6.
aralig1
F9-18 Metre sayaci set degeri ’ Fab.A. ‘ 1000m ’ Mod. ‘ o
Aar 1 o 65535m
aralig1
F9-19 Metre sayac1 metre basina pals adedi [ Fab.A. [ 100.0 [ Mod. [ o
AVar | 165535
aralig
L F9-17:

[ ] Dijital ¢ikis 34~46 segildiginde, giris sinyali F4-11’e baghdir.

[ ] Dijital ¢ikis 57 ve 58 yiiksek hizli metre sayma islemi gergeklestirebilir(Maks 300kHz).

[ ] Dijital ¢ikis 59 ile de yiiksek hizli metre sayma islemi gergeklestirilebilir(Maks 50kHz).

] Diger cikislar segildiginde 6rnekleme siiresi 1ms’dir.

[ FU-16, F9-18’¢ ulastiginda, dijital gikis 33 aktif olur.
[ Dijital giris 52 aktif ise, FU-16 silinir.

F9-20 Sifir-servo kontrol ’ Fab.A. ‘ 0 ’ Mod. ‘ x
a’?g{?grl 0: Pasif 1: Her zaman aktif 2: Kosullu aktif(dijital giris 49 ile belirlenir)
Fo-21 Sifir-Hiz seviyesi | FabA | 30didk | Mod. | x
AYar | o120 didk
aralig
F9-22 Sifir-servo bitis seviyesi ’ Fab.A. ‘ 10 ’ Mod. ‘ o
Ayar 1~10000 pals
araligt
F9-23 Sifir-servo kontrol kazanci [ Fab.A. ’ 1.00 [ Mod. ’ x
AYar | 00~50.00
aralig1

) Sadece kapal gevrim Vektor kontrol modunda kullanilir.

[ F9-20=1 veya 2 oldugunda ve dijital giris 49 aktif ise kullanilir.

LD Bu ozellik aktif edildiginde, referans frekans sifira esit oldugunda ve motor F9-21 ile verilen hiza

diistiigiinde, sifir-servo pozisyon kontrolii baslar.

B

Pozisyon hatas1 F9-22 ile belirlenen degerden daha diisiik oldugunda, dijital ¢ikis 23 aktif olur, aksi
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halde pasiftir. Kontrol algoritmasi aigin agagidaki sekle bakiniz.

Reference frequency

Operating frequency

Zero—speed level

Zero—speed level

L. Zero-servo ending level
Position error ©_ "
Zero-servo ending level

Zero—servo end signal

Zero—servo position control | Speed control
| "

-y
| I

Speed control

[ Bu fonksiyon sadece cift faz enkoder girisi ile kullanilabilir. F9-22 ile verilen pals adedi enkoderin A ve

B fazlarinin toplam kenar sayisina(yiikselen veya diigen) karsilik gelir.
L Bu fonksiyonun cevap Kkarakteristigi F9-23 ile ayarlanabilir. Not: Sifir-servo kontrol kazancim

ayarlamadan 6nce ASR performansini ayarlayiniz.
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6.11 FA: Motor Parametreleri

FA-00 Motor tanima Fab.A. 0 [ Mod | x

Ayavr 11: Hareketsiz 22: Hareketli

araligi

FA-01 Motor giicii Fab.A, | Modele Toyg |«
baghdir

Ayar 0.40~500.00KW

aralig1

FA-02 Kutup sayisi Fab.A. 4 | Mod. | x

Ayar 2~48

aralig1

FA-03 Motor nominal akimi Fab.A. ILA({del N Mod. X
aglidir

Avar 0.5~1200.0A

aralig1

FA-04 Motor nominal frekansi Fab.A. 50.00Hz ’ Mod. ‘ X

Ayar 1.00~650.00Hz

aralig1

FA-05 Motor nominal hiza Fab.A. Mo,del € Mod. X
baglidir

AV 5540000 didk

aralig1

FA-06 Motor nominal gerilimi ’ Fab.A. ’ 380V ’ Mod. ‘ x

Avar 10~500V

aralig1

1) Siiriiciiyii galigtirmadan once motor plaka bilgilerini giriniz(FA-01~FA-06).

0

m

FA-00=11: Stator direnci, kagak endiiktans ve rotor direnci 6lgiiliir. Motor tanimayi ¢aligtirmadan 6nce
yiiksiiz akim bilgisini giriniz.

FA-00=22: ilk moda ek olarak , ortak endiiktans, yiiksiiz akim ve demir ¢ekirdek doyum sabiti 6lgiiliir.
Motor tanimada dikkat edilmesi gerekenler:

Motor tanima ¢alistirilmadan dnce motor plaka bilgileri girilmelidir, aksi halde motor zarar gorebilir.
Motor giicii siiriicii ile uyumlu olmal1, motor nominal akimu siiriiciiniin nominal akimin %4’iinden daha
kiigiik olmamahdir.

Motor giicii parametresi degistirildiginde, otomatik tanima ile g¢ikartilan motor modeli fabrika
ayarlarina doner.

Motor veya motor kablolar1 degistirildiginde islem tekrarlanmalidir.

Motor tanima igleminin gergeklestirilebilmesi igin kontrol yeri olarak tustakimi segilmelidir.

Hareketli motor tanima yapilirken agagidaki konulara dikkat ediniz: motor mekanik yiikten ayrilmig

olmalidir; motor nominal hizinin %80 ne ¢ikabilmelidir; mekanik fren bosaltilmalidir

Motor tanima iglemi igin tiiyolar:

1. Motor plaka bilgileri parametreleri(FA-01~FA-06) dogru olarak girilmelidir. Aksi halde siiriicii

performans: etkilenebilir.
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2. Hareketli motor tanimadan 6nce, F2-12 ve F2-13 dogru sekilde ayarlayin ve hizlanma yavaglama

esnasinda asir1 akim veya agir1 gerilim olugmayacak sekilde hizlanma yavaglama siirelerini belirleyin.
3. Motorun hareketsiz oldugunu kontrol edin, FA-00 Parametrelerini dogru sekilde ayarlayin ve @

diigmesine basarak motoru ¢alistirin.

4, Motor tamma tamamlandiginda motor kendisi duracaktir. Olgiim sonuglari ilgili parametrelere

kaydedilir ve FA-00 otomatik olarak 00 olur.

) Hareketsiz motor tanima esnasinda motor ¢ok kiigiik bir miktar hareket edebilir.

FA-07 Motor yiiksiiz akimi Fab.A. f‘idel € | Mod.
aglidir

AVar | g 1A~FA-03

aralig1

FA-08 Motor stator direnci Faba, | Modele g
baglidir

a’;{g .| 000~%5000

FA-09 Motor kacak reaktansi Fab.A. Movdel’e Mod.
baglidir

a’?a{fg' .| 000~%5000

FA-10 Motor rotor direnci Fab.A. IL/I({dd ¢ Mod.

aglidir

a’?a{fg' .| 000~%5000

FA-11 Motor ortak reaktansi Fab.A. quel N Mod.
baglidir

gy | 0.0~92000.0

FA-12 Motor doyum katsayis: 1 | FabA. | 1300 Mod.

a?afél 1.000~1.500 (Akmin %50 ‘sine karsilik gelen doyum katsayist)

FA-13 Motor doyum katsayisi 2 ‘ Fab.A. ’ 1.100 Mod.

al?;{?grl 1.000~FA-12 (Akinmn %75 ‘ine karsilik gelen doyum katsayis1)

FA-14 Motor doyum katsayisi 3 ‘ Fab.A. ’ 0.900 Mod.

a':ﬁgrl FA-15~1.000 (Akinin %125 ‘ine karsilik gelen doyum katsayis1)

FA-15 Motor doyum katsayisi 4 ‘ Fab.A. ‘ 0.700 Mod.

a’::{?él 0.500~1.000 (Akinin %150 ‘sine karsilik gelen doyum katsay1si)

L Eger motor tanima gergeklestirilemiyorsa veya motora ait hassas motor degerleri biliniyorsa motor

parametreleri hesaplanarak manuel olarak girilebilir. Hesaplama formiilleri agagida verildigi gibidir:

Re sis tan ceorinduc tan ce( percentagevalue) =

resis tan ceorinduc tan ce(Q2)

Not: Reaktans degeri motor nominal frekanst igindir.

ratedvoltage (V)
(\/gx ratedcurrent (A))

x100%
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Hesaplama formiilii: reaktans=2mnxfrekansxendiiktans.
Stator resistance(T - | - ty pecircuit) = R, Rotor resistance(T - | - typecircuit) = (Lm/Lr )2 R,

Leakageinductance(T - I - typecircuit) = (L /Ly )2 L,  Mutualinductance(T - I - typecircuit) = L2, /L,

2
Rs Los Lor Rr Rs Lo (i—?) Rr

L 1-s Lm
m S Rr (W) Lm

T-type equivalent circuit T-T-type equivalent circuit
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6.12 Fb: Koruma Fonksiyonlar: ve Ust Diizey Ayarlar

Fb-00 Motor sogutma bilgileri ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ o
Ayar 0:Standart motor

araligi 1:Siirlicli ¢alismasina uygun motor veya harici sogutmali standart motor

Fb-01 Motor asir1 yiik koruma seviyesi { Fab.A. { %100.0 { Mod. { o
Ayar %50.0~%150.0 (motor nominal akimi=%100)

aralig1

Fb-02 Motor asir yiik aksiyonu { Fab.A. { 2 { Mod. { x
Aya[ 0: Tepki yok 1: Alarm 2: Hata ve serbest durug

araligi

L Fb-00: Motor sogutma bilgileri siiriiciiye bagli motorun tipine baglidir. Standart bir motor diisiik hizlarda

¢aligtirilirsa, motorun kendi fanina ait sogutma etkisi diiser ve buna bagli olarak siirticii asir1 yiik koruma

seviyeside diiser. Asagidaki diyagrama bakiniz.

L0 Fb-01 motor asirt yiik koruma egrisini ayarlamak igin kullanilir. Motorun nominal hizinda déndiigiinii ve

Fb-01=%100 olarak ayarlandigim varsayalim. Eger motor nominal akiminin % 150’sini ¢ekerse, bu

durumda asir yiik koruma fonksiyonu asagidaki sekilde gosterildigi gibi bir dakika sonra devreye girer.

Overload prosection
4 fovel time (nin)

Dedicated motor for inverters
or common motor plus separate lan () T VNG R SO

Fb-01
Notor Bubr oad »~ i) A W NV

protection level T
90% 7‘/ 3
75% |

start

|

|

|

| |

Common motor | |
| \ I Warm start

.
150% 200%  Motor current

|
1
0

0 Speed 50% 100%

“i
T ﬂu ])t(d \])Lt(

[ Motor asir yiik korumasi devreye girdiginde, motor sadece soguduktan sonra tekrar galisacaktir.

Dikkat: Motor asirt yiik koruma fonksiyonu bir siiriiciiye bir motor baglandigi durumlarda islevseldir. Birden

fazla motorun tek siiriiciiye baglandigi durumlarda, her motor igin ayri ayri termal koruma cihazi

kullanilmalidir.
Fb-03 Motor anormal yiik korumasi Fab.A. 00 ’ Mod. ‘ X
0X:Anormal yiik algilama modu
Avyar 0: Her zaman algila 1: Sadece sabit hiz ¢aligmasinda algila
aralifl | X0: Anormal yiik aksiyonu
0: Tepki yok 1: Alarm 2: Hata ve serbest durus
Fb-04 Motor anormal yiik algilama seviyesi | FabA. | %1300 | Mod. | x
AYAE | 4490,0~9%200.0 (motor nominal akimi=%100)
aralig
Fb-05 Motor anormal yiik algilama siiresi ‘ Fab.A. ‘ 5.0s ‘ Mod. ‘ 3
AV 6 0~30.0s
aralig1

L Motor akimt Fb-04 ile belirlenen degeri astiginda ve bu durum Fb-05 ile belirlenen siireden daha fazla

stirdiigiinde, stiriicti Fb-03 ile belirlen sekilde hareket eder. Bu fonksiyon, asir1 akim ¢ekilmesine neden

olacak anormal mekanik yiiklerin algilanmasini saglar.
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Fb-06 Siiriicii dilsiik yiik koruma aksiyonu | FabA. | 0 | Mod. | x
Ayar 0: Tepki yok 1: Alarm 2: Hata ve serbest durus

araligi

Fb-07 Siiriicii diisiik yiik korumaseviyesi | FabA. | %300 | Mod. | x
Ayar 0.0~%100.0(motor nominal akimi=%100)

araligi

Fb-08 Diisiik yiik koruma algilama siiresi [ Fab.A. [ 1.0s [ Mod. I x
AV 6.0~100.0s

aralig1

D Cikig akimi Fb-07 ile belirlenen degerden daha kiigiikse ve bu durum Fb-08ile belirlenenden daha uzun
siire devam ederse, siiriici Fb-06 ile belirlenen sekilde hareket eder. Bu fonksiyon pompa
uygulamalarinda susuz ¢alismay1 veya kayis kopmasi gibi durumlart algilamak i¢in kullanilir.

L Siiriiciiniin yiiksiiz testleri yapilirken bu korumay: aktif etmeyiniz.

Fb-09 Analog giris kopuk aksiyonu Fab.A. 0 ’ Mod. ‘ X
0: Tepki yok

Ayar 1: Kopmadan &nceki 10 saniye boyunca hesap edilen ortalama frekansta galig, AL.Aco alarmi
verilir

aralif 2: Fb-10ile belirlenen frekansta ¢alig, AL.Aco alarmi verilir
3: Serbest durus, Er.Aco alarmu verilir

Fb-10 Analog giris kopuk frekans referansi Fab.A. 0.00Hz ’ Mod. ‘ o

AV 16 00Hz~F0-06

aralig1

[ Siiriicli, analog sinyalin esik degerinin altina diistigiinii algiladiginda analog sinyalin kopuk oldugu
anlagilir.

3 Tlgili Parametreler: F6-06 ve F6-13.

Fb-11 Diger koruma aksiyonlari Fab.A. 0022 Mod. x

000X: siriicii giris faz kayb1 korumasi
0: Tepki yok

1: Alarm

2: Hata ve serbest durug

00XO0: siiriicii ¢ikis faz kaybi korumasi
0: Tepki yok
1: Alarm

Ayar 2: Hata ve serbest durus

araligt
0X00: Tustakimi ¢ikartildi

0: Tepki yok
1: Alarm
2: Hata ve serbest durug

X000: Parametre kaydetme hatasi
0: Alarm
1: Hata ve serbest durus

L Siriicii girig faz kayb1 DC barada olusturdugu dalgalanmalar ile belirlenir. Diisiik veya tamamen yiiksiiz
calismada algilanamayabilir. Giris fazlar1 arasinda yiiksek oranda dengesizlik oldugunda veya gikista
yiiksek oranda salinim varsa yine bu hata aktif olabilir.

D Siiriicti gikis fazlarindan biri kayboldugunda, motor iki faza kalir ve bu daha yiiksek akima hemde tork
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dalgalanmalarina neden olur. Cikis faz kaybi korumasi motorun ve bagl oldugu yiikiin zarar gérmesini
engeller.

0 Cikis frekansi veya akimi ¢ok kiigiik oldugunda, bu koruma gegersizdir.

Fb-12 Hizlanmada asir1 akim bayilma engelleme [ Fab.A. [ 1 [ Mod. [ X
AV o pasi 1: Aktif

aralig1

Fb-13 Hizlanmada asir1 akim bayilma noktasi ‘ Fab.A. ‘ %150.0 ‘ Mod. ‘ X
AYar | 0410.0~96150.0(siiriicii nominal akimi =%2100)

araligi

Fb-14 Sabit hizda asir1 akim bayillma engelleme [ Fab.A. [ 1 [ Mod. [ X
Ayar 0: Pasif 1: Aktif

aralig1

Fb-15 Sabit hiz asir1 akim bayilma noktasi [ Fab.A. [ %150.0 [ Mod. [ x
Ayar 9%10.0~%150.0(stiriicti nominal akim1 =%2100)

aralig1

Fb-16 Asir1 gerilim bayilma engelleme ’ Fab.A. ’ 1 ’ Mod. ‘ X
AV o, pasif 1: Aktif

aralig1

Fb-17 Asini gerilim bayilma noktasi ’ Fab.A. ’ 700V ’ Mod. ‘ X
AYar | g0~ 7507

aralig1

[ Hizlanma esnasinda, Fb-12 aktif ve ¢ikis akim Fb-13’den biiyiik ise, akim normale dénene kadar
hizlanma durdurulur. Daha sonra hizlanma islemi kaldig1 yerden devam eder. Bkz. Sekil (a):

(L) Sabit hizda ¢alisma durumunda, Fb-14 ile koruma aktif edildi ve ¢ikis akimi Fb-15den biiyiik ise, akim
normale donene kadar motor yavaglar. Daha sonra motor tekrar normal ¢aligma hizina (referans frekans)
doner. Bkz. Sekil (b):

D Yavaslama esnasinda, Fb-16 aktif ve DC bara gerilimi Fb-17den biiyiikse, DC bara gerilimi normale

donene kadar yavaglama iglemi durdurulur. Daha sonra yavaslama iglemi kaldig1 yerden devam eder. Bkz.

Sekil (¢):
Output current Output current Output current
Overcurrent stall Overcurrent stall Overvoltage
point (accel) point (constant stall point
speed)

Time Time Time
Frequency Frequency Frequency

Time Time Time

(a) (b ©
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Fb-18 DC bara diisiik gerilim aksiyonu FabA. | 0 | Mod. |
0: Hata ve Serbest durus (Er.dcL)
1: Serbest durus, Fb-20 ile belirtilen siirede enerji tekrar gelirse tekrar bagla. Eger bu siire

Ayar asilirsa hata ver(Er.dcL)

aralig1 2: Serbest durus, eger CPU hala canli ise ve enerji tekrar saglanmigsa tekrar basla ve hata verme
3: Yavagsla, eger CPU hala canli ise ve enerji tekrar saglanmigsa referansa dogru hizlan ve hata
verme

Fb-19 DC bara diisiik gerilim seviyesi ‘ Fab.A. ‘ 400V ‘ Mod. ‘ X

AVl 370~ 480V

araligi

Fb-20 Anlik enerji kesintisi tespit siiresi ‘ Fab.A. ‘ 0.1s ‘ Mod. ‘ X

AVl 030,08

araligi

Fb-21 Anlik enerji kesintisi yavaslama siiresi [ Fab.A. [ 0.0s [ Mod. [ X

a’;{g , | 0.0~200.0s (Eger Fb-21-0.0 ise, meveut yavaslama siiresi kullanihir)

L Anlik enerji kesintisi algilanmasi DC bara gerilimi algilamas ile yapilir. DC bara gerilimi Fb-19’dan

kiigiik ise, asagidaki ¢oziimler uygulanabilir:

[0 Fb-18=0: Bu durumda, diisiik gerilim hata olarak kabul edilir, serbest durus yapilir ve DC bara diisiik
gerilim hatasi olusur

L Fb-18=1: Bu durumda, ¢ikis kesilir ve bara gerilimindeki diigiim azalir. Eger gerilim Fb-20’de verilen
stirede tekrar normal degerine donerse, Fb-25’de ayarlandigi sekilde siiriicii tekrar galisir. Gerilim
yiikselmezse diisiik gerilim hatasi (Er.dcl) olusur.

[0 Fb-18=2: Bu durumda, ¢ikis kesilir ve bara gerilimindeki diigiim azalir. Kontrol karti canli oldugu siirece
gerilimin tekrar yiikselmesini bekler. Gerilim tekrar yiikseldiginde, Fb-25’de ayarlandig: sekilde siiriicii
tekrar ¢aligir. Diigiik gerilim hatasi (Er.dcl) verilmez

) Fb-18=3: Diisiik gerilim olusmasi durumunda, eger set edildi ise Fb-21 ile belirlenen yavaslama
stiresine gore, set edilmediyse mevcut yavaglama siiresine gore siiriicii ¢ikig frekansi diigmeye baglar. DC
bara gerilimi, yavaslamakta olan yiikiin kinetik enerjisi ile canli tutulur. Eger besleme gerilimi tekrar
saglanirsa, motor tekrar referans frekansina ¢ikar. Boyle bir durumda DC bara geriliminin ne kadar canlt
kalacag yiikiin ataletine, doniis hizina, tork ve yavaslama siiresi degerlerine baglhdir.

[ Fb-18=1, 2 veya 3: Bu ¢oziim fan ve santrifiij pompa gibi yiiksek ataletli yiiklerin anlik enerji kesintisi
nedeniyle durmalarini engellemek igin kullanilir.

[ Fb-20 Parametreleri sadece Fb-18=1 oldugu durumlarda islevseldir.

) Caligma esnasinda diigiik gerilim olusursa diisiik gerilim hatasini (Er.dcL) miiteakip serbest durus
gergeklesir. Siiriicii bekleme durumunda iken diisiik gerilim olusursa, sadece alarm olusur (AL.dcL).
Fb-22 Otomatik reset adedi ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ x

by | 01
Fb-23 Otomatik reset arahg [ Fab.A. [ 5.0s [ Mod. [ x
aﬁ{?grl 1.0~30.0s
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Fb-24 Otomatik reset esnasinda hata ¢ikisi Fab.A. 0 ‘ Mod. ‘ x

AL 1o pasif 1: Aktif

araligi

Fb-25 Anlik durus,oto reset veya bekleme Fab.A. 1 Mod. <
sonrasinda kalkis modu

Ayar 0: Mevcut kalkis modu ile bagla

araligi 1: Yumusak kalkisla bagla

[ Otomatik hata-reset: Calisma esnasinda olusan hatalar Fb-23 ve Fb-22 deki degerlere bagh olarak
otomatik resetlenir. Otomatik tekrar baslamada miimkiin olabilir. Bu fonksiyon yanlis kullanim, anlik
enerji kesintisi, veya harici tekrar etmeyecek etkilerden kaynaklanacak duruslari engellemek igin
kullanilir.

[ Caligma esnasinda olugan hatalar otomatik hata reset siiresi sonunda sifirlanir. Sifirlama iglemi
sonrasinda kalkis modu Fb-25 ile belirlenir. Hata devam ediyorsa ve Fb-22 ile belirlene tekrar deneme
adedi dolmadiysa, otomatik hata reset islemi devam eder; aksi halde, siiriicti hataya geger ve durur.

[ Otomatik hata reset adedinin sifirlanmas: Siiriicii otomatik hata reset islemi gergeklestirdikten sonra
10 dakika boyunca bagka hata olusmazsa bu parametredeki deger adedi kadar otomatik hata reset islemi
yapilabilir.

Giig kat1 korumasi (Er.FoP) ve harici hatalar (Er.EEF) otomatik reset gerektirmez.

/ 5 . TEHLIiKE: Otomatik hata reset fonksiyonu ¢ok dikkatli kullanilmalidir; aksi halde

yaralanmalara veya maddi zarara neden olabilir.

Fb-26 Enerji verildiginde otomatik start Fab.A. 1 [ Mod. [ o
AYar o pasif 1: Aktif
aralig1

[ Kontrol yeri terminal iken ve F4-08=0, 1 veya 2 ise, enerji verildiginde ¢alis komutu aktif ise, siiriiciiniin

¢aligmaya baglamasi Fb-26 ile belirlenir.

Fb-27 Dahili fren kiyici gerilim esik degeri Fab.A. 680V ’ Mod. ‘ o
Avar 1 ga0~720v
aralig1

0 Hizlh duruslarda frenleme iinitesine bagl frenleme direnci ortaya ¢ikan fazla enerjiyi tiiketir. DC bara
gerilimi frenleme tinitesi ¢aliyma gerilimini gegerse, frenleme tinitesi ¢aligir.

[ Bu fonksiyon sadece 15kW veya daha kiigiik siiriiciilerde gegerlidir.

Fb-28 Modiilasyon modu Fab.A. 0 ’ Mod. ‘ o

Aya[ 0: Otomatik Modiilasyon (Siirekli ve siirekli olmayan modiilasyon arasinda otomatik gegis)
araligi 1: Siirekli Modiilasyon

) Otomatik modun anahtarlama kayiplar siirekli olmayan modiilasyon segildiginde ¢ok daha diisiiktiir,

ancak siirekli modiilasyona gore harmonik etkisi daha fazladr.
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Modele
Fb-29 Anahtarlama Frekansi Fab.A. et Mod. )
<15kwW :1.1k~12.0kHz(FA: 4.0kHz)
Ayar 18.5~30kW :1.1k~10.0 kHz(FA: 3.0kHz)
arahgr  |37~160 kW :1.1k~8.0 kHz(FA: 2.5kHz)
>200kW :1.1k~5.0 kHz(FA: 2.0kHz)
Fb-30 Rasgele PWM Ayarlari Fab.A. ‘ %0 ‘ Mod. ‘ o
AV o430
araligi
Fb-31 Anahtarlama F.re.kansn Otomatik Fab A, 1 Mod. o
Degistirme
AV o: paif 1: Akif
araligi
L Fb-29 “Anahtarlama Frekansi”: Daha yiiksek anahtarlama frekansi daha diigiik motor giiriiltiisii, akim

harmonigi ve 1s1l yayilim saglar. Ancak, anahtarlama kayiplari artar ve siiriici daha fazla 1smir. Sessiz
calisma istenen durumlarda, anahtarlama frekans1 makul miktarda arttirilabilir. Eger ayarlanan

anahtarlama frekansi degeri fabrika ayarinin tizerinde ise, her 1kHz’lik artis igin siiriicti performansi %5

diistirilir.

L Fb-30 “Rasgele PWM ayarlar’™: Rasgele PWM anahtarlama frekansinin spektrumunu genisleterek
duyulabilir giiriiltiiyii azaltir. %0 olarak ayarlanirsa, sabit anahtarlama frekansi kullanilir.

[0 Fb-31 “Anahtarlama Frekans1 Otomatik Diizeltme Segenekleri”: Anahtarlama frekansi, sicaklik, ¢ikis
akimi, ve c¢ikis frekansina gore otomatik olarak ayarlanabilir. Bunun amaci asirt 1smmadan
kaynaklanabilecek siiriicti hatalarmi engellemektir. Sogutucu blogu asir1 1sindiginda veya diisiik hizda
yiiksek akimli bir ¢alisma varsa anahtarlama frekansi otomatik olarak disiiriiliir.

Fb-32 Olii-bant kompanzasyonu Fab.A. 1 | Mod | x
Ayar . . . .
araliz 0: Pasif 1: Aktif

@ Olii-bant kompanzasyonu ¢ikis harmoniklerini ve tork salinimlarim azaltir. Siiriicii yapay sebeke olarak
kullanildigi durumlarda pasif edilmelidir.

Fb-33 Durusta Uzay Vektor ag1 kaydetme Fab.A. 0 ’ Mod. ‘ x
Ayaf 0: Kaydetme 1: Kaydet
aralig1

L) Senkron motor durus sonrasi tekrar caligtirildiginda senkronizasyonu korumay: saglar; sadece V/F
kontrolde gegerlidir.

Fb-34 Asirt modiilasyon Fab.A. [ 1 [ Mod. ’ x
AV pasi 1: Aktif
aralig1

L Asint modiilasyon izni verildiginde, siiriici ¢ikis gerilimi nispeten daha yiiksek olur (Besleme gerilimine

yaklagir veya geger). Ancak ayni zamanda motor torkunda nispeten daha yiiksek salinimlara neden olur.

Bu izin kaldirildiginda, ¢ikis tork salmimlari azaltilabilir.
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Fb-35 Sogutma fani kontrolii Fab.A. 0 | Mod. | o
Ayar 0:Bekleme modunda 3 dakikadan fazla kaldiysa durdur
aralig1 1:Calismaya devam et

L Motorun sik durup kalktidi uygulamalarda, Fb-35’in 1 olarak ayarlanmasi fanin sik devreye girip

¢tkmasini engeller.

Fb-36 Atlama frekansi 1 { Fab.A. { 0.00Hz { Mod. I o
a’;{gl 0.00~625.00Hz

Fb-37 Atlama genisligi 1 [ Fab.A. [ 0.00Hz [ Mod. I o
a’:;fgrl 0.00~20.00Hz

Fb-38 Atlama frekansi 2 ‘ Fab.A. ‘ 0.00Hz ‘ Mod. | o
a’;{f‘grl 0.00~625.00Hz

Fb-39 Atlama genisligi 2 [ Fab.A. [ 0.00Hz [ Mod. I o
af;{f‘grl 0.00~20.00Hz

Fb-40 Atlama frekansi 3 { Fab.A. { 0.00Hz { Mod. I o
af;{f‘grl 0.00~625.00Hz

Fb-41 Atlama genisligi 3 | FabA [ 000Hz [ Mod. | o
a'li‘;l{?grl 0.00~20.00Hz

[0 Atlama frekanslari ile, siiriiciiniin belirli mekanik rezonans frekanslarm atlamasi saglanir.

[ Hizlanma veya yavaslama esnasinda, siiriicii atlama frekanslarinda yumusak gegisler yapar. Atlama bant

araliginda normal ¢aligma yapilamaz.

A

Reference frequency
after processing

>

Jumping width

«

N

/

A\

Reference frequency

-

Jump frequency
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6.13 FC: Tustakimi Operasyonu ve Gosterge Ayarlari

FC-00 Parametre gosterme secimi ‘ Fab.A. ‘ 0 Mod. o

Ayar 0: Hepsi  1: Kullanici parametreleri
araligi 2: Fabrika ayarindan farkli olanlar

L FC-00=1: Sadece FC-15~FC-46 ile segilen parametreler gosterilir. Bu parametreler i¢in kullanic: sifresi
gegersizdir. Ancak FC-00 Parametreleriinin degistirilmesi sifre gerektirir.

[ FC-00=2: Sadece fabrika ayarlarindan degistirilmis parametreler gosterilir.

FC-01 Diigme fonksiyonlari ve otomatik kilitleme Fab.A. 0000 Mod. x

000X: Hangi digmelerin kilitlenecegini belirler.
0: Higbiri 1: Hepsi
) disinda hepsi  3: @ disinda hepsi
) ve (X0 disinda hepsi
® -

dugmesmm gorevini belirler
0: Kontrol yeri tugtakimi ise gegerlidir
1:Kontrol yeri tustakimi, terminal ve haberlesme iken gecerlidir. Motoru mevcut durus
Ayar moduna gore durdurur.
aralig1 2: Kontrol yeri tustakimi iken motoru mevcut durus moduna gore durdurur. Kontrol yeri
terminal veya haberlesme ise motor serbest durus yapar veEr.Abb alarm  olusur.
OXOO:@ Diigmesinin gorevini belirler(Sadece Kontrol yeri tustakimi ise gegerlidir)
0: Pasif
1: Aktif —sadece bekleme durumunda
2: Aktif
XOOO:@ dugmesinin gorevini belirler(Sadece Kontrol yeri tustakimu ise gecerlidir)
0: Normal start ~ 1: Jog

3 Bir dakika boyunca herhangibir diigmeye basilmazsa diigmeler otomatik olarak Kilitlenir. izleme

modunda, + diigmelerine basilarak kilitleme yapilabilir. + diigmelerine

3 saniye boyunca basilirsa kilit agtlir.

FC-02 Gosterge Parametre 1 Fab.A. 1 Mod. o
FC-03 Gosterge Parametre 2 Fab.A. =L Mod. o
FC-04 Gosterge Parametre 3 Fab.A. -1 Mod. o
FC-05 Gosterge Parametre 4 Fab.A. =L Mod. o
FC-06 Gosterge Parametre 5 Fab.A. -1 Mod. o
FC-07 Gosterge Parametre 6 Fab.A. -1 Mod. o
FC-08 Gosterge Parametre 7 Fab.A. =L Mod. o
FC-09 Gosterge Parametre 1 (Sadece calisirken) Fab.A. 0 Mod. o
FC-10 Gosterge Parametre 2 (Sadece calisirken) Fab.A. 2 Mod. o
FC-11 Gosterge Parametre 3 (Sadece calisirken) Fab.A. 4 Mod. o
FC-12 Gosterge Parametre 4 (Sadece calisirken) Fab.A. -1 Mod. o
Ayar -1~59 . . o .

aralig No.t: -.1 }(ullanllmadlglm, 0~59 ise sirastyla FU-00~FU-59’u gosterir. FC-02’nin minimum

degeri 0’dur.

L FC-02~FC-08 (FU meniisiinden) hem ¢alisma hemde bekleme durumunda gosterilecek parametreleri

seger.

133




6 PARAMETRE ACIKLAMALARI

L FC-09~FC-12 (FU meniisiinden)sadece ¢alisma esnasinda gosterilecek parametreleri seger.

FC-13 Hiz gosterge carpam Fab.A. 1.000 ‘ Mod. ‘ o
Ayar 0.001~10.000
araliz1 FU-05=120x%¢1kis frekansi+kutup sayisixFC-13
& FU-06=120xReferans frekansi+ kutup sayis1 xFC-13
) Sadece hiz doniisiimii igin kullanilir, gergek hiz ve motor kontrol iizerinde herhangibir etkisi yoktur.
FC-14 Hat hiz1 gosterge ¢arpan Fab.A. 0.01 Mod. o
0.01~100.00
Yol | FU-L1=gikas frekansi<FC-14
£ FU-12=Referans frekansixFC-14
L Sadece hiz déniigiimii igin kullanilir, gergek hiz ve motor kontrol iizerinde herhangibir etkisi yoktur.
FC-15
2 Kullamer Parametreleri 1~30 Fab.A. -00.01 Mod. o
FC-44
Avar -00.01~FU.59(Fn Fabrika parametreleri diginda)
araﬁl'l Not: -00.01 kullanilmadigni, digerleri ise parametre numarasini gosterir.
& |Fo.01: Fo-01.
FC-45 Kullame Parametreleri 31 Fab.A. FC.00 Mod. A
FC-46 Kullamer Parametreleri 32 Fab.A. F0.10 Mod. A

[ Kullanicr parametreleri 1~30, kullanicinin sik kullandigi veya ilgilendigi parametreleri segmek igin
kullanilir. FC-00=1 ise, bu parametreler gosterilir.
L Kullanici Parametreleri 31 ve 32 sirasiyla sabit olarak FC-00 ve F0-10’u gosterir; degistirilemez.
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6.14 Fd: Genisleme Opsiyonlari ve Fonksiyonlari

Fd-00 Parametre kopyalama ‘ Fab.A. ‘ 00 Mod. X

11: Parametreleri siiriiciiden tustakimina al
22: Parametreleri tugtakimindan siiriiciiye yiikle

a?a)ﬁl“r . 33: Tustakimu ve siiriiciideki parametreleri karsilagtir
& 44: Tustakimindaki parametreleri sil
Islem sonrasinda bu parametrenin degeri 00 olur
L Bu fonksiyon birden fazla siiriiciiniin ayn1 ayarlara sahip oldugu uygulamalar i¢in ¢ok kullanighdur.
L Farkh giigteki siiriiciiler arasinda parametre kopyalanmasi tavsiye edilmez.
L Bu fonksiyon sadece SB-PU70E serisi tustakimlarinda gegerlidir.
Fd-01 Enkoder pals adedi | FabA. | 1024 | Mod. | x
Avar | g1
aralig1
Fd-02 Enkoder tipi | FabA | 0 | Mod [ x
Ayal’ 0: Cift faz enkoder 1: Tek faz enkoder
aralig1
Fd-03 Enkoder yonii [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ x

Ayar 0: Pozitif(A faz1 B den 6nce ise)
aralig1 1: Negatif(B faz1 A dan once ise)

Fd-04 Enkoder kablosu kopuk aksiyonu ’ Fab.A. ’ 2 ’ Mod. ‘ x
a';“a{?grl 0: Tepki yok 1: Alarm (AL.PGo)  2:Hata ve serbest durus (Er.PGo)
Fd-05 Enkoder kablosu kopuk algilama siiresi ’ Fab.A. ’ 1.0s ’ Mod. ‘ X
AYar 1 g 1~10.0s
aralig1
Fd-06 Enkoder hiz oram - payda Fab.A. 1 Mod. x
Fd-07 Enkoder hiz orami- pay Fab.A. 1 Mod. x
Avar 111000
aralig1
Fd-08 Enkoder hiz testi filtre siiresi Fab.A. 0.005s | Mod. | o
AYar | 6 000~2.000s
aralig1

L) Enkoder kullanilabilmesi i¢in SL-PGO gibi bir enkoder karti takilmalidir. Kartin kablolamasi bolim 9°da

detayl1 olarak anlatilmistir.

Fd-02: Eger tek faz girisli enkoder segildi ise , sinyal A kanalina baglanmalidir. Tek kanal enkoder, diisiik
hizli operasyonlarda veya her iki yone hareket olan uygulamalarda kullanilamaz.

Fd-03: Tek fazli bir enkoder igin, eger pozitif yon segildi ise, bu durumda FU-35 daima pozitif, aksi
halde daima negatiftir.

Enkoder baglantisinin kesilmesi: Hiz regiilatorii referans frekansi 0.5Hz’den biiyiik ve enkoder Fd-05 ile
belirlenen siirede hi¢ pals tiretmedi ise baglantinin kopuk olduguna karar verilir. Siiriicii Fd-04 ile
belirlenen ayarlara gore hareket eder. Bu algilama sadece kapali ¢evrim uygulamalarda gergeklestirilir.

Enkoderin motor safti yerine rediiktére baglandigt durumlarda, Fd-06 ve Fd-07 dogru sekilde
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ayarlanmalidir. Enkoder ve motor hiz1 arasindaki iligki: Motor Hizi=enkoder hizixFd-07+Fd-06.
Yiiksek dinamik performans isteniyorsa Fd-08 degeri ¢ok biiyiik olmamalidir.

(]
3 {lgili izleme parametreleri: FU-35.

L Enkoder ayarlarinin teyidi: Kapali ¢evrim V/F kontrol modunu aktif edin ve motoru bir ydnde yiik
tarafindan miisade edilen bir hizda ¢evirin. FU-35 gosterilen doniis yonii ile tustakiminda gosterilen

yoniin ayni oldugunu ve FU-35 de gosterilen frekansin referans frekans ile ayni oldugunu kontrol edin.

Tehlike: Enkoder parametreleri kapali ¢evrim kontrol i¢in dogru bir sekilde ayarlanmahdir, aksi halde
yaralanmalar veya ekipman hasar1 olusabilir. Motor kablo baglantilar1 degistirildiginde
enkoder yon kontrolii tekrar edilmelidir.

Fd-09 ‘ Genisleme dijital giris terminali X7 Fab.A. 0 Mod. x
Fd-10 j Genisleme dijital giris terminali X8 Fab.A. 0 Mod. X
Fd-11 J Genisleme dijital giris terminali X9 Fab.A. 0 Mod. x
Fd-12 j Genisleme dijital giris terminali X10 Fab.A. 0 Mod. X
Fd-13 Genisleme digitla giris terminali X11 Fab.A. 0 Mod. X
a';“a{?grl Boliim 6.5°teki dijital giris fonksiyonlar tablosuna bakiniz

L0 Genisleme dijital giris terminalleri (X7~X11) genisleme kart: iizerinde bulunur. Bkz. B§liim 9.5.
[ Genisleme dijital giris terminal sinyalleri F4-11 tarafindan da islenir.
3 Tlgili izleme parametresi: FU-43.

Fd-14 Genisleme dijital ¢ikis terminali Y3 Fab.A. 0 Mod. X
Fd-15 Genisleme dijital ¢ikis terminali Y4 Fab.A. 0 Mod. %
Fd-16 Genisleme dijital ¢ikis terminali Y5 Fab.A. 0 Mod. %
Fd-17 Genisleme dijital ¢ikis terminali Y6 Fab.A. 0 Mod. X
Fd-18 Genisleme dijital ¢ikis terminali Y7 Fab.A. 0 Mod. %
af‘ex?gz Boliim 6.6’daki dijital ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz

[ Genigleme dijital ¢ikig terminalleri( Y3~Y7) genisleme karti {izerinde bulunur. Bkz. B8lim 9.5.
3 Tlgili izleme parametresi: FU-44

Fd-19 [ Sayma metodu ‘ Fab.A. 0 ‘ Mod. ‘ X
Ayal’ ‘ 0: Yon yok 1: Yon var
aralig

[ Cift faz sayma metodunun kullanilmasi, YUKARI/ASAGI sayma isemini miimkiin kilar (A faz1 B’den

6nce ise yukar1 sayma ve B fazi A'dan once ise asagi sayma yapilir). Fd-03 ile A ve B fazlar1 yer

degistirebilir.

Fd-20 ‘ Belirlenen sayma degeri 2 ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ o
AVar g Fg.14

aralig1

L Fd-20’nin fonksiyonu F9-15 ile aynidir.

1) Dijital ¢ikis 69 fonksiyonu dijital ¢ikis 32 ile aynidir.

Fd21 | Lojik iinite 5 giris 1 Fab.A. 0 Mod. | o

Fd-22 | Lojik iinite 5 giris 2 Fab.A. 0 Mod. o
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Fd-23 ‘ Logit iinite 5 konfigiirasyon Fab.A. 9 Mod. o
Fd-24 | Lojik iinite 5 ¢ikus Fab.A. 0 Mod. | o
Fd-25 j Lojik iinite 6 giris 1 Fab.A. 0 Mod. o
Fd-26 | Lojik iinite 6 giris 2 Fab.A. 0 Mod. o
Fd-27 } Lojik iinite 6 konfigiirasyon Fab.A. 9 Mod. o
Fd-28 Lojik iinite 6 cikis Fab.A. 0 Mod. o
Aya[ Lojik tinite 5 ve 6’nin tiim ayarlari Lojik tinite 1 ile aynidir

araligl

(8]

Tlgili dijital ¢1kislar: 70 ve 71.
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6.15 FE: Programlanabilir Unite

FE-00 Karsilastirier 1 ilk deger ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. | o
aéilagrl Boliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz
FE-01 Karsilastiricr 1 ikinci deger [ Fab.A. [ 0 [ Mod. I o
aiﬁ?{;l Boliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz
FE-02 Karsilastiricl 1 konfigiirasyon [ Fab.A. [ 005 [ Mod. I o
00X

0:Ik deger>ikinci deger, Karsilastirici gikist 1, degilse gikis 0

1:1lk deger < ikinci deger, Karsilastirici ¢ikisi 1, degilse ¢ikis 0

2:ilk deger = ikinci deger (Jilk deger—ikinci deger [<hata bandi/2), Karsilastirict gikist 1,

degilse ¢ikis 0

3: Tk deger # ikinci deger (|llk deger—ikinci deger |<hata bandi/2), Karsilastirict ¢ikist 1,
Avyar degilse ¢ikis 0
araligt 4: Karsilastirma yapilmaz, ve ¢ikis sabit olarak 1’dir

5: Karsilastirma yapilmaz, ve ¢ikis sabit olarak 0’dir

0XO0: Mutlak deger alma
0: Hayir 1: Evet
X00:Karsilastiricr ¢ikisi i¢in koruma fonksiyonu

0: Tepkiyok 1: Alarm

2:Hata ve serbest durus (Er.Col veya Er.Co2)
FE-03 Karsilagtiric: 1 dijital ayar ’ Fab.A. ‘ %50.0 ‘ Mod. | o
Ayar o 0 s .
aralign -%100.0~%100.0(analog ¢ikis 28’¢ karsilik gelir)
FE-04 Karsilastirici 1 hata bandi ’ Fab.A. ‘ %5.0 ‘ Mod. | o
AV 0~ 9%100.0
aralig1
FE-05 Karsilastiricr 1 ¢ikis secimi ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. | o
Aya{ Bolim 6.5°teki dijital giris fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
aralig1
FE-06 Karsilastiricr 2 ilk deger Fab.A. 0 Mod. o
FE-07 Karsilastiric: 2 ikinci deger Fab.A. 0 Mod. o
FE-08 Karsilastiricr 2 konfigiirasyon Fab.A. 005 Mod. o
FE-09 Karsilastiric: 2 dijital ayar Fab.A. %50.0 Mod. o
FE-10 Karsilastirici 2 hata bandi Fab.A. %5.0 Mod. o
FE-11 Karsilastiric: 2 ¢ikis se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
a'::{?grl Karsilastirici 2’ye ait tiim ayarlar Karsilastirici 1 ile aynidir

L Kargilastiric yapisi asagidaki diyagramda gosterilmistir.
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Q
Analog output -
0~41

———o

<o
-}

Ei

Karsilastirici fonksiyonlar: asagidaki diyagramlarda gosterilmistir.

In-phase
input select

Whether input is
absolute value or not

Q
Analog output

0~41

Opposite—phase
input select

Error band/2

In-phase input Error band,

Ditital output 47 & 48
Comparator output

- Digital input
. 0~54
Q
Comparator
output select

Comparator
function setting

/9

In-phase
Opposi te-phase input %;/ \ p:ié{f\:‘i;t gﬁ' N
w7 i
Time . T\mu‘
Comparator output In-phase input>opposite input Comparator Inphase inputopposite input
W Time ot Time
In-phase input<opposite input Comparator In-phase input+opposite inpu
Comparator output T outpot |
Time ‘ ‘ Time
FE-12 Lojik iinite 1 giris 1 secimi | FabA. | 0 | Mod. | o
Ayal’ Bolim 6.6°daki dijital ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
aralig1
FE-13 Lojik iinite 1 giris 2 secimi | FbA [ 0 [ Mod | o
af:fél Boliim 6.6°daki dijital ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz
FE-14 Lojik iinite 1 konfigiirasyon ’ Fab.A. ’ 9 ’ Mod. o
Ayar 0: ve 1: veya 2: NAND 3:NOR 4: XOR (#£) 5:XNOR (=)
aralig1 6: Cikig=giris 1 7: Cikig=~giris1  8: Cikis=1  9: Cikis=0  10: R-S tetikleyici
FE-15 Lojik iinite 1 ¢ikis se¢imi ’ Fab.A. ’ 0 ’ Mod. o
Aya{ Bolim 6.5°teki dijital giris fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
aralig1
FE-16 Lojik iinite 2 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-17 | Lojik iinite 2 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-18 } Lojik iinite 2 konfigiirasyon Fab.A. 9 Mod. o
FE-19 } Lojik iinite 2 ¢ikis se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
FE-20 j Lojik iinite 3 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-21 } Lojik iinite 3 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-22 j Lojik iinite 3 konfigiirasyon Fab.A. 9 Mod. o
FE-23 j Lojik iinite 3 gikis secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-24 } Lojik iinite 4 giris 1 se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
FE-25 j Lojik iinite 4 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-26 j Lojik iinite 4 konfigiirasyon Fab.A. 9 Mod. o
FE-27 } Lojik iinite 4 cikis secimi Fab.A. 0 Mod. o
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Ayar

- Lojik unite 2~4’tin ayarlar1 Lojik tinite 1 ile aynidir
aralig

LD Lojik unite yapisi asagida gosterilmistir.

Logic unit
config Logic unit
output select

—~“Digital input
. 0~54
QO

Ly Digital output 49~52
Logic unit output

Digital output ;
0~71

Input 1 select

Input 2 select

Digital output ’

0~71
FE-28 Timer 1 giris secimi | FabA. | 0 [ Mod. | o
agfg'l F5-00 ile aymi
FE-29 Timer 1 konfigiirasyon [ Fab.A. [ 300 [ Mod. [ o
00X: Timer tipi

0: Yiikselen kenar gecikmeli 1: Diigen kenar gecikmeli

2: Yiikselen ve diisen kenar gecikmeli 3: Pals fonksiyonu
Ayar 0XO0: Set degeri garpani
aralig1 0:1 1:10 2:100  3:1000 4:10000 5: 100000

X00: ¢ikis sinyali ayar

0: Cikis=giris 1: Cikig=~giris 2: Cikig=1 3: Cikis=0

4:ve 5: NAND 6: veya 7:NOR
FE-30 Timer 1 set degeri ’ Fab.A. ’ Oms ’ Mod. ‘ o
Qfé .| 0~40000ms
FE-31 Timer 1 ¢ikis segimi ’ Fab.A. ’ 0 ’ Mod. ‘ o
a';){?grl Bolim 6.5°teki dijital giris fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
FE-32 Timer 2 giris se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
FE-33 Timer 2 konfigiirasyon Fab.A. 300 Mod. o
FE-34 Timer 2 set degeri Fab.A. Oms Mod. o
FE-35 Timer 2 ¢ikis se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
FE-36 Timer 3 giris secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-37 Timer 3 konfigiirasyon Fab.A. 300 Mod. o
FE-38 Timer 3 set degeri Fab.A. Oms Mod. o
FE-39 Timer 3 ¢ikis segimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-40 Timer 4 giris secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-41 Timer 4 konfigiirasyon Fab.A. 300 Mod. o
FE-42 Timer 4 set time Fab.A. Oms Mod. o
FE-43 Timer 4 ¢ikis se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
a?el){?grl Timer 2~4in ayarlar1 timer 1 ile aynidur.
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LD Timer yapisi asagida gosterilmistir..

Q
Digital output :
0~71 -

Timer input select

Rising edge ;oo
defas 8¢ Tiner config
Q
Output signal setting

J/ - Timer output

+ select 0~54
[e]

Rising & falling
edge delay

e
Digital output 53~56

Digital output 19~50

Logic unit 1~4 output Timer output
O Timer fonksiyonlari agagida gosterilmistir.
1 Input 1 Input Input pulse greater than delay time
! ! - \ -
A output | | Time | Time
D Output ce Functi
| Rising edge delay | P Pulse function
|
‘ *‘
| | - ‘ -
| Delay time | | Time Delay time Time
4o ! | |
utput | |
|
Falling edgo delay | Iput  Inout pulse less than delay tine
; o -
i Delay time ; Time
Output | B t -
| Rising & falling i P
| edge delay Aoutput  Ipulse function
|
| . o
[ Delay time \Dem time | Tipe | Delay time | Time

3 Timer kullanimi yanlis sinyal algilamalarini ortadan kaldirir. Ornek olarak “yiikselen kenar gecikmeli”

tipe bakarsak, giris palsi gecikme siiresinden daha kisa ise, higbir sinyal iiretilmez.

FE-44 Aritmetik iinite 1 giris 1 secimi ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. | o
af:fél Bolim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
FE-45 Aritmetik iinite 1 giris 2 secimi ’ Fab.A. ’ 0 ’ Mod. | o
a':){?grl Bolim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
FE-46 Aritmetik iinite 1 konfigiirasyon ’ Fab.A. ’ 0 ’ Mod. | o
0: Girig 1+giris 2 1: Girig 1-giris 2
2: Girig 1xgiris 2 3: Girig 1+giris 2
Ayar 4: Ikisinden kiigiik olant
aralig1 5: Ikisinden biiyiik olant
6: |Giris 1|xgiris 2 7: |Girig 1|=giris 2
8:Giris 1 direk ¢ikisa verilir
FE-47 Aritmetik iinite 1 dijital ayar | FabA %0.0 Mod. | o
af‘axilaél -%100.0~%100.0(analog ¢ikis 30’a karsilik gelir)
FE-48 Aritmetik iinite 2 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-49 } Aritmetik iinite 2 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-50 j Aritmetik iinite 2 konfigiirasyon Fab.A. 0 Mod. o
FE-51 Aritmetik iinite 2 dijital ayar Fab A, 9%0.0 Mod. o
(analog ¢1kis 31)
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FE-52 ‘ Aritmetik iinite 3 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-53 } Aritmetik iinite 3 giris 2 se¢cimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-54 } Aritmetik iinite 3 konfigiirasyon Fab.A. 0 Mod. o
FE-55 Aritmetik iinite 3 dijital ayar Fab.A. 0.0 Mod. o
(analog ¢ikis 32)
FE-56 } Aritmetik iinite 4 giris 1 se¢imi Fab.A. 0 Mod. o
FE-57 J Aritmetik iinite 4 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-58 J Aritmetik iinite 4 konfigiirasyon Fab.A. Mod. o
FE-59 Aritmetik iinite 4 dijital ayar Fab.A. %0.0 Mod. o
(analog ¢ikis 33)
FE-60 J Aritmetik iinite 5 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-61 } Aritmetik iinite S giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-62 } Aritmetik iinite 5 konfigiirasyon Fab.A. Mod. o
FE-63 Aritmetik iinite 5 dijital ayar Fab A, 9%0.0 Mod. o
(analog ¢ikis 34)
FE-64 J Aritmetik iinite 6 giris 1 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-65 J Aritmetik iinite 6 giris 2 secimi Fab.A. 0 Mod. o
FE-66 } Aritmetik iinite 6 konfigiirasyon Fab.A. 0 Mod. o
FE-67 Aritmetik iinite 6 dijital ayar Fab A, %0.0 Mod. o
(analog ¢ikis 35)
Ayaf Aritmetik unite 2~6 ayarlari Aritmetik iinite 1 ile aynidir
aralig1
L Aritmetik tinitenin yapisi asagida gosterilmistir..
Aritmetio it Q Arithmetic unit config
Analog output kL
0~41 -
Q
Analog outputs 19~24
- Arithmetic unit output
© FU-24~FU-29
Arithmetic unit output
°
Arithmetic unit
input 2 select 4@_0
Analog output kL ‘ f 1?
0~41 - ] E
O
FE-68 DG filtre 1 giris secimi | FabA | 0 [ Mod. | o
af:{fgrl Boliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
FE-69 DG filtre 1 filtre siiresi | FabA | 0010s | Mod. [ o
Ayar
arahig 0.000~10.000s
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FE-70 DG filtre 2 giris se¢imi | FabA. | 0 | Mod. | o
Ayar e s .

aralig Boliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlari tablosuna bakiniz

FE-71 DG filtere 2 filtre siiresi | FabA | 0010s | Mod. [ o
AVaE 0 000~10.000s

araligl

LD Diisiik-gegiren filtre yapisi agagida gosterilmistir.

Low-pass filter input select
Analog outputs 25 & 26
Analog output % Low-pass filter output
. ——»
o el [T TS
Low-pass filter filtering time
FE-72 Analog ¢oklu anahtar giris 1 ‘ Fab.A. ‘ 0 ‘ Mod. ‘ o
Ayar - S .
aralig1 Béliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlar: tablosuna bakiniz
FE-73 Analog coklu anahtar giris 2 [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
Ayar U A
aralig Boliim 6.7°deki analog ¢ikis fonksiyonlar tablosuna bakiniz
FE-74 Analog ¢oklu anahtar kontrol sinyali [ Fab.A. [ 0 [ Mod. [ o
Ayar - s g .
aralig Boliim 6.6’daki dijital ¢ikig fonksiyonlar: tablosuna bakiniz

LD Analog ¢oklu-anahtar yapist agsagida gosterilmistir..

FE-72

Analog output 27

Analog output
Analog multi-switch output

0~41

FU-32
Analog multi-switch output
Analog output -

0~41

Digital output .
0~71
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6.16 FF: Haberlesme Parametreleri

FF-00 Haberlesme protokolii | FabA. | 0 | Mod. | x

Ayar 0:Modbus  1:USS 2:CAN

araligi

FF-01 Data format | FbA | 0 | Mod [ x
0:8,N,1 (1 start biti, 8 data biti, no parity, 1 stop biti)

Ayar 1:8,E,1 (1start biti, 8 data biti, even, 1 stop biti)

aralig 2:8,0,1 (1 start biti, 8 data biti, odd, 1 stop biti)
3:8,N,2 (1 start biti, 8 data biti, no parity, 2 stop biti)

FF-02 Baud rate | FabA. | B | Mod. | x

0:1200bps 1:2400bps 2:4800bps 3:9600bps 4:19200bps

Ayar 5:38400bps ~ 6:57600bps  7:115200bps  8:250000bps  9:500000bps

aral@ |\t 0~5 Modbus ve USS, 0~9 CAN
FF-03 Lokal adres ’ Fab.A. ’ 1 ’ Mod. ‘ X
Ayar 0~247
aralig1 Not: 1~247 Modbus, 0~31 USS, ve 0~127 CAN
FF-04 Timeout | FabA. | 12005 | Mod. [ o
AYar | 1~600.0s
aralig1
FF-05 Cevap gecikmesi { Fab.A. { 5ms { Mod. { o
Ayar 0~1000ms
aralig1
FF-06 Timeout aksiyonu | FabA. | 0 | Mod. | x
0: Tepki yok
1: Alarm

Ayar 2: Alarm ve serbest durus

araligi 3: Alarm ve F0-00’a gore galig

4: Alarm ve st frekans limitinde ¢alis
5: Alarm ve alt frekans limitinde ¢alig

FF-07 USS mesaji PZD word sayisi | FabA. | 2 | Mod. | x
Avar gy

aralig1

FF-08 Haberlesme Referans ¢arpam ’ Fab.A. ’ 1.000 ’ Mod. ‘ o
Ayar

0.001~30.000. Frekans Referansi=FF-08xHaberlesme Referans frekans:

aralig1

L SB70 serisi siiriiciilerde kullamlan RS485 Modbus protokolii {i¢ katmandan olusur: fiziksel katman,
haberlesme katmani ve uygulama katmani. Fiziksel ve haberlesme katmanlart RS485-tabanli Modbus
protokoliinden almmugtir. Uygulama katmani ¢aligtirma, durdurma, parametre okuma/ yazma gibi
iglevleri igerir.

L Modbus, master-slave tipi protokoldiir. Bu tip haberlesme iki gesittir: 1. Master sorgular gonderir ve
slave cevap verir; 2. Master tiim istasyonlara komut gonderir (broadcast) ancak slave istasyonlar cevap
vermez. Herhangibir zamanda, hat iizerinde sadece bir aktif (veri gonderen) cihaz olabilir. Master sorgu

yapmadan slave istasyonlar herhangibir veri gondermez. Haberlesmede hata olusursa Master komutu
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tekrar edebilir. Belirlenen siire sonunda Slave istasyondan yanit gelmezse, Master bu istasyon ile
haberlesmenin kesildigine karar verir. Eger Slave istasyon kendisine gelen mesaj1 isleyemiyorsa (yanlis
adres, gecersiz komut gibi) master’a bunu bildiren bir cevap gonderir. Slave istasyonlarin kendi arasinda

haberlesmesi miimkiin degildir.

L Haberlesme ile parametre degisikligi yapildiginda sadece RAM’deki degerler degistirilir. EEPROM daki
degerler degistirilmek isteniyorsa , haberlesme ile “EEP Yazma Komutu” (Modbus adresi:3209H)
degiskeni 1 yapilmalidir.

) Siiriicti parametreleri adresleme modu: Modbus adreslerinin yiiksek anlamli 8 biti parametre grup
numarasini, diigiik anlamli 8 biti ise parametre numarasini belirler. Adresler 16°lik say1 sistemine goredir.
Ornegin, Parametre F4-17’nin adresi 0411H dir. Haberlesme degiskenleri igin (kontrol kelimesi ve
durum kelimesi), parametre grup numarasi 50(32H) dir. Parametre grup numaralari ve karsilik gelen
meniiler asagidaki tabloda verilmistir:

Menu Parametre Menu Parametre e Parametre VI Parametre

Kodu Grup Kodu Grup Kodu Grup Kodu Grup

Numarasi Numarasi Numarasi Numarasi
FO 0 (00H) F5 5 (05H) FA 10 (0AH) FF 15 (OFH)
F1 1 (01H) F6 6 (06H) Fb 11 (0BH) Fn 16 (10H)
F2 2 (02H) F7 7 (07H) FC 12 (0CH) FP 17 (11H)
F3 3 (03H) F8 8 (08H) Fd 13 (0DH) FU 18 (12H)
F4 4 (04H) F9 9 (09H) FE 14 (0OEH) - -

Haberlesme data tipleri: Haberlesmede kullanilan data tipi 16-bit tamsayilardir (integer). Set edilebilecek min

deger

virgiilden sonraki hane says1 ile belirlenir. Ornegin, FO-00 “Dijital Frekans Referans1” nin min degeri

0.01 Hz’dir; bu nedenle, haberlesme ile 50.00 Hz referans gondermek igin 5000 sayzist iletilir.

Haberlesmeye Ozel Komut ve Degiskenler Tablosu

Ad1 k/l(;)it;:ﬁ Modifikasyon | Ag¢iklama

Bit 0: ON/OFF1 (Yiikselen kenar siirliciiyii caligtirir; O
gonderilirse siiriicii durur)
Bit 1: OFF2 (0 gonderilirse siiriicii serbest durug yapar)
Bit 2: OFF3 (0 gonderilirse acil stop yapilir)
Bit 3: Siiriicii kilidi (0 gonderilirse, siiriicii
calistirilamaz)
Bit 4: Rampa miisadesi (0 gonderilirse
hizlanma/yavaslama islemi durur)
Bit 5: Kullanilmiyor

Ana Kontrol 3200H Bit 6: Kullanilmryor

Kelimesi ° Bit 7: Hata reset (Yiikselen kenarda hata resetlenir)

Bit 8: Saat yoniinde jog

Bit 9: Saatin tersi yoniinde jog

Bit 10: Kullanilmiyor

Bit 11: Referans tersleme (1 gonderilirse, frekans
referanst terslenir;0 gonderilirse, tersleme yapilmaz)
Bit 12: PC Dijital Deger 1

Bit 13: YUKARI

Bit 14: ASAGI

Bit 15: PC Dijital Deger 2
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Haberlesme Negatif olmayan bir say1r (birim: 0.01Hz) X FF-08|
Frekans 3201H o referans frekansi olarak kullanilir
Referanst
PC analog 1 3202H Deger Araligi: —%100.00~%100.00
PC analog 2 3203H Deger Araligi: —%100.00~%100.00
Yardlm_c1 Kgntrol 3204H ° Bit 0~Bit 15 Dijital Girig 1—16’ya karsilik gelir
Kelimesi 1
Yardlm_c1 Kgntrol 3205H ° Bit 0~Bit 15 Dijital Girig 17~32"ye karsilik gelir
Kelimesi 2
Yardlm_c1 Kpntrol 3206H ° Bit 0~Bit 15 Dijital Girig 33~48’¢ karsilik gelir
Kelimesi 3
Yardime1 Kontrol 3207H ° Bit 0~Bit 5 Dijital Girig 49~54’e karsilik gelir; diger
Kelimesi 4 bitler daha sonraki kullanim igin ayrilmigtir
Yardlm_(n Kpntrol 3208H ° daha sonraki kullanim i¢in ayrilmistir
Kelimesi 5
Bu adrese 1 degeri yazildiginda, siiriici RAM|
EEPROM Yazma ~ 3209H ° bellegindeki parametreler EEPROM’a yazilir

NOT: Dijital giris 37, 38 ve 39 fonksiyonlar1 kontrol yeri dijital terminal iken gegerlidir. Haberlesme ile

degistirilemez.

) Haberlesme durum degiskenleri

Adi ,',\_\Ac?gts’?s Modifikasyon | Ac¢iklama
Bit 0: Hazir
Bit 1: Caliymaya hazir
Bit 2: Calistyor
Bit 3: Hata
Bit 4: OFF2 aktif (0 ise aktif, veya serbest durug komuty|
aktif)
Bit 5: OFF3 aktif(0 ise aktif, acil stop)
Bit 6:Sarj kontaktori agtldi
A rum 3210H A Bit 7: Alarm
Bit 8: Ayrilmus
Bit 9: Ayrilmus
Bit 10: Hedef frekansa ulasildi
Bit 11: Ayrilmis
Bit 12: Ayrilmis
Bit 13: Ayrilmis
Bit 14: Saat yoniinde doniiyor
Bit 15: Ayrilmig
Cikis Frekansi 3211H A Negatif deger olmaz (birim: 0.01Hz)
Ayrilmig 3212H A —
Ayrilmig 3213H A —
gl?ekri'r‘; 3214H A Negatif deger olmaz (birim: 0.01Hz)
Cikis Akimi 3215H A Birim: 0.1A
Cikis Torku 3216H A Birim: Nominal torkun %0.1’i
Cikis Gerilimi 3217H A Birim: 0.1V
ggﬂif;? 3218H A Birim: 0.1V
Hata Kodu 3219H A Hata agtklama tablosuna bakiniz
Alarm I;e“meSI 321AH A Alarm agiklama tablosuna bakiniz
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Alarm IZEIimesi 321BH A Alarm agiklama tablosuna bakiniz
Yar,ggﬁf; elgi“{“m 321CH A Bit 0~Bit 15 : Dijital Cikis 0~15
Yar,ggﬁ:;elgi“;“m 321DH A Bit 0~Bit 15 : Dijital Ciks 16~31
Yar,gglri‘;;ezu;“m 321EH A Bit 0~Bit 15 : Dijital Cikis 32~47
Yar,ggﬁgefﬁum 321FH A Bit 0~Bit 12 : Dijital Cikis 48~59
Yarlgglril:;e]?iu;u " 3220H A Ayrilmig

[ SB70 serisi siiriiciiler Modbus protokoliiniin RTU (Remote Terminal Unit) modunu destekler.

Desteklenen fonksiyonlar; Fonksiyon 3 (birden fazla parametre okuma; maks. 50 word), Foksiyon 16

(birden fazla parametre yazma; maks. 10 word), Fonksiyon 22 (yazma maskeleme) ve Fonksiyon 8

(¢evrim testi). Fonksiyon 16 ve 12 tiimiine yayin (broadcast) destekler. RTU data paketleri en az 3.5

karakter uzunlugunda zaman bosluklar ile baglar ve biter (bu aralik 19200bit/s ve 38400bit/s igin 2ms

dir). Tipik bir RTU paketi asagidaki formattadir:

| Slave Adresi (1 bayt)

\ Modbus Fonksiyon Numarasi (1 bayt)

| Data (n bayt)

| CRC16 (2 bayt)

L Fonksiyon 3: Coklu okuma. Bir kerede okunabilecek maks word adedi 50 dir

Ornek: Slave 1’e ait Ana Durum Kelimesi, Cikis frekansi, ve aritmetik cikis 1 bilgilerinin okunmast:

Ornek: Slave 1’¢ ait Ana durum kelimesi, ¢ikis frekans1 ve Aritmetik {inite 1 ¢ikiginin okunmas1(3210H

ile baglayan 3 word okunmast).
Master sorgusu:

Slave Adresi 01H
Modbus Fonksiyon Numarasi 03H
Bagslangi¢ Adresi (Y.Anlamlt

Bayt) 32H
Baslangi¢c Adresi (D.Anlamli

Bayt) 10H
Okunacak word sayist 00H
(Y.Anlamh Bayt)

Okunacak word sayist 03H
(D.Anlamh Bayt)

CRC (D.Anlamli Bayt) 0AH
CRC (Y.Anlamli Bayt) B6H

Slave cevabi:

Slave Adresi 01H
Modbus Fonksiyon Numarasi 03H
Cevap bayt sayist 06H
3210H(Y.Anlaml Bayt) 44H
3210H(D.Anlaml Bayt) 37H
3211H(Y.Anlaml Bayt) 13H
3211H(D.Anlaml Bayt) 88H
3212H(Y.Anlaml Bayt) 00H
3212H(D.Anlaml Bayt) 00H
CRC (D.Anlaml Bayt) 5FH
CRC (Y.Anlaml Bayt) 5BH
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3 Fonksiyon 16: Coklu parametre yazma.

Ornek: Slave #1 saat yoniinde 50.00Hz’de cahstirmak icin 3200H adresinden baslayarak iki word’liik

alana 003FH ve 1388H yazilir:

Master sorgusu: Slave cevabi:
Slave Adresi 01H
Modbus Fonksiyon Numarasi 10H
Baslangi¢c Adresi (Y.Anlamli Bayt) 32H
Baslangi¢c Adresi (D.Anlamli Bayt) 00H
Yazilacak word sayisi (Y.Anlaml 00H
Bayt)
\B{:)z,gacak word sayist (D.Anlaml 02H e Adlies 01H
Yazilacak bayt sayisi 04H Modbus Fonksiyon 10H
Numarasit
1.Say1(Y.Anlaml Bayt) Baslangi¢ Adresi
00H 32H
(Y.Anlamh Bayt)
1.Say1(D.Anlaml Bayt) Baslangi¢ Adresi
3FH 00H
(D.Anlaml Bayt)
2.Say1(Y.Anlamh Bayt) Yazilacak word sayist
13H 00H
(Y.Anlamli Bayt)
2.Say1(D.Anlamh Bayt) Yazilacak word sayist
88H 02H
(D.Anlaml Bayt)
CRC (D.Anlaml Bayt) 83H CRC (D.Anlaml Bayt) 4FH
CRC (Y.Anlaml Bayt) 94H CRC (Y.Anlaml Bayt) 70H

Ornek: Slave #1’i durdurup saat yoniinde 50.00Hz referans vermek igin 3200H adresinden baglayarak iki

wordliik alana 003EH ve 1388H yazilir:

Master sorgusu:

Slave cevabi:

Slave Adresi 01H

Modbus Fonksiyon Numarast 10H

Bagslangic Adresi (Y.Anlamli Bayt) 32H

Baglangi¢ Adresi (D.Anlamli Bayt) 00H

Yazilacak word sayist (Y.Anlamlt 00H

Bayt)

SB(:)z,gacak word say1st (D.Anlaml 02H Slave Adresi 01H

Yazilacak bayt sayisi 04H Modbus Fonksiyon Numarasi 10H

1.Say1(Y.Anlamli Bayt) 00H Baslangi¢ Adresi (Y.Anlamli Bayt) 32H

1.Say1(D.Anlamli Bayt) 3EH Baslangi¢ Adresi (D.Anlamli Bayt) 00H

2.Say1(Y.Anlaml Bayt) 13H Yazilacak word sayist (Y.Anlamlt 00H
Bayt)

2.Say1(D.Anlamli Bayt) 88H Yazilacak word sayist (D.Anlamlt 02H
Bayt)

CRC (D.Anlaml Bayt) D2H CRC (D.Anlaml Bayt) 4FH

CRC (Y.Anlaml Bayt) 54H CRC (Y.Anlamh Bayt) 70H

L Fonksiyon 22: maskeli yazma

Kontrol kelimesi iizerinde galigirken “okuma—diizeltme—yazma” islemleri ¢ok zaman alabilir. Yazma

maskeleme fonksiyonu kullaniciya, kontrol kelimesinin bir ya da birden fazla bitini degistirme imkani
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tanir. Bu fonksiyon sadece kontrol kelimeleri i¢in kullanilabilir. Fonksiyonun agiklamasi asagida

verilmigtir:

Cikis= (operand & AndMask) | (OrMask & (~ AndMask)), yani,

OrMask tamamen sifir ise, ¢ikis (operand ve AndMask) olacaktir. Bir veya birden fazla biti resetlemek

icin kullanilabilir;

OrMask tamamen bir ise, AndMask’e karsilik gelen operand biti 1 olarak set edilecektir. Bir veya birden

fazla biti set etmek i¢in kullanilabilir;

AndMask tamamen sifir ise, ¢ikis OrMask olacaktir;

AndMask tamamen bir ise, ¢ikis degismez;

Ornek: Slave 1’e ait 3205H adresinin 7.biti (Dijital giris 24; PID pasif) nin set ve resetlenmesi. Bu

durumda slave, master’a ait sorguyu aynen geri génderir:

Set bit 7 Reset bit 7

Slave Adresi 01H Slave Adresi 01H
Modbus Fonksiyon Numarast 16H Modbus Fonksiyon Numarasi 16H
Operand Adresi (Y.Anlamli Bayt) 32H Operand Adresi(Y.Anlamli Bayt) 32H
Operand Adresi (D.Anlamli Bayt) 05H Operand Adresi (D.Anlamli Bayt) 05H
AndMask (Y.Anlamli Bayt) FFH AndMask (Y.Anlamli Bayt) FFH
AndMask (D.Anlamli Bayt) 7FH AndMask (D.Anlamli Bayt) 7FH
OrMask (Y.Anlamli Bayt) FFH OrMask (Y.Anlamli Bayt) 00H
OrMask (D.Anlamli Bayt) FFH OrMask (D.Anlamli Bayt) 00H
CRC (D.Anlaml Bayt) 3EH CRC (D.Anlaml Bayt) 3FH
CRC (Y.Anlaml Bayt) 68H CRC (Y.Anlaml Bayt) D8H

L Fonksiyon 8: Cevrim Testi; Test Fonksiyon numarasi: 0000H. Paket orijinal hali ile geri dénmelidir.

Asagidaki tabloya bakiniz.

) Hata Cevabi: Slave master’a ait talebi yerine getiremezse hata cevabi gonderir. Asagidaki drnege

bakiniz:
Cevrim testi ornegi: Hata cevabi drnegi:
Slave Adresi 1 byte
Modbus 1 bayt (Modbus Fonksiyon numarasi
Fonksiyon +80H)
Numarasi
Slave Adresi 01H Hata Kodu 1 bayt:
Modbus Fonksiyon 08H 1:Fonksiyon uygulanamaz
Numarast 2:Gegersiz data adresi
Test fonksiyon numarasi 00H 3:Data degeri sinirlar disinda
(Y.Anlamh Bayt) 4:Operasyon durdu (sadece okunabilir
Test fonksiyon numarasi 00H parametrelere yazmaya
(D.Anlamli Bayt) calisildiginda veya calisma
Test verisi (Y.Anlaml 37H esnasinda degistirilemeyecek
Bayt) parametrelere yazilmaya
Test verisi (D.Anlamlt DAH caligildiginda)
Bayt)
CRC (D.Anlamli Bayt) 77H ggy% Cipatiml - —
CRC (Y.Anlamli Bayt) AOH ggy% (Crfutimll - —
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LA USS Protokolii
SB70 serisi siiriiciiler USS protokoliinii destekler. USS protokoliinii destekleyen iist seviye PC veya PLC

yazilimlart ile siiriiciiler kontrol edilebilir. Daha ayrintili bilgi igin tedarik¢inize basvurunuz.
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6.17 FP: Hata Gecmisi

FP-00 Son Hata Tipi Min. birim ‘ 1 ‘ Mod. A
Aciklama Asagidaki hata tablosuna bakiniz
FP-01 Son Hatadan Once Toplam Calisma Siiresi | Min. birim 1Saat Mod. A
FP-02 Cikis Frekansi Min. birim|  0.01Hz Mod. A
FP-03 Referans Frekansi Min. birim|  0.01Hz Mod. A
FP-04 Cikis akimu Min. birim 0.1A Mod. A
FP-05 Cikis Gerilimi Min. birim 0.1V Mod. A
FP-06 Cikis Giicii Min. birim|  0.1kW Mod. A
FP-07 DC Bara Gerilimi Min. birim 0.1V Mod. A
FP-08 Unite Sicakhig Min. birim|  0.1°C Mod. A
FP-09 Son hatada Terminal giris durumu 1 Min. birim 1 Mod. A
Agiklama | X0000: X5 0X000: X4 00X00: X3 000X0: X2 0000X: X1 (O: Pasif 1: Aktif)
FP-10 Son hatada Terminal giris durumu 2 Min. birim 1 Mod. A
Agiklama X00: REV 0X0:FWD 00X:X6 (0: Pasif 1: Aktif)
FP-11 Hata 2 Min. birim 1 Mod. A
FP-12 2. Hatadan Once Toplam Cahsma Siiresi | Min. birim 1 Saat Mod. A
FP-13 Hata 3 Min. birim 1 Mod. A
FP-14 3. Hatadan Once Toplam Cahsma Siiresi Min. birim 1 Saat Mod. A
FP-15 Hata 4 Min. birim 1 Mod. A
FP-16 4. Hatadan Once Toplam Cahsma Siiresi Min. birim 1 Saat Mod. A
FP-17 Hata 5 Min. birim 1 Mod. A
FP-18 5. Hatadan Once Toplam Cahsma Siiresi | Min. birim 1 Saat Mod. A
FP-19 Hata Sirasinda Calisma Siiresi Min. birim|  0.1Saat Mod. A
FP-20 Hata Kayitlarim Sil Min. birim 1 Mod. o
Avar 11: FP-00~FP-20"yi sil.
aralig
[ Siiriicti hata tablosu asagida verilmistir.
10. PLI: Giris faz kayb1
0: Hata yok 11. PLo: Cikis faz kayb 21. EEP: Parametre kaydetme hatast
1. ocb: Kalkigta anlik asir1 akim 12. FoP: Giig cihazi koruma 22. CFE: Haberlesme hatasi
2. ocA: Hizlanmada agirt akim 13. oHI: Siiriicii asir1 sicaklik 23. ccF: Akim dlgiim hatast
3. ocd: Yavaslamada asir1 akim 14. oLI: Siirticii asir1 yiik 24. ArF: Oto. Motor tanima hatast
4. ocn:Sabit hizda asir1 akim 15. oLL: Motor asir1 yiik 25. Aco: Analog giris kopuk
5. ouA: Hizlanmada asir1 gerilim 16. EEF: Harici hata 26. PGo: Enkoder kablosu kopuk
6. oud: Yavaslamada agir1 gerilim 17. oLP: Motor anormal yiik 27. rHo: Termistor agik
7. oun: Sabit hizda asir1 gerilim 18. ULd: Siiriicti dusiik yiik 28. Abb: Anormal durug
8. ouE:Beklemede agir1 gerilim 19. Col: Karsilastiric1 1 gikis koruma sinyali - 29, |01: Rezerve
9. dcL: Diisiik gerilim 20. Co2: Karsilastirict 2 ¢ikis koruma sinyali 30, 102: Rezerve
31. PnL: Tugtakimu sokildi

151




6 PARAMETRE ACIKLAMALARI

6.18 FU: Data izleme

FU-00 Cikis frekansi ‘ Min. birim ‘ 0.01Hz ‘ Mod. ‘ A
Aciklama

FU-01 Referans frekansi ’ Min. birim ’ 0.01Hz ‘ Mod. ‘ A
Aciklama |Unite indikatorii yanip sdner

FU-02 Cikis akim Min. birim 0.1A Mod. A

FU-03 Yiik akimu yiizdesi Min. birim %0.1 Mod. A
Agiklama |Siirticii nominal akimi=%100

FU-04 Cikis gerilimi Min. birim 0.1v Mod. A

FU-05 Motor Hiz1 Min. birim d/dk Mod. | A
Agiklama |FU-05 = 120x¢1kis frekansi+kutup sayisixFC-13

FU-06 Referans Hiz Min. birim ddk | Mod. | a
Agiklama |FU-06 = 120xReferans frekans+kutup sayisixFC-13. Unite indikatdrii yanip sner

FU-07 DC bara gerilimi Min. birim 0.1v Mod. | A

FU-08 Cikis giicii Min. birim 0.1kw Mod. A

FU-09 Cikas torku Min. birim %0.1 Mod. | A

FU-10 Referans tork Min. birim %0.1 Mod. | A
Agiklama |Unite indikatorii yanip soner

FU-11 Cilas hat hizs | Min.biim | 1ms | Mod. | a
Agiklama |FU-11=Cikis frekansixFC-14

FU-12 Referans hat hizi ‘ Min. birim ’ 1m/s ‘ Mod. ‘ A
Agiklama |FU-12=Referans frekansixFC-14. Unite indikatérii yamp soner

FU-13 PID gergek deger | Min.birim | %01 | Mod. | a
Agiklama |FU-13=PID geribesleme kanalixF7-03

FU-14 PID referansi ‘ Min. birim ’ %0.1 ‘ Mod. ‘ A
Agiklama |FU-14=PID Referans kanalixF7-03. Unite indikatérii yanip soner.

FU-15 Sayici giincel degeri Min. birim 1 Mod. A

FU-16 Metre sayici giincel uzunluk Min. birim Im Mod. A

FU-17 All Min. birim %0.1 Mod. | A

FU-18 Al2 Min. birim %0.1 Mod. | A

FU-19 PFI Min. birim %0.1 Mod. | A

FU-20 YUKARI/ASAGI degeri Min. birim %0.1 Mod. A
Agiklama |Unite indikatdrii yanip soner

FU-21 PLC modu ve adimi Min. birim 1 ‘ Mod. ‘ A
Agiklama |Ornek: 2.03- 2.modun 3.adim1 anlamina gelir

FU-22 PLC ¢evrim sayisi Min. birim 1 Mod. | A

FU-23 PLC mevcut adimin kalan siiresi Min. birim 0.1s/dakika Mod. A

FU-24 Aritmetik iinite 1 ¢ikis Min. birim %0.1 Mod. A

FU-25 Aritmetik iinite 2 gikis Min. birim %0.1 Mod. A

FU-26 Aritmetik iinite 3 gikis Min. birim %0.1 Mod. A
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FU-27 Aritmetik tinite 4 ¢ikis Min. birim %0.1 Mod. A
FU-28 Aritmetik iinite 5 ¢ikig Min. birim %0.1 Mod. A
FU-29 Aritmetik iinite 6 ¢ikis Min. birim %0.1 Mod. A
FU-30 DG filtre 1 aikas Min. birim %0.1 Mod. A
FU-31 DG filtre 2 gikis Min. birim %0.1 Mod. A
FU-32 Analog ¢oklu anahtar ¢ikis Min. birim %0.1 Chage | A
FU-33 PID gqikig Min. birim %0.1 Mod. A
FU-34 Sayici hata degeri Min. birim %0.01 Mod. A
Agiklama |FU-34= (FU-15—F9-13)+F9-14x%100
FU-35 Enkoder frekansi Min. birim 01Hz | Mod. | &
Agiklama |Isaretli numerik bir degerdir. Doniis yoniiniide gosterir
FU-36 Sogutucu sicaklign Min. birim 0.1°C Mod. | A
FU-37 Cikis gii¢ faktorii Min. birim 0.01 Mod. A
FU-38 KWh sayaci Min. birim 0.1kWh Mod. | A
Aciklama Si.l(i)n’vir6553.5 kWh. (@) ve (¥} diigmelerine ayni anda basilirsa timer ile birlikte sayac degeri
FU-39 KWh timer | Min.birim | 00th | Mod. |
Ayar aralig1 Si.ﬁg;655.353aat. @ ve () diigmelerine ayn1 anda basilirsa timer ile birlikte sayac degeri
FU-40 Dijital giris terminal durumu 1 ‘ Min. birim ’ 1 ‘ Mod. ‘ A
X0000: X5 0X000: X4
Agiklama |00X00: X3 000X0: X2 0000X:X1
(0: Agik 1: Kapal)
FU-41 Dijital giris terminal durumu 2 { Min. birim { 1 { Mod. { A
Agiklama XOQ: REV QXOZ FWD 00X:X6
(0: Agik 1: Kapal)
FU-42 Dijital ikis terminal durumu ‘ Min. birim ‘ 1 ‘ Mod. ‘ A
Aciklama XOQO: T2 OIXOO: T1 00X0:Y2 000X: Y1
(0: Agik 1: Kapal)
FU-43 Genisleme dijital giris terminal durumu ‘ Min. birim ‘ 1 ‘ Mod. ‘ A
Aciklama XQOOO: X11 . 0X000: X10  00X00: X9 000X0: X8 0000X:X7
(0: Acik 1: Kapali)
FU-44 Genisleme dijital ¢ikis terminal durumu ‘ Min. birim ‘ 1 ‘ Mod. ‘ A
X0000: Y7  0X000: Y6
Agiklama |00X00: Y5  000X0: Y4 0000X: Y3
(0: Agik 1: Kapali)
FU-45 Haberlesme hata adedi | Min.birim | 1 | Mod. | &
Agiklama |0~60000
FU-46 lelanma/Yavast?;:l(;g;n sonra referans il i 0.01Hz Mod. A
Aciklama |Hizlanma yavaslamadan sonra olusturulan ¢ikis
FU-47 Cikis frekans: | Min.birim [ 001Hz | Mod. | a
Agiklama |Siiriicii ¢ikis frekansi (fabrika tarafindan kullanilir).
FU-52 Haberlesme sorgu cevrimi ‘ Min. birim ‘ 0.001s ‘ Mod. ‘ A
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FU-55 Cekilen Maks, akim | Min.biim [ 01A [ Mod. | a

Aciklama |(&) ve () diigmelerine beraber basilarak silinir

Others Rezerve [ Min. birim [ — [ Mod. [—
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7 Hata Ayiklama

7.1 Hatalar ve Coziimler

Hata Goriintiisii

(Hata Kodu) Hata Tipi Muhtemel Neden Coziim
Motor sargilarinda veya
_ kablolarinda faz-faz veya faz Motoru ve kablolar1 kontrol edin
CroC o |jkstartta asir1 akim toprak kisa devresi var
Er.och (1) Strticii arizal Servisi araymn
Cikig gerilimi yiiksek Tork arttirma segeneklerine bkz.
Hizlanma siiresi ¢ok kisa Siireyi uzatin
V/F egrisi uygun degil V/F egrisini yada tork arttirma par.
ayarlayin
. Dénen motoru yakalama 6zelligini
- ~ |Hizlanmada asir1 Donmekte olan motora start Kull
Croci | gam verildi ullanin )
ErocA (2) Motor durmadan start vermeyin
Sebeke gerilimi diigiik Sebekeyi kontrol edin
Siirticii giicii yetersiz Daha biyiik siiriicii kullanin
Vektor kontrol modunda motor|Motor tanima islemini yapin
tanima yapilmadi
Yavaglama siiresi ¢ok kisa Siireyi uzatin
~ Yiikiin ataleti ¢ok yliksek Frenleme tinitesi kullanin
I_E ! Ial (13)u Yavaslamada asirt | Siiriicii giicii yetersiz Daha biiyiik siiriicti kullanin
r.oc
akim Vektor kontrol modunda motor|Motor tanima islemini yapin
tanima yapilmadi
Yiikte dalgalanma var Yiik dalgalanmasini azaltin
Anormal yiik Yiikii kontrol edin
- .0 i |Sabit hizda agirt Sebeke gerilimi diisiik Sebekeyi kontrol edin
Er.ocn (4 akim Siiriicii giicii yetersiz Daha biiyiik siiriicti kullanin
Vektor kontrol modunda motor | Motor tanima islemini yapin
tanima yapilmadi
Giris gerilimi anormal Sebekeyi kontrol edin
E rouHA le_la}nmada agir Donmekte olan motora start Do6nen motoru yakalama 6zelligini
Er.ouA (5) |gerilim verildi kullanin.Motor durmadan start
vermeyin
Yavaglama siiresi ¢ok kisa Siireyi uzatin
Yiikiin ataleti ¢cok yiiksek Frenleme tinitesi kullanin
E ~ 0o |Yavaslamada agim | Giris gerilimi anormal Sebekeyi kontrol edin
Er.oud (6) gerilim Hizlanma siiresi ¢ok kisa Siireyi uzatin
Yiikiin ataleti ¢cok yiiksek Frenleme tinitesi kullanin
Uygun olmayan ASR ayarlari Tekrar ayarlayin
= ) Giris gerilimi anormal Sebekeyi kontrol edin
croun Sab.llt. hizda asir Hiz/Yvs siiresi ¢ok kisa Siireleri uzatin
Eroun (7) |geriim

Girig gerilimi dalgalaniyor

Girig reaktorii kullanin
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Yiikiin ataleti ¢ok yiiksek

Frenleme tinitesi kullanin

Co_ - [
[ Ay A

Dururken asirt

DC bara voltaj 6l¢timii hatali

Servisi arayin

Anormal giris gerilimi veya

Sebekeyi ve kablolamay: kontrol

erilim
ErouE (8) |9 enerji dalgalanmasi edin
Girig gerilimi anormal veya Sebekeyi ve kablolamay1 kontrol
enerji kesintisi edin
I'___ ~ o c L |Calismada diisiik Ani ve yiiksek darbeli yiik Yiikii kontrol edin
Er.dcL (9) gerilim Sarj kontaktorii arizali Kontrol edin ve degistirin
Girig faz kayb1 Sebekeyi ve kablolamay1 kontrol
edin
Giris faz1 bagli degil Baglantiy1 diizeltin
E r. il:l 4’_ I |Giris faz hatasi Giris faz dengesizligi var Giris gerilimini kontrol edin
Er.PLI (10) i
Cikista ciddi salmim var Salinimi engelleyecek sekilde par.
ayarl yapin
[ i i
C .07 L O |Cikis faz hatast Cikis faz1 bagh degil (k;lkls klabc:leamasml ve motoru
ErPLo (11 ontrol edin
Cikigta faz-faz veya faz toprak  |Cikis kablolamasini ve motoru
kisa devresi var kontrol edin
_ Kontrol kart1 baglantis1 gevsek  |Kontrol edin
crmma ')_ IGBT Koruma Motor kablosu ok uzun Cikis reaktorii veya filtre kullanin
Er.FoP (12 Dahili fren kiyici devresinde asir1 |Frenleme direncini ve kablolarini
akim kontrol edin
Siiriicti arizal Servisi arayin
Ortam sicakligr ¢ok yiiksek Ortami sogutun
- Hasarli fan veya tikali Hava kanalini temizleyin veya fani
S D) Asin sicaklik havalandirma kanalh degistirin
S Asin yiik Yiikii kontrol edin veya daha biiyiik
stiriicti kullanin
Asir yiik Yiikii kontrol edin veya daha biiyiik
stirticii kullanin
Siirticti agir sicak Fan,havalandirma kanali ve ortam
sicakligini kontrol edin
Hizlanma siiresi ¢ok kisa Siireyi uzatin
E .0 /_ 1| Asint Yiik DC frenleme akimi gok yiiksek | Diisiiriin
EroLl (14) Uygun olmayan V/F egrisi V/F egrisini yada tork arttirma par.
ayarlaym
Dénmekte olan motora start Dénen motoru yakalama 6zelligini
verildi kullanin
Motor durmadan start vermeyin
Sebeke gerilimi diigiik Sebekeyi kontrol edin
Uygun olmayan V/F egrisi V/F egrisini yada tork arttirma par.
- 1 Ayarlayin
L 0L L Motor asin yiik Standart bir motor agir yiik Cebri sogutma kullanin veya
EroLL (15

altinda, diisiik hizda uzun siiredir
calistyor

motoru degistirin(siiriicliye uygun
motor kullanim)
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Motor etiket degerleri yanlis veya
asir1 yiik koruma segenekleri
diizgiin ayarlanmamus

F3-02, Fb-00 ve Fb-01’i tekrar
ayarlayin

Motor bayiliyor Yiikii kontrol edin
[ I g
Lr.oui Harici Hata Harici hata terminali kapali Hatayi kaldirin
Er.EEF (16)
[ B = Motor akimu belirlenen siireden | Yiikii kontrol edin
Ltr.oL’d I\/l(f(tor anormal daha fazla asir yiik koruma Ayarlarinizi (Asin yiik koruma)
Er.oLP (17) yu seviyesinin {izerinde ¢alisti kontrol edin
O 1l Motor akimi belirlenen siireden | Yiikii kontrol edin
L UL L Siiriicii diisiik yilk  |daha fazla diisiik yiik koruma Ayarlariniz1 (Disiik yiik koruma)
Er.ULd (18) seviyesinin altinda galist1 kontrol edin
[ o Karsilagtiric: 1 Karsilastirici 1 iiretir Karsilastirici 1 ¢ikis tanimalamasini
Lo b ks koruma kontrol edin
Er.Col (19) sinya“
E . ll__ o I:_I Karsilastirict 2 cikis Karsilastirici 2 iiretir Karsllashr?m 2 ¢ikig tanimalamasini
Er.Co2 (20) | korumasinyali kontrol edin
[ i | . .
il i Parametre Parametre kaydedilemiyor Resetleylp tekrar den_e_yln.ProbIem
Er.EEP (21) |kaydetme hatast devam ediyorsa servisi arayin
Haberlesme Parametreleri yanlis |FF meniisiinden ayarlarinizi kontrol
Ny ayarlanmig edin
C ML ™ | Haberlesme hatas:  |Ortamda ciddi elektriksel giiriiltii |Haberlesme kablosunu ve
Er.CFE (22) ar topraklamalari kontrol edin
PC arizali PC ve kablolamay1 kontrol edin
_ _ Siirticii dahili kablolamasinda Kontrol edin
- . C i~ |Akimalgilama gevseklik
hatas1
Er.ccF (23) Akim trafosu hatasi Servisi arayin
Motor plaka bilgileri yanls Diizeltin
girilmis
I o Motor veya fazlardan biri bagli  |Kablolamay1 kontrol edin
~ . i1~ — | Motor tanima degil
hatas1
Er.AF (24) Hareketli motor tanima esnasinda |Motoru mekanik yiikten ayirin
motor yiike bagl
Osilasyon var F2-09’u ayarlaymn
E-HB-~A . Kablo kopuk yada sensor arizali Kablf)lfm kgnt}r (.)1 edin, gerekirse
= ' 77 = = JAnalog Giris Kopuk sensdril degistirin
Er.Aco (25) Yanlis esik degeri F6-06, F6-13’ii ayarlayin
Kablolama hatas var Kablolar1 kontrol edin
- _ Or . Enkoder karti jumperlari diizgiin |Jumper’I kontrol
C .~ Lo o |Enkoder baglantist | ,yarianmans edin(Bkz.B61iim9.6)
Er.PGo (26) |KoPUK .
Fd-05 ¢ok kisa Gerektigi kadar arttirin
Enkoder hatali Degistirin
[ R I
C om0 prC agik devie  [PTC agik devre Kablolarini kontrol edin
Er.rHo (27)
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Anormal durug
hatas1

Motor bayilmasi 1 dakika siirdii

Parametre ayarlarmizi kontrol edin

Kontrol yeri tustakimi degilken
@ diigmesi ile siiriicii
durduruldu

Enkoder ters baglantis1 nedeniyle
asir1 hiz olugtu

Enkoder baglantisini kontrol edin

[ N | _ —
Lm0 Rezerve

Er.lol (29)

| Y R | _ —
Lo DL Rezerve

Er.lo2 (30)

E r. i { | Kontrol paneli Kontrol paneli sokiildii veya

ErpnL (31) | sokildi arizali
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7.2 Alarmlar ve Coziimler

Alarm Alarm
o Alarm Ad1 Aciklama Coziim Kelimesi Bit
Goriintiisii No
=y Motor termal modeline gore | Yukaridaki tabloya bakiniz | yyorg 1
. LI L IMotor asir sicaklik .
AL.oLL asir1 sicaklik algilandi Bit0
or o _1 0O Motor akimi agir1 yiik Yukaridaki tabloya bakiniz Word 1
Pl L L T I Motor agin yiik algilama smirmni algilama Bit 1
AL.oLP siiresi kadar ast1
Striiciintin ¢ikis akimu diisiik | Yukaridaki tabloya bakiniz
[ | o vesing
ML U L O |Siiriici dilsiik ik y}lk léortl.)lr?alseV1ye§1nllll . V\{gordz 1
AL.ULd altinda belirlenen siire kadar it
calisti
01 0 1 [Kontrol paneli Kontrol paneli sokiildii veya |Yukaridaki tabloya bakiniz Word 1
FrLa L sokiildi bagli degil (Alarm sinyali Bit 4
AL.PnL uidu dijital terminalden verilir)
oo iris sinvali esi Yukaridaki tabloya bakiniz
M L. C 0| Analog Giris Kopuk Anvalo.g giris sinyali esik qud 1
AL.AcO degerinin altinda Bit5
o oo iri iri Yukaridaki tabloya bakiniz
M L. L1 |Girig Faz Alarmi Giris fa'.Zl'lfé.iylp veya giris faz Yi qud 1
AL.PLI dengesizligi mevcut Bit 6
[ . Yukaridaki tabloya bakiniz
Pl L 2 Crkis Faz Alarmi Cikis faz1 kayip V\éo.rc;]'
AL.PLo it
[ R gl g Yukaridaki tabloya bakiniz
ML ™ C |Haberlesme Alarmi I—{abe.rlesme zaman agimi qud 1
AL.CFE stiresi doldu Bit8
71 E E P |Parametre Kayit Yukaridaki tabloya bakiz| \word 1
mLcCd Parametre yazma hatasi . iy , p
ALEEP |Alarmi Silmek igin Bit9
il A1 o Analog giris sinyali esik ~ |[Enetji kesildiginde Word 1
P L. 'L L Analog Giris Kopuk degeri}glii alstlnda}ll g gorintiilenmesi normaldir Bit 11
AL.dcL
01 T 4 | |Karsilastric: 1 cikis Karsilastirici 1 iiretir Kar§1|a$t1r1|C1 1 ¢ikis Word 1
=== koruma tanimlamalarini control Bit 12
AL.Col edin
A1 T 4 2 [Karsilastiric: 2 gikis Karsilastirici 2 iiretir Karsilastirici 2 gikis Word 1
~ = == lkoruma tanimlamalarini control Bit 13
AL.Co2 edin
oo 5 Yukaridaki tabloya bakiniz
AL rF o Enko&ler baglantist Enkoder sinyali yok Wprd 1
AL.PGo opu Bit 14
Parametre ayarlarinizi
[ . U | t diizeltin ~ veya  fabrika| \\ord 2
In N = ygun olmayan parametre ) - or
ALPCE Parametre limit dist ayari ayarlarina alin.Silmek icin|  Bit 1
_ _ Kontrol panelindeki
H ! F A | Kontrol panelindeki |parametre degeri ile siiriicii Word 2
AL.Pdd veri ile uyusmuyor |igerisindeki deger birbirinden Bit 2

farkl
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A1 1P | Parametre gekme Paramf:tre gekilirken bir hgta
AL L hatast 01u$tuanQa kontrol paneli bu
AL.UPF alarmu verir

F ! F 4 E |Kontrol Paneli Veri Kontrol paneli parametreleri
N oae  |Hatast siiriiciiye yiiklerken hata
AL.PdE olustu

1. Tustakim SB-PU70E
tipimi?;

2. Baglantt kablosu ¢ok
uzunmu?;

3. Elektriksel
¢okmu?.

Tekrar deneyi

Silmek igin’e basin

girisim

Word 2
Bit 3

Word 2
Bit 4
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7.3 Operasyon Hatalar1 ve Coziimler

Hata Aciklama Muhtemel Neden Coziim
Kontrol Sadece belirli Otomatik diigme kilidi aktif diigmelerine 3 saniye
panelinin diigmelermi, edilmis olabilir boyunca basin.
digmeleri yoksa hepsimi Panel baglantisinda sorun var Baglantiy1 kontrol edin
¢aligmiyor | galigmiyor Diigmeler arizali Degistirin

Parametreler

Bazi parametreler

degistirilemiyor

F0-10: 1 veya 2 olabilir

FO0-10: 0 olarak ayarlayin

Parametre sadece okunabilen bir
parametre olabilir

Degistirilemez

degistirilemi o .
& Siiriicii galisirken | Parametrenin ¢alisirken Siiriiciiyii durdurup degistirin
or
Y parametre degistirlmesi miimkiin degil
degistirilemiyor
Hata olustu Hatay ¢6ziip sifirlayin
Dur komutu
. . PLC ¢evrimi tamamland: PLC parametre ayarlarmi kontrol
verilmemesine edin
ragmen strtiet Kontrol yeri degistirildi Kontrol yeri par. kontrol edin
durdu; run 15181 — —
Y Fb-18=3; anlik enerji kesintisi Giris gerilimini ve parametre
Caligan sondi uzun sirdi ayarlarini kontrol edin
stiriicii kendi Otomatik hata sifirlama yapildi Ayarlar1 kontrol edin
kendine Dur komutu PLC bekleme modunda PLC parametre ayarlarim  kontrol
durdu . . edin
verilmemesine . -
Run kesildi Ayarlar1 kontrol edin
ragmen siirlicli
5 Referans frekansi 0 Hz ve siiriicii
durdu; run 1511 bu hizda ¢alistyor Referans frekansinina bakin
yanyer PID ; Gergek deger>Set
; Gergek deger
PID ayarlarina bakin
PID ; Gergek deger<<Set 4
Dijital girig18 “Serbest durug” Kontrol edin
Dijital girig17 “Stiriicti pasif” Kontrol edin
Start komutu -
verilmesine ]I(J%i(a}bloluctln; ‘(ji I veya 2 ie ve2 Stop diigmesini ve kablosunu kontrol
Siiriicii start ablolu mo € stop anahtar1 edin
ragmen siriicii acik
almiyor

¢alismiyor; run

15181 soniik

Kontrol yeri segimi hatali

Kontrol yeri se¢imini degistirin

Siirticiide hata olustu

Hata tablosunda ¢oziimleyin

Girig terminal Lojik hatasi

F4-09 ve F4-10"u kontrol edin
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8 Bakim ve Satis Sonrasi Servis

¥ TEHLIKE

1. Servis ve parca degistirme islemlerini sadece bu konuda uzman personel
gerceklestirebilir;

2. Herhangi bir islem yapmadan o6nce siiriiciiniin enerjisinin kesildigini ve DC bara

geriliminin 36VV’dan diisiik oldugunu kontrol edin; aksi halde elektrige ¢arpilma riski

mevcuttur;

8.1 Giinliik Bakim

Siiriiciiler ortam kosullar1 (toz, sicaklik, titresim vb.) nedeniyle zamanla arizalanabilir veya zarar gorebilir.
Bu nedenle, siiriicii ve ortam kosullarinin belirli araliklarla kontrol edilmesi gerekir. Giinliik bakimlarda
asagidaki maddeleri kontrol ediniz:

1. Calisma ortaminin uygun oldugunu

2. Anormal bir ses veya titresim olup olmadigini

3. Anormal bir koku olup olmadigini

4. Sogutma fanlarinin diizgiin galigtigini

5. Giris gerilimini

8.2 Diizenli Bakim

Kullanici, galisma kosullarina bagh olarak 3-6 aylik periyotlarla asagida verilen kontrolleri yapmalidir:
1. Gevsek baglantilara kars1 terminal baglantilarini
2. Asir1 1sinma emareleri varsa giris ve ¢ikig terminallerini
3. Kablo izolasyonlarini (Ozellikle metal yiizeylerle temas ediyorsa)
4. Sogutma kanalmnin temizligini, gerekiyorsa temizliginin yapilmasi
5. Eger uzun siire kullanilmadan bekletildiyse(1 yildan fazla) ilk enerjilendirmede ayarh bir gii¢ kaynagi
ile beslenmeli ve gerilim kademeli olarak yiikseltilmelidir. Benzer sekilde akim kisitlama 6zelligi olan
bir DC gii¢ kaynagi ile de beslenebilir. Bu islem 5 saat stirmelidir. Aksi halde DC bara kapasitorleri
zarar gorebilir
4 A TEHLIKE: Eger motorda izolasyon testi yapilmasi gerekiyorsa, motor siiriiciiden ayrilarak tek
o bagma test edilmelidir; aksi halde siiriici zarar gorebilir.
L TEHLIKE: Kontrol devresinde gerilim dayanim veya izolasyon testleri yapmayiniz; aksi halde

stirlicii zarar gorebilir.
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8.3 Degistirilmesi Gereken Parcalar

Siiriicii tizerinde kullanilan malzemelerin bazilarinin belirli émiirleri vardir ve belirli araliklarla degistirilmesi
gerekir.
4 Sogutma Fam
Fan 6mrii normal sartlarda 30,000—40,000 saattir;
NOT:
1. Sadece iretici tarafindan tavsiye edilen yedek parcalar kullanilmalidir.
2. Fanin montaji esnasinda doniis ve hava iifleme yoniine dikkat edilmelidir.
@ DC Bara Kapasitorleri
Ortam sicakligi ve anlik yiik dalgalanmalari gibi nedenlere bagli olarak bu kapasitorler zamanla
ozelliklerini yitirirler.

DC bara kapasitdrlerinin her 4-5 yilda bir degistirilmesi tavsiye edilir.

8.4 Siiriiciiniin Saklanmasi

Siiriicii kisa veya uzun siireli saklanmasi gerekiyorsa asagidaki noktalara dikkat edilmesi gerekir:
@ Saklandigi ortamun asir1 sicak veya rutubetli olmamasina dikkat edilmelidir.
@ Uzun siire saklanacak siiriiciiler her yil 5 saat siire boyunca enerjilendirilerek kapasitdrleri

canlandiriimalidir.

8.5 Satis Sonrasi Servis

Garanti siiresi tiriintin satig tarihinden itibaren 24 aydir. Ancak, garantinin gegerli olabilmesi igin asagidaki
durumlara dikkat edilmelidir:

1. Kullanicr kilavuzuna uygun olmayan kullanim;

2. Uriiniin iiretici tarafindan onaylanmamig modifikasyona tabi tutulmast;

3. Siiriictiniin uygun olmayan (daha biiyiik) giigte bir yiikte kullanilmasi;

4. Digiirmeden kaynaklanan arizalar;

5. Yangin, s1vi temasi, sebeke kaynakli problemler;
Yukarida verilen durumlarda garanti siiresi dolmamig olsa bile siirlicii garanti disinda kalacaktir. Caliyma

sirasinda olusan hata ve anormal durumlarda, kullanici kilavuzuna bagvurunuz.
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9 Aksesuarlar

9.1 Frenleme Unitesi

Dahili fren kiyicisi olmayan siiriiciiler i¢in SZ serisi harici frenleme {niteleri mevcuttur. Fren direnci
degeri asagida tavsiye edilen degerlerden daha diisiik olmamalidir.Aksi halde siiriicii zarar gorebilir. Direncin
glicii uygulamaya gore tespit edilmelidir.

Dahilli fren kiyicist olan siiriiciiler igin direng tablosu:

Siiriicii modeli Direng(Q) Siiriicii modeli Direng(Q)
SB70G0.4 >500 SB70G5.5 >90
SB70G0.75 >300 SB70G7.5 >65
SB70G1.5 >150 SB70G11 >65
SB70G2.2 >130 SB70G15 >32
SB70G4 >100 - -

SZ serisi frenleme tinitesi:

Frenlrilggeili?itesi Direng(Q) Frenlr;lgdeeiliinitesi Direng(Q)
SZ10G11/22 >20 SZ10G160/200 >2.2
SZ10G30/45 >10 SZ10G220/375 >1.2
SZ10G55/90 >5.1 SZ10G400/440 >0.8

SZ10G110/132 >33 — —

9.2 Haberlesme Komponentleri

[ ] Tugtakimi uzatma kablosu

iki gesidi vardir: >18.5kW ve <15kW. Kablo uzunlugu kullanic1 tarafindan belirlenir..
[ Izleme yazilimi SENLAN Win

RS485-tabanli ag iizerindeki siiriiciileri izlemek ve kontrol etmek i¢in kullanilabilir.

[ ] Profibus-DP module

9.3 AC Sok Bobini

Giriste kullanilacak bir AC sok bobini ile THD azaltilir ve gii¢ faktorii diizeltilir. Asagidaki durumlarda
tavsiye edilir:

] Sebeke giicii yiiksek ve siiriicii glicti 30kW’dan biiyiikse;

] Ayni kaynaga kompanzasyon cihazlari bagli ise;
] Giris faz dengesizligi %3’den biiyiikse;
|

Giris gili¢ faktoriiniin diizeltilmesi gerekiyorsa.
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9.4 EMC Filtreleri

EMC filtreleri siiriiciiden kaynaklanan elektriksel giiriiltiyii azaltmak i¢in kullanilir.
Belirli kisitlamalara uyulmasi gerekiyorsa veya siiriicii ye yakin EMC bagisikligi diisiik cihazlar varsa
kullanilmalidir. Baglant: sirasinda kablonun miimkiin oldugunca kisa oldugunu ve filtrenin siiriiciiye miimkiin

olan en yakin yere yerlestirildiginden emin olunuz.
9.5 Dijital G/C Genisleme Kartlari

Bu kartlar siirlictiniin giris ¢ikis sayisini arttirmak i¢in kullanilir.
Kurulum sekli: (1) siiriiciiniin enerjisini kesin.; (2) genisleme kart1 ile birlikte gelen plastik pargalart
kontrol kartina takin; (3) Genisleme kart: izerindeki konnektorii kontrol kart: tizerindeki konnektér (J1) ile
hizalayin ve genisleme kart: tizerindeki iki deligide plastik pargalara hizalayarak kart1 yerine takin.

Basit baglant1 diyagrama:

P12

wl |

CcoM z 3
SL-3X2Y

Dijital G/C genisleme kartlar1 farkli adetlerde giris ¢ikis saglar.
SL-5X 5 dijital girig, SL-5Y 5 dijital ¢ikig, SL-3X2Y 3 dijital giris 2 dijital ¢ikis

Symbal Terminal Fonksiyon Specfication
x7 | X7 Genisleme Optik izolasyon
dijital girisi BkzBéliim 6.14. Giris Empedanst: 23.9kQ
X8 Genisleme | . ] Ornekleme Periyodu: 2ms
X8 | dijital girisi | IzlemeParametresi: Giris Gerilim Arahig: <25V
X9 X9 Genisleme | FU-43 Yiiksek Seviye:>10V
dijital girisi Diisiik Seviye: <3V
P12 12V giic | 12V gii¢ kaynagi
kaynag . 12V Max. ¢ikis akimi (12V): 80mA
COM | terminali 12V toprak terminali
y3 | Y3 Genisleme | g, p5lim 6.14. Optik izolasyon
dijital ¢1kist
- izleme Parametresi: Cikis frekans:: <250Hz
Y4 Y4 Genigleme
dijital gikigt FU-44 24Vdc/50mA
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9.6 Enkoder Kart1 (SL-PGO0)

Siiriiciintin kapali ¢evrim ¢aligabilmesi igin enkoder karti ve enkoder kullanilmasi gerekir. Ayni zamanda
hizl sayic1 veya metre sayict olarakta kullanilabilir. Analog giris 16 ile referans frekans olarakta kullanilabilir.
Kurulum sekli: (1) siiriiciiniin enerjisini kesin.; (2) genisleme kart1 ile birlikte gelen plastik pargalart
kontrol kartina takin; (3) Genisleme kart: tizerindeki konnektorii kontrol kart: tizerindeki konnektor (J1) ile
hizalayin ve genisleme kart1 tizerindeki iki deligide plastik pargalara hizalayarak kart1 yerine takin.
Enkoder karti hemen hemen her tiir enkoder ile uyumludur.: Agik kollektor (NPN ve PNP), gerilim tipi,
push-pull ve diferansiyel ¢ikigli. 12V ve 5V izole besleme saglar.

Dikkat: Enkoder giris tipi ve besleme gerilimi jumper ile belirlenmelidir. Fab.A. 12V ve
NPN’dir.

Basit baglant1 diyagram (12V, diferansiyel ¢ikigh encoder igin):

Circuit
breaker
R—X R
S— ©S
T—x T
Power input
3-phase gSOV SB?OG

50/60Hz

board interface

PNP V/L NPN +12 +5

83 s2 s1 S4 St

Enkoder giris kartinin fonksiyon ve ozellikleri:

Sembol Terminal Fonksiyon Ozellik
A+ ti?rﬁgg{ At giris A+ signal giris Maks. giris frekansi: 300kHz
o Tek faz kullanimda sadece A
— Enkoder A- giris i irigi kanali kullanilmalidir.
A terminali A- sinyal girisi
Enkoder B+ giris . . Diferansiyel olmayan tiplerde
B+ terminali B+ sinyal girisi baglant1 A+ veya B+ uglarina
= yapilip, A- B- bosta
B— Enkqder_B girts B- sinyal girisi birakilmalidir.
terminali

P12 ve P5 igin toprak ucu
COM Besleme Toprak ucu Kontrol kartinin GND ucundan | —

izoledir
P12 12V gii¢ terminali 12V besleme Maks. ¢ikis akimi: 80mA
P5 5V gii¢ terminali 5V besleme Maks. ¢ikis akimi: 200mA
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Besleme jumperlart:

Gii¢ kaynag 12v 5V
+12 +5 +12 +5
Jumper u u
pozisyonu 5 5
S4 S5 S4 S5
enkoder ¢ikis tipi:
- - L . Diferansiyel -
Tipi NPN tipi Gerilim tipi push-pull tipi akas tipi PNP tipi
o Power Power Power A/B Power
Cikis Output Output Output %gx@mmt
yapist
Ground Ground Ground A/B © Ground
PNP V/L NPN PNP V/L NPN PNP V/L NPN
Jumpel’ o o o a a o
pozisyonu ol E ) E o E ol o
S3 S2 St S3 S2 St S3 S2 S1
1. Enkoder ve motor safti tam merkezlenmelidir, aksi halde tork
dalgalanmasi ve mekanik vibrasyon olusabilir.
2. Enkoder baglanti kablosu olarak zirhli burgulu-gift kablo
kullanilmas1 tavsiye edilir. Kablo zirh1 enkoder karti iizerindeki
Dikkat COM terminaline baglanmalidur.

3. Enkoder kablolar1 gii¢ kablolarindan miimkiin oldugunca uzakta

tagmnmalidir.  Aksi halde elektromanyetik girisim sinyallerde

bozulmalara neden

olabilir

4. Enkoder govdesinin topraklanmasi girisimi azaltabilir.

9.7 Tustakim Secenekleri

SB-PU70E parametre kopyalama 6zelligine sahiptir.

SB-PUO3 tustakimi iizerinde potansiyometre bulunur.

9.8 Tustakinn Montaj Kutusu

Tustakimini pano kapagina monte etmek i¢in kullanilir. Montaj 6lgiileri i¢in Bkz.Boliim 3.2.2.

-Bu dokiimandaki bilgiler 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir




