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Onsoz

Onsoz

Folinn Electric Co., Ltd. tarafindan tiretilen H1 serisi kompakt vektor invertoriinii kullandiginiz i¢in
tesekkiir ederiz.

H1 serisi invertdr, yiiksek kararlilik, kiiciik boyut ve kolay hata ayiklama gibi endiistri uygulama
gereksinimlerine dayali olarak sirketimiz tarafindan bagimsiz olarak gelistirilen yeni nesil bir invertordiir.
Bu iiriin, Asenkron motorlar, sabit miknatisli senkron motorlar, tek fazli motorlar i¢in uygun V/F
kontrolii, hiz sensorsiiz vektor kontrolii vb. 6zelliklere sahiptir.

H1 serisi invertor, kompakt yapiya, kullanish ve esnek kuruluma, tirtin giivenilirligini saglamak igin
makul 1s1 dagilimi tasarimina, zengin klavyelere ve segilecek ¢ok islevli kartlara, esnek islevlere, ticretsiz
programlamaya sahiptir ve farkli endiistrilerin ihtiyaglarmi karsilayabilir.

Kilavuz, kullanicilara se¢im, kurulum, parametre ayari, yerinde hata ayiklama, ariza teshisi ve giinliik
bakim igin ilgili 5nlemler ve rehberlik saglar. Inverteri dogru bir sekilde kullanabilmek igin, Litfen
kurulumdan 6nce bu kilavuzu dikkatlice okuyun ve daha sonra kullanmak iizere giivenli bir yerde

saklaym.

ilk kez kullanim:

ilk kez kullanacaksamz liitfen bu kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Baz islevler ve performans hakkinda
herhangi bir siipheniz varsa, liitfen yardim i¢in teknik personelimizle iletisime gegin.

Bu kilavuzun uygulama kapsami:

Bu kilavuz, Folinn tarafindan tiretilen tiriin serileri i¢in gegerlidir.
Version No.: 2020.V1.0
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Onlemler:

@ Kablolama yaparken liitfen giicti kapatin.

@ Siiriiciiniin i¢indeki elektronik bilesenler 6zellikle statik elektrige duyarli oldugundan
stirlicliye herhangi bir nesne koymayin veya ana devre kartina dokunmayin.

@ AC gii¢ kaynagi kapatildiktan sonra siiriicii klavyesindeki gosterge 1131 yaniyorsa bu,
stiriictiniin i¢inde hala ¢ok tehlikeli olan yiiksek voltaj oldugu anlamina gelir. Liitfen
dahili devrelere ve pargalara dokunmayin.

@ Cihaz1 toprakladiginizdan emin olun. @ terminalleri dogru sekilde baglayn..

\ @ Enerji beslemesini siiriicii ¢ikis terminalleri U, V, W'ye baglamayin.
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Guivenlik 6nlemleri

‘ GUVENLIK ONLEMLERI

= Kazalar1 ve potansiyel tehlikeleri 6nlemek i¢in her zaman giivenlik 6nlemlerini alin. Bu
m Lilavuzda, giivenlik bilgileri agagidaki sekilde siniflandirilmustir:

A UYARI Hatali galistirma, ciddi kisisel yaralanma veya 6liimle sonuglanabilir.

& DIKKAT Hatali galistirma, kiigiik ila orta sinif arasinda kisisel yaralanmaya veya miilk
hasarina neden olabilir.
m Bukilavuzda, giivenlik 6nlemleri olarak asagidaki iki isaret kullanilmistir:

1) Belirli kosullar altinda kisisel yaralanmaya neden olan tehlikeleri belirleyin .

Tehlikeli voltajlar mevcut olabileceginden 6zel dikkat gosterilmelidir.
& 2) Belirli kosullar altinda potansiyel tehlikeleri tanimlayin. Bilgileri dikkatlice okuyun
ve talimatlari izleyin.
m Kolaylik saglamak i¢in liitfen yakininizda saklayin.
® HI serisi invertoriin performansini optimize etmek ve giivenli kullanim saglamak igin bu
kilavuzu dikkatlice okuyun.

‘ /t\ UYARI

® Giig kaynag saglandiginda veya siiriicii galigir durumdayken elektrik ¢arpmas: durumunda
kasay1 agmayn.

® Siiriiciiniin 6n kapag1 agikken siiriiciiyii galigtirmayin.
Yiiksek voltaj veya agikta kalan sarj kondansatorleri tarafindan ¢arpilma riski.

= Inverter giris gerilimine bagh olmasa bile periyodik kontrol veya kablolama disinda inverterin
muhafazasimi agmayin, sarj devresinden elektrik carpma ihtimali vardir.
Kablolama ve periyodik bakim, giris giicti kesildikten ve cihaz DC voltajini (en az 10 dakika

m siireyle DC 30V'nin altinda) desarj edecek sekilde kullanildiktan sonra yapilmalidir.

Elektrik ¢carpmasi ihtimaline karsi anahtar1 kuru ellerle galistirin.

Elektrik carpmast ihtimaline kars1 yalitimi zarar gormiis kablolari kullanmayn.

Elektrik ¢carpmasi riskine karsi kabloyu ¢izilmelere, sikismalara, asir1 gerilime veya asir

® yiiklenmeye maruz birakmayin.

/\ NOTLAR

B fnverter yanict olmayan bir yiizeye kurulmali ve yakinina yanici malzemeler yerlestirilmemelidir.

Aksi takdirde yangin meydana gelebilir.

® inverter hasar gériirse, ekipmanda ikincil hasara veya yangina neden olma ihtimaline kars1 giris
giictinii derhal kesin.

B Girig giicii baglantisi kesildikten sonra, inverterin kalan 1sis1 birka¢ dakika boyunca kalacaktir.
Dokunmayin, aksi takdirde fiziksel olarak yaralanabilirsiniz.
(6rnegin: cilt yaniklar1 veya yaralanmalart).

®  Kurulum tamamlanmis olsa bile hasarli veya eksik pargalari olan inverteri ¢alistirmayin, aksi
takdirde elektrik garpmasi meydana gelebilir.

" Cuval bezi, kagit tozu, ahsap tozu, toz, metal parcalar1 veya diger ¢esitli nesnelerin siiriicliye
girmesine izin vermeyin, aksi takdirde yangin veya kaza meydana gelebilir.
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isletme 6nlemleri

isletme onlemleri
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(1) Bakim ve kurulum
®  Uriinii agirhgma gore tagtym.
Istiflenmis inverter ambalaj kutularinin sayis1 belirtilen say1y1 gegmemelidir.
Bu kilavuzdaki talimatlara gore montaj yapin.
Teslimat sirasinda kutuyu agmayin.
Inverterin {izerine agir nesneler koymayn.
Inverterin paketleme yéniiniin dogru olup olmadigin1 kontrol edin.
Inverteri diisiirmeyin veya sikistirmayn.
200V inverterler i¢in kategori 3 topraklama yontemini kullanin (topraklama direnci <100Q2 ), 400V
inverterler igin (topraklama direnci <10Q

® HI serisi ESD'ye (elektrostatik bosalma) duyarli parcalar igerir. inceleme veya kurulum yaparken,

baskili devre kartina dokunmadan 6nce koruyucu onlemler (elektrostatik desarj) almaya dikkat edin.

® Inverteri asagidaki gevresel kosullar altinda kullanin.
Tablo 0-1: Cevresel kosullar

Cevre -10 'C+40 C (IOrtam sicakligi 40 °C ~ 50 °C ise, liitfen deger
Sicaklig1 kaybin1 dikkate alin)

Nem 5 ~ %95 bagil nem, yogusmasiz

Eaare -40'C~+70°C

sicaklig1

Clomis I¢ mekanda, dogrudan giines 15181 almayan, toz, asindirici gaz,

Kurulum yeri
4 yanici gaz, yag buhari, su buhari, damlayan su veya tuz vb. olmayan

1000 metrenin tizerindeki deger kayb1 i¢in her 1000 metrede

MR %10 deger kaybi uygulayimn

irtifa 59 m/s'den az (0,68)

(2) Kablolama
» inverterin ¢ikis tarafina gii¢ kondansatérleri, asir1 gerilim bastiricilar veya RFI filtreleri takmayin.

m Motora baglanan ¢ikis kablolarinin (U, V, W) baglant1 sekli motorun doniis yoniinii etkileyecektir.

m Yanlis terminal baglantilar1 cihazin hasar gormesine neden olabilir.
m Terminallerin pozitif ve negatif kutuplari ters ¢evrilirse inverter hasar gorebilir.

® Sadece H1 inverter hakkinda bilgi sahibi olan personel inverteri baglayabilir ve kontrol edebilir.
m Kablolamadan 6nce inverteri monte edin, aksi takdirde elektrik ¢arpabilir veya yaralanabilirsiniz.

(3) Test islemi

m Calistirmadan once tiim parametreleri kontrol edin ve parametre degerlerini yiik tipine gore
degistirin.

= Her zaman bu kilavuzdaki voltaj araliginda kullanin, aksi takdirde inverter hasar gorebilir.

(4) Calisma korumasi

® Otomatik yeniden baslatma fonksiyonu se¢ildiginde, ariza durduktan sonra motor aniden yeniden
baslayacagindan, cihazdan uzakta olunmalidir.

B Calisma klavyesindeki "STOP" tusu yalnizca ilgili islev ayarlar1 yapildiginda etkilidir ve acil
durdurma anahtari igin 6zel kosullar hazirlanmalidir.

B Ariza sifirlama harici terminaller kullanilarak ayarlanirsa, ani bir baglatma meydana gelecektir.
Liitfen harici terminal sinyalinin kapali konumda olup olmadigini 6nceden kontrol edin, bir kaza
meydana gelebilir.

= Siriictiniin i¢inde higbir seyi degistirmeyin veya modifiye etmeyin.

m Siiriiciiniin elektronik termal koruma fonksiyonu motoru koruyamayabilir. Siiriiciiniin giris tarafinda

m siirliciiniin sik ¢alistirilmast ve durdurulmast i¢in anahtar olarak elektromanyetik AC kontaktorii
kullanmayn.

B Yakindaki elektronik cihazlarin etkilenmesi durumunda, inverter tarafindan iiretilen elektromanyetik
parazitin etkisini azaltmak i¢in bir giiriiltii filtresi kullanin.

® Giris voltaj1 dengesizse, bir AC reaktériiniin kurulmas gerekir. inverterden gelen potansiyel yiiksek
harmonikler gii¢ kondansatoriiniin ve jeneratoriin 1sinmasina veya hasar gormesine neden olabilir.
Parametreler sifirlandiktan sonra, parametre degerleri fabrika ayarlarina geri yiiklenir ve

m calistirmadan dnce parametrelerin tekrar ayarlanmasi gerekir.

Inverter kolayca yiiksek hizli calismaya ayarlanabilir. Calistirmadan 6nce motorun veya mekanik

m ekipmanin kapasitesini kontrol edin.

DC frenleme islevi kullanildiginda, durdurma torku olmayacaktir. Torku durdurmak gerektiginde,

B ayr1 bir cihaz takin.
380V invertorleri ve motorlari siirerken, yalitimli redresorler kullanin ve asir1 gerilimi bastirmak

® j¢in dnlemler alin. Motor terminallerindeki kablolama sorunundan kaynaklanan asir1 gerilim
yalitima zarar verebilir ve motora zarar verebilir.

(5) Kaza 6nleme
® Bir emniyet tertibat1 hazirlaymn Acil frenleme cihazi gibi, inverterde sorun olmasi durumunda
makine ve ekipmanlarin daha tehlikeli bir sekilde kullanilmasini 6nlemek i¢in.

(6) Bakim, kontrol ve parca degisimi
® [nverterin kontrol devresini (izolasyon direnci 6lgiimii) yiiksek direng dlger ile test etmeyin.

® Diizenli kontrol.

(7) Bertaraf Etme

B Parcalandiktan sonra endiistriyel atik olarak bertaraf edilir.

(8) Genel notlar

® Bu kilavuzdaki ¢ogu ¢izelge veya ¢izim, inverterin bir devre kesici, muhafaza veya kismi agik
devre ile donatilmamis olmasi durumunda inverterin asla ¢aligtirilmamasi gerektigini belirtir.
Inverteri galistirirken, her zaman pano ve devre kesiciyi kullanin ve kurulum kilavuzundaki
diizenlemelere uyun.
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Teknik ozellikler ve model BOLUM 1

H1 serisi etiket bilgisi BOLUM 1 - Kurulum

100S20007 BTO 1.1 Kurulum énlemi

-I—— 1: Dahili DC reaktrii & UYARI

0: Dahili reaktor yok
2: Dahili AC reaktor

e Inverter plastik pargalardan olusur. Bu yiizden zarar vermemeye dikkat edin.

3: Dahili DC ve AC reaktsr Diisey pozisyonda, siirlicliyii hareket ettirmek, tasimak i¢in 6n klavyeyi tutmayn.

T: Dahili STO devresi X: STO devresi yok e Inverter titresimsiz olarak monte edilmistir(5.9 m / s2 or less).

B: Dahili fren iinitesi X: Fren iinitesi yok e Cihazi izin verilen sicaklik araligina uygun kurun ve ¢alistirin (-10 ~ 50C).

Gﬁg: kW e Cihazin ¢aligma sirasindaki sicakligi ¢cok yiiksektir ve bu yiizden yanici, parlayici olmayan bir
I1k ti¢ hane: virgiilden once, virgiilden sonra bir hane yiizeye kurulmasi gerekir.

Ornegin: 0007: 0.75kW

S/T: Monofaze/Trifaze
2/4:220/380V

Makine Modeli
Uriin Modeli (H1 serisi)

e Cihaz diiz ve dikey yiizeylere kurun. Daha iyi 1s1 dagilimi i¢in cihazin yonii dikey olmalidir.

Ayni1 zamanda cihazin etrafinda yeterli bosluk birakin.
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:/4 [lOcm Min £ Hava akigini e
" Z Z engellememek gin et o TES
H1 Serisi Teknik Ozellikler é ~ yeterli bosluk birakin. =il
}/, '{ Fan :f.'-'
Model Giris voltajt Girig | Nominal | Cika Motor ; N2
NO. ode 3 Vol akimi(A) |85 6W) | akmi (A) | (kW) 4 ’ -
7
Fl H100S20007BX0 Tek faz 220V 8.2 0.75 5.0 0.75 7z ; =
H100S20015BX0 Tek faz 220V 14.0 1.5 7.0 1.5 Pmrmms 2
Tek faz 220V 23.0 R ;
F2  |HI00T20022BX0 [ v 22 12.5 22 Sema 1-1 Kurulum talimatlar
Ug faz 220V 13.5
Tek faz 220V 38.6 ® Nemden ve dogrudan giines 151gindan kaginin.
3 H100T20037BX0 - 6. 3.7 15.2 3.7 ®  Cihazi petrol gazi, yanici gaz ve toz bulunan yerlere kurmayin. Cihazi temiz bir yere veya
F l“Jg faz 220V 16.5 yabanci maddelerden izole edilen kapali yere kurun.
H100T20055BX0 Ug faz 220V 24 5.5 23 5.5 ® Bir alana iki veya daha fazla cihaz kuruldugunda, ¢evre sicakligmm izin verilen aralik icinde
H100T20075BX0 Ug faz 220V 37 7.5 31 7.5 olmasini  saglamak i¢in cihazlar1 veya sogutma fanlarimi  uygun bir yere
F4 m
HI100T20110BX0 | Usg faz 220V 52 1 45 1 krun. o § .
H100TA000TBX0 Tc faz 330V 20 075 30 075 ® (Cihazi vidalar ile sabitleyerek saglam bir sekilde takildigindan emin olun.
¢ faz . . . .
F1 TH100T40015BX0 | Ug faz 380V 5.8 1.5 4.5 1.5
H100T40022BX0 Ug faz 380V 6.5 22 5.6 22
F2 |H100T40040BX0 Ug faz 380V 12.6 4.0 10.5 4.0
3 H100T40055BX0 Ug faz 380V 16 5.5 14 5.5
H100T40075BX0 Ug faz 380V 21 7.5 19 7.5
F4 H100T40110BX0 Ug faz 380V 28 11 26 11
H100T40150BX0 Ug faz 380V 36 15 33 15
Fs H100T40185BX0 Ug faz 380V 42 18.5 40 18.5
H100T40220BX0 Ug faz 380V 48 22 46 22
- H100T40300BX0 Ug faz 380V 62 30 58 30
H100T40370BX0 Ug faz 380V 76 37 75 37
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BOLUM 2 - Temel yapilandirma BOLUM 3 - Kablolama
3.1 Ana devre ve fonksiyon karti F4 govdesinin lizerinde P

2.1 Cevresel cihaz baglantist

Cihaz ¢alistirmak igin asagidaki ekipmanlar gereklidir. Normal galismay1 saglamak igin uygun gevresel aygiti se¢in ve dogru
sekilde baglaym. Cihazin hatali uygulamasi veya kurulumu, sistem arizasina, tiriin dmriiniin kisalmasima ve bilesenlerin hasar
gormesine neden olabilir. Devam etmeden once kilavuzu okumali ve tam olarak anlamalisiniz.

Frenleme direnci terminalleri vardir (F4 dahil)

Ug fazhi giig girisi

N
R O
Liitfen gii¢ kaynagim cihazin izin o
AC gii¢ verilen ozellikleri dahilinde s —O O
kullanin.
Uygun bir devre kesici segin. Giig T O
ELB acildiginda, cihaza bityiik bir ani akim Tek fazli 220V girisi
akacakir. oldugunda R/L1 ve S/L2'yi
baglayin =
Gerekli ise kurun. Kurulumdan sonra
Elek ik cihazi ¢aligtirmak veya durdurmak s
X © tl:lfmnyeu amaciyla kullanmayiniz. Aksi takdirde : : Dijital ¢ikis
ontaktor iirtiniin dmriiniin kisalmasina neden Dijital giris : A
olabilir. : Role ¢ikist
# Uygun bir reaktor segmek, daha LT
=1 yiiksek harmonikleri bastirabilir ve : : >
e AC/DC reaktor gii¢ faktoriinii iyilestirebilir. Cihaza Analog giris . ‘ Analog ¢ikis s
g miimkiin oldugunca yakin kullanin. : FonkSIyon : a
g— Cihazi1 uygun bir yere kurun. Yanlis kartl :5.:
= Kurulum ve baglanti cihaza zarar verebilir. Puls girisi Puls grkist .
baglant: : : 3
Motor baglantist Liitfen uzun siireli diisiik hizla ¢alisma H @m@ B R RCEEETE 3
igin bu duruma uygun motor segin. Enk s = - © Standart )
i nkoder girisi E€@9 Modbus 5
Sema 2-1 Dis ekipmanlarin ve inverterin diyagram baglantisi
-qe . . . . : Opsi 1
2.2 Ana devreye uygulanabilir cihazlarin listesi ve elektriksel 7o | | orofibug,
6Zelllklerl : i canbus,
- o P : ' Bluetooth
ablol: > : .
Volaj inverter u Inverter girisi Onerilen kablolama boyutu (mm?) : | GPRs
stnifi nominal giic (kW) Hava anahtart Kontaktor | Giig kablosu (giris/ ) . Frenleme | Kontrol Smyél} i
\%) (kW) modeli modeli cikis kablosu) | PCeakidr | goyreqi | kablosu (harici Sema 3-1 Ana devre ve fonksiyon karti
kablolama) Not: Farkli fonksiyon kartlar farkli terminallere baglanir. Standart fonksiyon kartlarina ek
0.75 075 | hz00-100(164) | C120-16 25 4 25 olarak, her tiirlii kart 6zellestirilebilir. _ _
220 L5 15 Farkl fonksiyon kartlar1 kullanilirken, parametrelerin sifirlanmasi gerekir.
22 2.2
DZ20-100(32A 20-4 & . . L.
3.7 37 (328) | C120-40 N 6 4 Uyart: Giig agikken fonksiyon kartini takip ¢ikarmak kesinlikle yasaktir!
55 55 | DZ20-100(32A) | CJ20-40 4 6 4 . L .
75 75 | DZ20-100(0A) | C120-40 6 3 n 3.2 Gii¢ terminali kablolama talimatlari
11 11 | Dz20-10063A) | CI20-63 8 8 6 & Dikkat
0.75 0.75 s s
1.5 1.5 ) ) . .. . ..
DZ20-100(16A) | C120-16 4 e 220V cihaz icin, 511‘11f3 topraklama yontemini kullanin
22 22 55 25 0.5~0.75 (topraklama direnci: 100Q'dan az).
40 40 e 380V cihaz i¢in, smif 3 topraklama yontemini kullanin
3.5 5.5 DZ20-10032A) | C120-25 4 (topraklama direnci: 10Q'dan az).
380 7.3 7.3 6 4 e Topraklama igin 6zel topraklama terminali kullanin.
1 1 R 6 Kutu igerisinde topraklama i¢in vida kullanmaymiz.
DZ20-1 A 2320~
1;55 1;55 0-1006504) | €120-40 8 8 e Not: Topraklama adimlari
22 2'2 RTINS 10 " 6 (1) Toprak terminalinin yerini belirleyin.
L00(63A) - (2) Topraklama kablosunu toprak terminaline baglayin ve vidalarmn siki oldugundan
30 30 DZ20-100(80A) CJ20-63 10 16 6 emin olun
37 37 DZ20-100(100A) | CJ20-100 16 16 6 :
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BOLUM 4

3.3 Ana devre terminal agiklamasi

Terminal sembolii

Terminal adi

Fonksiyon agiklamasi

=

Topraklama terminali

Cihaz giivenlik topragi

R/L1. S/L2. T/L3

Ana devre gii¢ giris
terminali

Ug fazli baglants, tek fazli baglant: icin R/
L1, S/L2

BOLUM 4 - Klavye

4.1 Klavye Ozellikleri

P+. PB Fren terminali Harici fren direncini baglayin
iki veya daha fazla cihaz DC baray1
P+. P- DC bara terminali paylastiginda(F4 gdvdesinin tizerinde P
terminalleri vardir (F4 dahil)
U. V. W Siiriicii ¢1kis terminali Ug fazli motor baglaymn

e Liitfen giiveligi saglamak igin kablolama yaparken teknik standartlara uygun kablo ¢ap1 segin.
e [zolasyonlu kablo veya kanal ve bunlar1 her iki ugta topraklamak iyidir.
o Gii¢ kaynagi ile giris terminalleri (R /L1, S /L2, T/ L2) arasina NFB taktiginizdan emin olun.

o AC gii¢ kaynagini siiriicliniin ¢ikis terminaline (U V W) baglamayin.
o (Cikis kablolari, topraga kisa devre olmas1 durumunda inverterin metal gdvdesine temas

etmemelidir.
e Cihaz ¢ikisinda faz kaydirma kondansatorleri, LC / RC giiriilti filtreleri ve diger bilesenleri

kullanmayniz.
® Siiriicli ve motor arasindaki kablolama 15 metreyi (220V seviyesi) astiginda, cihazin ana devre
® kablolar1 diger kontrol ekipmanlarindan uzakta olmalidir.
(380V seviye 30 metre), motor bobini iginde yiiksek bir dV / dT olusacak ve bu da motorun ara
katman yalitiminin zarar gérmesine neden olacaktir, liitfen invertor i¢in 6zel bir motor kullanin veya
invertor tarafina bir reaktér takin.
Topraklama kablosu:
o Liitfen topraklama kablosunu PE terminaline dogru sekilde baglaym.
220V ig¢in: Smuf 3 topraklama (topraklama direnci 100Q'un altinda).
380V igin: Ozel siif 3 topraklama (topraklama direnci 10Q'un altinda).
e Topraklama kablosunun kullanim i¢in liitfen elektrikli ekipman teknolojisinin temel uzunluguna ve
boyutuna uyun.
® Topraklama igin 6zel topraklama terminalini kullanin. Cihaz igerisinde topraklama i¢in vida
e kullanmayimiz. Kaynak makineleri, gii¢ makineleri vb. gibi bityiik gii¢ ekipmanlarinin halka agik
topraklamalarindan kesinlikle kaginin. Topraklama kablosu, biiyiik gii¢ ekipmanlarinin topraklama
kablosundan miimkiin oldugunca uzakta olmalidur.
e Topraklama kablosu miimkiin oldugu kadar kisa olmalidir.
e Not: Topraklama adimlari
(1) On klavyeyi gikarin
(2) Topraklama kablosunu toprak terminaline baglayin ve vidalarin siki
oldugundan emin olun.

ﬂ No. Yapi Fonksiyon agiklamasi
1 (FO5 0| Exran
= 2 PR Programlama/ Cikis tusu

L]

Durum goriintiileme arayiiziinde,
durum anahtar1 tusudur;

diger arayiizlerde, sol kaydirma
tusudur

Ayirilmis anahtar

Calistir tusu

Potansiyometre: bkz. parametre P01.63

Programlama modunda deger
degistirme tusu;

Programlama dis1 modda, artis ve
azalis (YUKARI / ASAGI) secim
tusu. Bkz. parametreler P01.63,
P02.03, P02.04

&l
f-+
<
<
: @
=
[=1
L2
=
S
=1
=
B

Giris

10 Durdur/sifirla

11

B €| B O =

Ozellestirilmis anahtar

Gosterge 15181 Isik durumu Fonksiyon Detay1
RUN Yantyor / Yanip soniiyor Calistyor/Yavasliyor
REV Yantyor Ters ¢evirme
REM Yantyor Uzaktan caligtirma
ALM Yaniyor Ariza gostergesi
M Yantyor M@steriye ozel talimatlar, ariza alarmi
alimatlari, bkz. parametreler P01.66 ve P01.67.
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4.2 Klavye kullanimi BOLUM 5 - Hizh baslangi¢
Durum gostergesi Parametre numarasi diizenleme
= p—— = ——r— Parametre degeri diizenleme Not: . . . . L
Bazi parametreler fabrikada ayarlanmistir (fabrikasyon degeri) ve ilk kullanim i¢in
OJO) ayarlanmamustir.

5.1 Motor parametrelerini ayarlayin
Cihaza enerji verildikten sonra, motor parametreleri asagidaki gibi ayarlamak i¢in klavyeyi kullanin.

- PO2G 1]

I—@@

|
[N
_@ = 1‘__:'1'_71'_7/3 ! Motor parametrelerini motor etiketine gore girin.
F UE A ®06 Parametre numarasi Fonksiyon Parametre numaras: | Fonksiyon
®O® | e P06.11 Motor giicti P06.14 Motor akimi
= P06.12 Motor Voltajt P06.15 Motor devri
]
[ iy P06.13 Motor frekansi

5.2 Baslatma ve durdurmay1 kontrol etmek i¢in klavyeyi kullanin ve ¢alisma
frekansini ayarlamak i¢in klavyedeki potansiyometresini kullanin

5.2.1 Giicii agin. Motor parametrelerini ayarlamak i¢in klavyeyi kullanin (P06.11 ~ P06.15), Hiz ve
hizlanma/yavaglama siiresini kontrol etmek i¢in klavye potansiyometresi (P02.50, P02.70).

Klavye frekanst YUKARI/ASAGI

i,

@ @ Parametre . ~
A~ Fonksiyon Deger ayarlama| Detay
/_:'_'4'_ Iy} Ir numarasi
s, - - - -
PO163 Klavye ayarlarinim kaynagt 1 (Fabrika Degeri) Calisma frekansi klavye potansiyometresi tarafindan

ayarlanir
0 (Fabrika Degeri) |Calisma frekansi klavye tarafindan ayarlanir

P02.10 Ayar noktasi kaynagi

P03.00 Baglat komutun kaynagi 1 (Fabrika Degeri) | Calistirmak i¢in klavye komut kanali
= Led Harfleri Aciklama Led Harfleri Aciklama P02.50 Hizlanma siiresi 0 - Hizlanma siiresi gergek ihtiyaclara gore ayarlanmali
"E P02.70 Yavaslama siiresi 0 - Yavaglama siiresi ger¢ek ihtiyaglara gore ayarlanmali
S "~ [N} 1.Goriintti degeri 5.2.2 Cihazi baglatmak igin klavyesindeki RUN tusuna basin, ayarlanan frekansi degistirmek igin
=) I~ Ciks frekanst 11 (P01.68 parametresinden segilir) klavyedeki potansiyometreyi gevirin ve siiriiciiyii durdurmak igin STOP tusuna basin.
g — . 5.3 Baglatmay1 ve durdurmay1 kontrol etmek i¢in terminali ve ¢alisma frekansini
g / Cikag akim L 2.Goriintii degeri . ayarlamak i¢in klavyeyi kullanabilirsiniz.
,_ § ’_ (P01.69 parametresinden segilir)
' i~ 5.3.1 S1 terminali ileri siirme, S2 terminali geri siirme igindir. Kablolama asagidaki
11 Cikis voltajn e Alarm sekilde gosterildigi gibidir.. o
— O S1(ileri)
(] ) Réle ¢ikist, normalde
1~ Bara Voltaji 1~ Ariza Q 82(Geri) agik kontak
. o 5.3.2 Giicii agin, ardindan fonksiyon parametrelerini baglanti semasina gére ayarlayn.
4.3 Karakter gosterimi Asagidaki tabloya bakiniz
Parametre Fonksi Des b
o eger
X 0 / /I A ‘l:l K 'L '/ u nAumarasi onksiyon 2 etay
P B ) P01.63 Klavye ayarlar1 kaynagi artirma 0 Klavye ayar kaynagi P02.92 numarasindan ayarlanir
I 1 [ B L L L v P02.03 Komut (YUKARI) kaynagi Azaltma 1 Artirma komutu (YUKARI) kaynak klavye
] 2 ~ C - M N W P02.04 komutu (asag1) kaynak ayar degeri, 1 Diisiirme komutu (ASAGI) kaynak klavye
L L r - P02.10 1 0 (Fabrika Degeri) | Calisma frekansi klavye ile ayarlanir
_:1’ 3 l:ll D ~ N '-; X P02.92 Klavye ayarlari - Calisma frekansi, P02.18 yiizdesine gore
— el - Hizlanma siiresi gergek ihtiyaglara gore
'_Il 4 t E 11_7 o) l__'l Y P02.50 Hizlanma siiresi 0 ayarlanr
= — — = . B Yavasl iiresi k ihtiyaclara go
n_, 5 14_ F / 1 P = 7 P02.70 Yavaglama siiresi 0 aya;?gn?!a stiresi gergek ihtiyaglara gore
= = - ileri galisma fonksiyonu (terminal ileri
C ~ =] P03.00 Baglat komut kaynagi 3 doniis sinyal girisi)
o 6 o G i Q N i i P
- 7 o H _ R P03.01 Geri baslatma komut kaynagi 4 Srel;la(l:agllrsl?lz)‘ onksiyonu (terminal geri
I Ixi ! - — —
5 ; = 5.3.3 Baglant1 semasindaki K1 kapatildiginda, motor ileri dogru ¢alisir; K1 baglantisi kesildiginde,
H 8 ] I b S motor ¢aligmay1 durdurur. K2 kapatildiginda, motor ters yonde ¢aligir; K2 baglantisi kesildiginde,
motor ¢aligmay1 durdurur. K1 ve K2 ayn1 anda kapatildiginda veya acildiginda, motor ¢aligmay1
[} 9 ! ] /B T durur. 1
= - = durdurur. P02.92 degerini ayarlayarak veya calisma klavyesinde A ve V¥ tuslarma basarak ayarlanan

frekansi artirabilir / azaltabilirsiniz.
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5.4 Baslatma, durdurma ve ¢alisma frekansini analog kontrol etmek icin

terminal kullanimu.
5.4.1 Ileri stirmek i¢in sinyal girisi S1 terminali, S2 ise geri siirmek i¢in. Kablo
baglantilari agsagidaki semada gosterilmistir.

KiI_~

O Si(ileri)

RA
Role ¢ikist, normalde agik
kontak

RB

5.4.2 Giicii agin, ardindan fonksiyon parametrelerini baglanti semasina gore ayarlaym. Asagidaki
tabloya bakiniz

Parametre . o
Fonksiyon Ayar degeri Detay

numarasi
P02.10 Deger kaynagini ayarla 1 2 Caligma frekansi AIl analog miktari tarafindan ayarlanir
P02.50 Hizlanma siiresi 0 - Hizlanma siiresi gergek talebe gore ayarlanir
P02.70 Yavaslama siiresi 0 - Yavaslama siiresi gergek talebe gore ayarlanir
P03.00 Baslat komutu kaynagi 3 fleri doniis fonksiyonu (terminal ileri doniis sinyali girisi)
P03.01 Geri baglat komutu kaynagi 4 Geri fonksiyon (terminal ters sinyal girisi)

5.4.3 All analog girisini ayarlayarak ¢alisma frekansini ayarlayn.
5.4.4 Baglanti semasidaki K1 kapatildiginda, motor ileri dogru ¢alisir; K1 baglantisi
kesildiginde motor ¢alismay1 durdurur. K2 kapatildiginda motor ters yonde ¢aligir; K2
baglantis kesildiginde motor ¢aligmay1 durdurur. K1 ve K2 ayni anda kapatildiginda veya
acildiginda motor durur.
5.5 Proses kontrol PID'si: Coklu hiz ayarlanan
degeri 0, All, geri besleme degeridir
5.5.1 Terminal S1, ileri sinyal girisidir, Al1, geri besleme sinyali girigidir. Kablo
baglantis1 agagida gosterilmistir.

K1

Basing 6lger

Q S1(ileri)

5.5.2 Giicii agin, ardindan fonksiyon parametre tablosunu baglanti semasina gore ayarlayn,
asagidaki tabloya bakin.

:if;‘;?ztsrle Fonksiyon Deger | Detay
P02.10 Deger kaynagi 1'i ayarla 1 PID ayar degeri segilen ¢ok adimli hiz 0: Tam 6l¢egin %100'i PID
P02.11 Deger kaynag 2'yi ayarla 2 geri besleme segilen analog All: 10V tam dlgege karsilik gelir
P02.13 Kanal iligkisini ayarlama 8 PID kontroliinii etkinlegtirin
P02.30 Coklu hiz 0 - PID ayar degeri
P03.00 Baglat komut kaynagi 3 Calisma komutunun kaynagi olarak S1'i se¢in
P04.00 PID oransal kazang - Gerektigi gibi ayarlayin, deger ne kadar biiyiik olursa ayarlama o
P04.01 PID integration time _ Ei(l:lil; Ilﬂl]‘. ](:l:‘; (:‘c;:l;:‘.gL ‘glltjlneli?:‘z}rlayln, deger ne kadar kiigiik
P01.68 Keyboard H monitoring item selectior; 1090 Oge H, PID ayar degeri olan P10.90"1 gosterir
P01.69 Keyboard £ monitoring item selection] 1091 T 63k PID geri besleme degeri olan P10.91' gosterir

5.5.3 Istenen basinci elde etmek i¢in P02.30'u ayarlayin
5.5.4 Baglanti semasindaki K1 kapatildiginda sistem ¢alismaya baslar.

15
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5.6 Baslatma-durdurmay1 kontrol etmek i¢in terminali kullanin
ve calisma frekansini ayarlamak igin iletisimi kullanin

5.6.1 Terminal S1 ileri sinyal girisi i¢indir ve S2 ters sinyal girisi i¢indir.

Kablolama agagidaki sekilde gosterildigi gibidir.

K1
Si(ileri) RA
K2 Role ¢ikisi, normalde agik kontak
S2(Geri)
RB
COM
RJ45

1 MODBUS 1:485+
e s
5.6.2 Giicii agn, ardindan fonksiyon parametrelerini baglanti semasina gére ayarlayn,
asagidaki tabloya bakin.

Parametre
numarasi

Fonksiyon Ayar degeri Detay

PO1.40 Protokol 1 (Fabrika Degeri) MODBUS RTU

P01.41 Yerel adres 1 (Fabrika Degeri) Bagimli adres 1

P01.42 Baud hizi 3 (Fabrika Degeri) 19200bps

P01.43 Parite kontrolii 0 (Fabrika Degeri) Kontrol yok

P01.45 Durdurma biti 1.0 (Fabrika Degeri) | 1 bit

P02.10 Ayar degeri kaynag 1 5 MODBUS iletisim ayarlart

P02.50 Hizlanma siiresi 0 - Hizlanma siiresi gergek ihtiyaglara gore ayarlanir

P02.70 Yavaslama siiresi 0 - Yavaslama siiresi gergek ihtiyaglara gore ayarlanir

ileri doniis fonksiyonu

P03.00 Baslat komutu kaynagi 3 (terminal ileri doniis sinyal girisi)

P03.01 Geri déniis baslatma komut kaynagi | 4 Geri fonksiyon (terminal geri sinyal girisi)

5.6.3 Baglanti semasindaki K1 kapatildiginda, motor ileri dogru ¢alisir; K1 baglantisi kesildiginde
motor ¢aligmay1 durdurur. K2 kapatildiginda motor ters yonde ¢alisir; K2 baglantisi kesildiginde
motor ¢alismay1 durdurur. K1 ve K2 ayn1 anda kapatildiginda veya agildiginda motor galigmay1
durdurur

5.6.4 MODBUS iletigimi (fonksiyon kodu 0x06) yoluyla 0x0121 kaydini yazarak ¢alisma frekansini

degistirin. Ornegin: bagiml adres 1'in 25Hz ¢alisma frekansini degistirin, asagidaki tabloya bakin.

Adres | Fonksiyon kodu| —Kayit adresi Kayit igerigi Kontrol Toplami
Istek karesi 0x01 0x06 0x01 0x21 0xC3 0x50 0x88 | 0xFO
Cevap karesi 0x01 0x06 0x01 0x21 0xC3 0x50 0x88 | 0xFO

5.7 Calistirma ve durdurmay1 kontrol etmek i¢in ve ¢alisma frekansini
ayarlamak icin iletisimi kullanin
5.7.1 lletisim kablosunu asagida gosterildigi gibi baglaymn.

RJ45

RA
- MODBUS Role ¢ikist, normalde
agik kontakt
RB
1:485+
2:485-

S
o
o
<
—
8
=}
ag
=
0
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5.7.2 Giicii agin, ardindan fonksiyon parametrelerini baglanti1 semasina gore ayarlayn, BOLUM 6 - Fonksiyon parametreleri
asagidaki tabloya bakin.
P01.40 Protokol 1 (Fabrika Degeri MODBUS RTU i
rotokol ( geri) Smiflan |Parametre Fonksiyon Ayar araligi Birim Fsl;{lgg
P01.41 Yerel adres 1 (Fabrika Degeri) Bagimli adres 1 dirma_|numarast g
- . 0: Normal Caligma;
P01.42 Baud hizi 3 (Fabrika Degeri) 19200bps o 1: Parametre Baslatma, baslatma parametreleri
PO1.11 | Parametre iglemi PO1.XX disinda; 0
PO1.43 Parite kontroli 0 (Fabrika Degeri) Kontrol yok 2: Tiim parl’ametreleri s;ﬁrlaym
PO145 | Durdurma biti 1.0 (Fabrika Degeri) | 1 bit POLI3 | Anahtar kelime ayarla 0-9999 0
P02.10 Ayar degeri kaynagi 1 5 MODBUS haberlesme ayarlari POI.14 | Anahtar kelime ayarla 0~9999 0
P02.50 Hizlanma siiresi 0 N Hizlanma siiresi gergek ihtiyaglara gore ayarlanir PO1.15 | Giris anahtar kelimesi 0~9999 0
P02.70 Deceleration time 0 - Yavaslama siiresi gergek ihtiyaglara gore ayarlanir P01.20 | Makro program 0~9999 0
< {leri doniis fonksiyonu N
P03.00 Baglat komut kaynagi 2 (terminal Hleri dﬁn){'m sinyal girisi) P01.21 | Tarif 0~10000 0
o . . PO130 | Avarl K | inal 0~199:Deger ayart; 0
5.7.3 MODBUS iletisimi (fonksiyon kodu 0x06) aracihigiyla 0x0122 kaydini yazarak bagimli adresi 1 b varlanacak sanal terminal | 0600 Adres
olan siiriiciiyii baslatin veya durdurun. 0:Tek Komut kaynak modu;
L. . . P01.39 | Komut Modu ) o 0
Ornegin: start komutu, asagidaki tabloya bakin. 1:Coklu komut kaynagi modu
Adres Fonksiyon kodu| Kayit adresi Kayit igerigi Sum of Check o ) 0:Sakli;
- - P01.40 | Iletisim Protokolii 1:MODBUS RTU; 1
Istek karesi 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x01 0xE9 | OxFC = 2~6:Sakl;
Cevap karesi 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x01 0xE9 | OxFC c_/; P0O1.41 | Adres 0~247 1
R ] ] B 0:2400;
Ornegin: komutu durdurun, asagidaki tabloya bakin. =] 1:4800;
] - 9600
- ; — 2:9600;
an Adres Fonksiyon kodu| Kayit adresi Kayit igerigi Kontrol Toplami 5 P01.42 |Baud Hizi 3 19200: bps 3
N : . ’ ’
= Istek karesi 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x10 | 0x29 | OxFO % 4:38400;
i . o 5 10 ~ Sakly;
@, Cevap karesi 0x01 0x06 0x01 0x22 0x00 0x10 0x29 0xFO0 % 2
g =. 0:Kontrol yok;
ag . C e e . - . o
> 5.7.4 MODBUS iletigimi (islev kodu 0x06) araciligryla 0x0121 kaydini yazarak ¢alisma frekansini PO1.43 | Parite kontrolii 1: Kontrol et; 0

degistirin. Ornegin: bagimli adres 1'in 20Hz galigsma frekansim degistirin, asagidaki tabloya bakin. 2:Tek kontrol
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P01.44 | Veri biti 7~8 bit 8
Adres Fonksiyon kodu| Kayit adresi Kayit igerigi Kontrol Toplami P01.45 | Dur biti 0.0~2.0 bit 1.0
i . P01.47 |P; 3 dalik modi 0~123 0
Istek karesi 0x01 0x06 0x01 0x21 | 0x9C | 0x40 | 0xBO | 0xCC arametre ondalik modu
. 0: Klavye sayisal ayari (P02.92); 1:
Cevap karesi 0x01 0x06 0x01 0x21 | 0x9C | 0x40 | 0xBO | 0xCC PO1.63  |Klavye ayarlari kaynag: ye sayisal ayar (P02.92) 1
Klavye potansiyometre ayar1
0: Her zaman 0; 1: Her zaman 1; 2: durduruldu;
PO1.66 |Klavye M 1sik Kaynagt 3: (,ah.sma; 4: Aniza; 5: Uyari; 5
6: Geri ¢aligma 7: Hazir; 64: STO durumu
100 ~ 9999: Adres
PO1.67 Klavye M Lamba kaynag1 0-31 0
bit ekrani
PO1.68 | deger I kaynag 0~9999 1011
PO1.69 | deger 2 kaynag 0~9999 1091
P02.00 | Coklu hiz kaynag O~ 11111111 0
Birlik: S1;
P02.01 | Hizlanma siiresinin kaynagt | Onluk: S2; 0
. Yiizluk: S3;
P02.02 | Yavaslama siiresinin kaynagi| 0
P02.03 Artig komutunun kaynagi Biri,ulﬂer: Klavye; Onluk: 0
(UP) Tletigim;
Yiizliik: S1;
Azaltma komutunun Binlik: S2; o

P02.04 | yavnag (DOWN)
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BOLUM 6
Siniflan |Parametre Fonksiyon Ayar araligt Birim Fab'rik-a
dirma _|numarasi Degeri
P02.10  |Deger kaynag1 1'i ayarla 0: Klavye; 0
1: Coklu hiz;
P02.11 | Deger kaynagi 2'yi ayarla 2: All; 0
3: Al2;
- o 5: iletisim;
P02.12  |Deger kaynagi 3" ayarla 9: Puls girisi 0
200 ~ 9999: Adres
0:FI;
P02.13  |Kanal 1 iliski secimini ayarla| 1:F2; 0
2:F1+F2;
3:F1-F2;
4:F1*F2/100;
5:Maksimum deger(F1,F2);
PO2.14 Kanal 2 iliski se¢imini ayarla| 6:Minimum deger(F1,F2) ; 0
7:Ortalama deger(F1,F2) ;
8:PID(F1,F2)
P02.18  |Maksimum ayar 50.000
0.000~99999.000
P02.19  |Minimum ayar 0.000
Kaginma frekansi 1
P02.20 baslangi¢ noktasi
P02.21 Kaginma frekansi 1 durma
noktast -1000.000~1000.000 % 0.000
P02.22 Kagmma frekansi 2
baslangic noktast
Kaginma frekansi 2 durma
S P02.23 noktasi
'7;_. P02.24  |Jog Frekansi -1000.000~1000.000 % 10.000
% Artirma ve azaltma
o | Po226 |(YUKARIZASAGD Adm | ;460 1000 % 02
< frekansi
=
§ Hafiza segimini artirma ve | 0+ Hafiza yok;
= P0227 |azalima (YUKARI/ 1 Sadece hafizay1 kapatir; ] 3
. ASAGI) 2: Yalnizca hafizay1 durdurur;
3: Hem gii¢ kapatma hem de hafizay: durdurma
P02.28 |Frekans artirma ve azaltma | .1000.000~1000.000 % 0.000
P02.30  |Coklu hiz 0
P02.31 |Cokluhiz 1
P02.32  |Coklu hiz2
P02.33  |Cokluhiz3
P02.34  |Coklu hiz 4
P02.35 |Cokluhiz5
P02.36  |Coklu hiz 6
P02.37  |Coklu hiz 7
-1000.000~1000.000 % 0.000
P02.38  |Coklu hiz 8
P02.39  |Coklu hiz 9
P02.40  |Coklu hiz 10
P02.41 |Cokluhiz 11
P02.42  |Coklu hiz 12
P02.43  |Coklu hiz 13
P02.44 |Coklu hiz 14
P02.45 |Coklu hiz 15

z:ﬁ;f:an Ez;iz:‘: Fonksiyon Ayar araligt Birim g;bgreﬂ;a
P02.50  |Hizlanma Siresi 0
P02.51 |Hizlanma Siiresi 1
P02.52 | Hizlanma Siiresi 2
P02.53  |Hizlanma Siiresi 3
P02.54  |Hizlanma Siiresi 4
P02.55 |Hizlanma Siiresi 5
P02.56  |Hizlanma Siiresi 6
P02.57 |Hizlanma Siiresi 7
0.050~3600.000 s *
P02.58  |Hizlanma Siiresi 8
P02.59  |Hizlanma Siiresi 9
P02.60  |Hizlanma Siiresi 10
P02.61  |Hizlanma Siiresi 11
P02.62  |Hizlanma Siresi 12
P02.63  |Hizlanma Siiresi 13
P02.64  |Hizlanma Siresi 14
P02.65  |Hizlanma Siiresi 15
P02.66 |Jog Hizlanma siiresi 0.050~3600.000 s 5.000
S P02.68  |S egrisi hizlanma siiresi 1
R 0.000~100.000 % 0.000
e P02.69  |S egrisi hizlanma siiresi 2
§ P02.70 | Yavaslama siiresi 0
§ P02.71 |Yavaslama siiresi |
o P02.72 | Yavaslama siiresi 2
P02.73  |Yavaslama siiresi 3
P02.74  |Yavaslama siiresi 4
P02.75 |Yavaslama siiresi 5
P02.76  |Yavaslama siiresi 6
P02.77 | Yavaslama siiresi 7 *
0.050~3600.000 s
P02.78 | Yavaslama siiresi 8
P02.79  |Yavaslama siiresi 9
P02.80 |Yavaslama siiresi 10
P02.81 |Yavaslama siiresi 11
P02.82 |Yavaslama siiresi 12
P02.83 |Yavaslama siiresi 13
P02.84 |Yavaslama siiresi 14
P02.85 |Yavaslama siiresi 15
P02.86 |Jog Deceleration time 0.050~3600.000 s 5.000
P02.87 | Giivenli yavaslama siiresi 0.050~3600.000 s 5.000
P02.88 |S egrisi yavaslama siiresi 1
0.000~100.000 % 0.000
P02.89  |S egrisi yavaslama siiresi 2
P02.90  |Haberlesme ayar degeri -1000.000~1000.000 % 0.000
P02.91 |Haberlesme komutu 0~4294967295 0
P02.92 |Klavye ayar degeri -1000.000~1000.000 % 100.000
P02.93  |Klavye komutu 0~4294967295 0
20
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BOLUM 6
Smniflan [Parametre Fonksiyon Ayar araligi Birim Fabvnk-a
dirma__ [numarasi Degeri
P03.00 Baglat komutu kaynagi 0~ 4294967295 1
Geri baslatma komut Tek komut kaynagi modu (P01.39 = 0): 0: Etki
P03.01 - yok; 0
kaynagi ’
Geri k K N 1: Klavye;
P03.02 eri komut kaynagi 2: fletisim; 0
3:S1;
P03.03 Jog komut kaynagi 4:§0: 1
P03.04 Durdurma komutunun kaynagi | 17 ~32: P01.30'un 0 ~ 15 bitleri 0
P03.05 Serbest durma komut 0
e kaynag Coklu komut kaynag: modu (P01.39 = 1): bit0:
Giivenli Durma Klavye;
P03.06 Komutunun Kaynag bit: Tletigim; 0
P03.07 | Sifirlama komut kaynagt | o o 1
. ifirlama komut kaynagi bit3: S2:
P03.08 Ariza komutunun kaynagi 0
P03.09 kDura‘k}atma komutunun bit16~bit31:P01.30'un 0~15. biti 0
aynagi
P03.20 S1 tip Tek sira: 0: Pozitif mantik ;
P03.21 S2 tip 1: Ters mantik 5
g P03.22 S3 tip 2: Yiikselen sinir;
Q - 3: Diigen smir
=3 P03.23 | S4tip Onlu sira: 1: Yiikselen kenar gegisi; 0
2 P03.24 S5 tip 2: Diisen smir gegisi
o) e PR
- P03.25 $6 tip Y.uzluk hlrd.. 1: Sml.r sinyali temizlenmez
= - diger sinir sinyalleri tarafindan
A P03.26 S7 tip Binlik sira: 1: Smnir sinyali temizlenmez dur
P03.27 S8 tip sinyali ile
P03.28 | S Giris filtreleme 1~16 4
0: Her zaman etkin;
. . 1: Gii¢ agildiktan sonra yeniden etkinlestirilmesi gerekir;
Ba§latm§ sinyali 2: Serbest durdurma veya giivenli durdurmadan sonra
P03.29 etkinlestirme modu yeniden etkinlestirilmelidir; 0
3: Giig agildiktan, serbest durdurmadan veya giivenli
durdurmadan sonra, yeniden etkinlestirmeniz gerekir
Y1 terminal kaynag: 0: Daima 0; 1: Daima 1; 2: Durduruldu;
P03.30 | (RA. RB. RC 3: Calistyor; 4: Anza; 5: Uyary; 3
orRAL. RBI. RCl) 6: Geri doniis; 7: Hazr; 64: STO durumu;
100 ~ 9999: Adres
P03.31 Y1 terminal kaynagi biti 0~31 0
0: Daima 0; 1: Daima 1; 2: Durduruldu;
P332 Y2 terminal kaynagi 3: Calisiyor; 4: Ariza; 5: Uyary; 4
: (RA2. RB2. RC2) 6: Geri doniis; 7: Hazr; 64: STO durumu;
100 ~ 9999: Adres
P03.33 Y2 terminal kaynag biti 0~31 0
0: Daima 0; 1: Daima 1; 2: Durduruldu;
Y3 terminal kaynagt 3: Calistyor; 4: Anza; 5: Uyary;
P03.34 (RA3. RB3. RC3) 6: Geri dontis; 7: Hazr; 64: STO durumu; 5
100 ~ 9999: Adres
P03.35 | Y3 terminali kaynak biti 0~31 0

21

Siniflan |Parametre Fonksiyon Ayar araligi Birim Fab'rik.a
dirma  |numarasi Degeri
P03.36 | Y1 ¢ikis gecikme siiresi
P03.37 | Y2 ¢ikis gecikme siiresi 0.000~6000.000 S 0.000
P03.38 | Y3 cikis gecikme siiresi
P03.39 | Al filtre siiresi 0.100~600.000 s 0.100
P03.40 All sinyal tipi 0: Voltaj girisi; 1: Akim girisi 0
All alt i ilimi
P03.41 alt seviye gerilimi 0.000
(akim)
-999999.000~999999.000 V(mA)
0342 Al st seviye gerilimi 10,000
. (akim) .
P03.43 | All alt seviye ayar1 0.000
-999999.000~999999.000 %
P03.44 | All iist seviye ayar1 100.000
P03.45 | AI2 sinyal tipi 0: Voltaj girisi; 1: Akim girisi 0
Al2 al i ilimi
P03.46 (akni)t seviye gerilimi 0.000
-999999.000~999999.000 V(mA)
S A2 iist seviye gerilimi
© P03.47 (akim) 10.000
Q
=R P03.48 | AI2 alt seviye ayari 0.000
N -999999.000~999999.000 %
s P03.49 | AI2 iist seviye ayari 100.000
"_; P03.60 | AO1 sinyal tipi 0: Voltaj gikist; 1: Akim gikist 0
@ 0: Her zaman 0;
1: Her zaman 10V / 20mA;
2: Cikas frekansi;
. “ 3: Motor akimi;
P03.61 | AOI sinyal kaynagi 4 Cikis voltaj; 2
5: Motor torku;
6: Cikis giicti;
7: Frekansi ayarla
P03.62 | AO1 alt seviye ayart 0.000
-999999.000~999999.000
P03.63 | AOI st seviye ayari 50.000
03.64 AOL alt seviye gerilimi 0.000
PO3.64 | (akim) -
o " -999999.000~999999.000 V(mA)
AOT st sovi P
P03.65 ust seviye gertlimi 10.000
(akim)
P03.66 AO2 sinyal tipi 0: Voltaj ¢ikist; 1: Akim ¢ikist 0
0: Her zaman 0;
1: Her zaman 10V / 20mA;
2: Cikis frekansi;
3: Motor akimz;
AO2 sinyal k g ]
P03.67 stnyal kaynagt 4: Cikas voltaji; 3
5: Motor torku;
6: Cikis giicii;
7: Frekansi ayarla
P03.68 | AO2 alt seviye ayar1 0.000
-999999.000~99999.000
P03.69 | AO2 iist seviye ayar1 50.000
AO2 alt seviye gerilimi
P03.70 (akim) 0.000
~ - = -999999.000~999999.000 V(mA)
P03.71 AO2 iist seviye gerilimi 10.000

(akim)
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Siniflan [Parametre . - - Fabrika
o —" Fonksiyon Ayar aralig Birim e
P04.00 | PID oransal kazang 0.000~10.000 % 0.010
P04.01 | PID integrasyon siiresi 0.001~9999.000 s 10.000
P04.02 | PID diferansiyel kazanci 0.000~9999.000 % 0.000
P04.03 PID fomard feedback 0~500 % 0
coefficient
P04.04 | PID &rnekleme siiresi 0.001~9999.000 s 0.004
P04.05 | PID cikis iist limiti % 100.000
-1000.000~1000.000
ch P04.06 | PID cikis alt limiti % 0.000
% P04.07 | PID gikss filtre siiresi 0.000~600.000 s 0.000
—
v P04.09 | PID arahig 0.001~99999.000 100.000
~
g P04.11 | PID uyku frekanst 0.000~500.000 % 0.000
=
5 P04.12 | PID uyku siiresi 0.000~3600.000 s 0.000
=8
P04.13 | PID uyandirma sapmast 0.000~100.000 % 0.000
P04.14 | PID girisi uyandirma siiresi | 0.000~3600.000 s 0.000
0: Uyuma;
1: PID durur;
P04.15 | PID uyku eylemi 2 Yavagla; 0
: uyku cylemt 3: Serbest durma;
4: Duraklat;
5: En diisiik frekans ¢aligmasi
P04.90 | PID durumu 0~4294967295
0: VF;
P05.00 | Kontrol modu 1: Atk dongii vekiorii 1 1
P05.06 | llori ve gerianahtarlama | 6 556 6000.000 s 0.000
suresi
" - 0: Etki yok;
P05.07 | Zorla yon degistirme 1: Zotla yon degistirme 0
P05.08 | Motor frekanst dist sinir ~1020.000~1020.000 Hz 55.000
0: Baslangig frekansi ¢aligmast;
P05.10 | Baslat fonksiyonu 1: Hiz baslangicinda; 0
2: DC enjeksiyon
8 P05.11 | Baslangic Zaman 0.000~60000.000 s 0.000
;‘;, P05.12 | Baslangic frekansi 0.000~100.000 Hz 0.000
< A
4 0: Tiim yonler;
o P05.14 | Hizh baslatma modunda 1: Deger yoniinii ayarla; 0
3 2 ~3: Ayrilmi
S P05.19 | DC enjeksiyon akimi 0.000~200.000 % 100.000
=]
3 P05.20 | Durdurma fonksiyonu (B)g;:: 3’;:::;833;2?3’ 1: DC frenleme; 0
P05.21 | Durdurma frekansi 0.000~1000.000 Hz 0.000
P05.22 | DC frenleme akimi 0.000~300.000 % 100.000
P05.23 | DC frenleme siiresi 0.000~1000.000 s 0.000
P05.24 | Demanyetizasyon zaman | g.900~1000.000 % | 10.000
P05.26 | Manyetik aki fren 0.000~1000.000 Hz | 0.000
aktivasyon frekansi
P05.27 Manyetik Aki frenleme 100~200 % 100
katsayist
Po5.28 | Manyetik Akt frenleme 0.000~1000.000 s 0.000
. . 0: Gegersiz;
P05.30 | Fren direnci modu 1 Maksimum gérev dongiisi 1

Siniflan |Parametre Fonllsiyon Ayar aralig Birim Fab'rik.a
dirma__|numarasi Degeri
P05.50 |Otomatik sifirlama modu 0~9999 0
P05.51 |Otomatik sifirlama zaman1 | 0.000~600.000 s 10.000
P05.60 A%m.)matlc energy saving 30~100 % 100
minimum flux
Otomatik enerji tasarrufu
P05.61 baslatma frekanst 0.000~200.000 Hz 5.000
Manuel enerji tasarruflu
P05.63 manyetik aki 30~90 % 70
P05.71 | Akim limiti 0~300 % 150
P05.76 | Elektrik torkunun {ist sinir1 | 0.000~900.00 % 150.000
S
»n P05.77 |Rejeneratif torkun dist siurt | 0.000~900.000 % 150.000
=
g P05.80 |Asiri voltaj kontrolii 0: Invalid; 1: Valid at all times 1
7ov' P05.82 A§|r| %cri]im kontrolii 6lgek 0~200 % 100
=1 faktori
=) -
S | pos.gs |Aswm gerilim kontrol 1~10000 % 100
=8 integral katsayist
Birimler: Sebeke gii¢ kesme eylem modu
0: Gegersiz;
1: Aminda durma;
- . . 2: Giivenli park;
P05.85 | Diisiik voltaj kontrolii 3~ 6: Ayrilmis 0
Tens: Giig sebekesinin diisiik voltajli calisma modu
0: Gegersiz;
1: Giivenli frekans azaltma
P05.86 Elektrik sebekesi gerilim seviyesi 100~800 v %
0: Gegersiz;
P05.90 |AVR fonksiyon segimi 1: Gegerli; 1
2: Yalnizca yavaslarken gegersiz
P05.91 |AVR fonksiyonu 0~100 % 100
. soniimleme faktori
. . 0: Gegersiz
P06.00 Motqr para metresi kendi 1: Kendi kendine 6grenmeyi tamamlayn 0
kendine 6grenme B . .
2: Basit kendi kendine 6grenme
P06.05 | Tastyici frekans 2~16 kHz *
P06.06 | Agin modiilasyon fonksiyonu | O: Invalid; 1: Valid 1
0: Asenkron motor;
. 1: Yiizey montajli sabit miknatish senkronizasyon;
= P06.10 | Motor tipi 2: Salient pole sabit miknatish senkronizasyon 0
A 4: Tek fazli motor
5 P06.11 | Motor nominal giicii 0.000~100000.000 kw *
; P06.12 | Motor nominal gerilimi 0~1000 \ *
8— P06.13 | Motor nominal frekansi 1~3000 Hz *
2 P06.14 | Motor nominal akim1 0.00~1000.00 A *
P06.15 | Motor nominal hizt 10~65535 rpm *
P06.16 |Motor giig faktorii 0.00~1.00 *
P06.17 | Motor kutup sayist 2~100 *
P06.18 | Motor nominal torku 0.1~10000.0 N-m *
P06.19 | Motor yiiksiiz akimi 0.00~1000.00 A *
P06.20 |PM motor geri EMF/rev 1.000~10000.000 mV/rpm *
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::2:1:“ :32:::‘: Fonksiyon Ayar aralig Birim gfgrei‘l—(ia

P10.05 |Yazilim versiyon numarast

P10.10 |Kontrol sdzciigii 0~4294967295

P10.11 |Ayarlanan deger -65535.0~65535.0

P10.15 |Mevcut durum 0~4294967295

P10.16 | Ariza durumu sozciigii 1 0~4294967295

P10.17 |Ariza durumu sdzciigii 2 0~4294967295

P10.18 |Alarm durum sdzciigii 0~4294967295

P10.20 |Cikis frekansi mutlak degeri | 0.0~65535.0 Hz

P10.21 | Cikis frekanst -65535.0~65535.0 Hz

P10.22 | Cikis akimi 0.00~65535.00

P10.23 |Cikis gerilimi 0.0~65535.0 \%

P10.24 |Cikis torku 0.000~65535.000 N-m

P10.25 |DC gerilim 0.0~65535.0 \%
5 P10.26 |invertor sicakligt 0~65535 T
;.m}. P10.27 |invertor sicak yiikii 0~65535 %
‘5" P10.28 |Motor sicak yiikii 0~65535 %
= P10.30 |Giig 0.000~65535.000 kw
§ P10.31 |Enerji tiiketimi 0.000~4294967.295 kW:h
< P10.40 |Giig agik kalma siiresi 0.000~4294967.295 h

P10.41 | Agilma sayist 0~4294967295

P10.60 |Gegerli alarm numarasi 0~4294967295

P10.61 |Mevcut ariza numarast 0~4294967295

P10.62 |Son ariza numarasi 0~4294967295

P10.63 |ilk iki ariza numarast 0~4294967295

P10.70 |S giris terminali durumu 0~4294967295

P10.71 |All terminal giris degeri -65535.000~65535.000 %

P10.72 | A2 terminal giris degeri -65535.000~65535.000 %

P10.74 |Y terminali ¢ikis durumu 0~4294967295

P10.75 |AO! terminal gikis degeri -65535.000~65535.000 %

P10.76 |AO2 terminal gikis degeri -65535.000~65535.000 %

P10.78 |Puls giris frekansi 0.000~10000.000 kHz

P10.79 |Darbe gikis frekansi 0.000~10000.000 kHz

P10.80 |Enkoder sayisi 0~4294967295

P10.81 | Enkoder hizi -9999.000~9999.000 Hz

P10.82 |Kodlayici agist 0.0~359.9 deg

P10.90 |Deger 1'i ayarla -999999.000~999999.000 %

P10.91 | Deger 2'yi ayarla -999999.000~999999.000 %

P10.92 | Deger 3'ii ayarla -999999.000~999999.000 %

P10.98 | Deger 1'i goster —-99999.000~99999.000

P10.99 |Deger2'yi goster —-99999.000~99999.000

Smiflan |Parametre . o aa Fabrika
A 1
dirma  |numarast AL e Birim Degeri
P06.40 | Stator empedanst 0.000~99.990 Q *
P06.41 | Rotor empedansi 0.000~99.990 Q *
P06.42 |Stator kagak reaktanst 0.000~999.990 mH *
P06.44 | Motor ana reaktanst 0.00~999.90 mH *
P06.50 |PM d-ekseni reaktanst 0.000~1000.000 mH *
P06.51 |PM q-ckseni reaktansi 0.001~9999.000 mH *
o -
& | Po6.52 |PM d-axis reactance 0.0~100.0 % x
Z PM q-ckseni reaktans
2 P06.53 q-eksent reaktans 0.0~100.0 % *
=4 doygunluk katsayist
g P06.54 Maksimum alan zayiflatma 10~400 % 100
2 akimi d
o
= P06.55 Maksimum alan zayiflatma | 14_ 450 % 100
akimi q
P06.60 |Tek fazli motor déniis oram | 0.200~1.800 1.000
s 0: Sabit tork; 1: Fan su pompast;
P06.70 | Yiik tipi 2: Promotion; 3: Ayrilmig 0
Motor kablosu
P06.80 kompanzasyon giicii 0~500 0
P07.50 |Kayma telafisi -500~500 % 100
PO7.51 Kayma telafisi filtre sabiti 1~10000 % 100
P07.52 ]‘(‘ez"“““s bastirma 0~10000 % 100
atsayisi
PO7.53 Bjj,:k hiz bastirma filtre 1~10000 % 100
(=3
= PO7.54 Yﬁlfsck hizli bastirma filtre 1~10000 % 100
7~ sabiti
=]
2, P07.55 l?lo‘rlnal‘ik tork artirma 0~300 % 100
3 atsayist
(:3_’. P07.57 |Diisiik hizda minimum akim | 0~300 % 50
%' P07.58 | Statik siirtinme kaldirma katsayisi| 0~10000 % 100
é P07.59 |Statik siirtiinme kaldirma siiresi| 0.0~1000.0 s 0.0
2| P07.71 | VF cgrisi-F1 50.0
P07.72 |VF egrisi-F2 50.0
0.0~3000.0 Hz
P07.73 | VF egrisi-F3 50.0
PO7.74 | VF egrisi-F4 50.0
P07.75 | VF egrisi-VO 0
P07.76 | VF egrisi-V1 *
0~10000
P07.77 |V egrisi-V2 v *
P07.78 |VF egrisi-V3 *
PO7.79 |VF egrisi-V4 *
é—' % P09.00 | Giris faz kaybi islemi 0: Ariza; 1: Alarm; 2: Gegersiz 2
=] at/) P09.04 Cikis faz kaybi tespiti 0: Gegersiz; 1: Gegerli 1
o =
78R
- B P09.06 | ETR secimi 0: Gegersiz; 1: Alarm; 2: Ariza 2
0: STO/STO1/STO2/STO3 status is not displayed;
P09.49 | STO ekran segimi 1: Display alarm in STO state; 2

2: Display fault in STO state
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BOLUM 6

BOLUM 6
Siniflan |Parametre Pty Ayar araligi Birim Falzrika
dirma  |numarasi Degeri
p11.10 |Meveutanza gikis frekanst | 999999 0-999999.0 Hz 0.0
p11.17 |Meveutanzagikisakim | 999999 00~999999.00 A 0.00
P11.12 |Mevcut ariza bara gerilimi | -999999.0~999999.0 0.0
P11.13 |Meveutariza inverter -999999~999999 ¢ 0
sicakhigt
P11.14 |Meveutanza S terminal -999999~999999 0
durumu
P11.15 Mevcut ariza Y terminal -999999-999999 0
durumu
P11.16 | Birikmis ailis stiresi 0.000~4294967.295 h 0.000
Onceki arizanin gikis
PI1.20 | A -999999.0~999999.0 Hz 0.0
p11.21 | Oneckianzanmetkis akimt | _g99999 00_999999.00 A 0.00
= | pr1.gg |Oncekianzanm bara -999999.0~999999.0 v 0.0
> gerilimi
= O i ar1za i or sicaklis
5 P11.23 Onceki arizanin invertor sical 11%99999~999999 © 0
~— ——
o S-Onceki arizanin S-
E. P11.24 | o -999999~999999 0
P11.25 gﬁfmk;“‘za"m Yterminall | 999999999999 0
P11.26 i‘:ﬁ:‘:ﬂ‘:ﬁ“m birikmis | 000~ 4294967.295 h 0.000
2. arizanmn ¢ikis frekanst
P11.30 -999999.0~999999.0 Hz 0.0
p11.31 |2 anzanngikigakimlar | 999999 00~999999.00 A 0.00
P11.32 |2. arizanin bara gerilimi -999999.0~999999.0 \4 0.0
P11.33 2. arizamn invert6r sicaklig 2999999~999999 © 0
P11.34 |55 2 anzalannterminal | 999999 999999 0
P11.35 2. ariza Y terminal durumu -999999~999999 0
P11.36 :}m‘;ﬁ;m birikmis 0.000~4294967.295 h 0.000
o o—
P12.00 |Serb 1~
| g0 | ~999999.000~999999.000 0.000
Ew P12.19 | Serbest parametreler
C,;D# :!" P12.90 |Serbest parametre
° 9 = 91~Serbest parametreler -999999.000~999999.000 0.000
= P12.99 |00
; P13.00 |Karsilastirict gikist 0~4294967295 0
gj P13.01 | Mantiksal giktt 0~4294967295 0
=
2. | p13.02 |Dogrusal donisiim 1 -999999.000~999999.000 0.000
é sonucu
= | p13.03 |Dogrusal doniisiim 2 -999999.000~999999.000 0.000
Q . sonucu . . .
=
Z | pr3.10 |TeKliaritmetikislem I 6ikis | ~999999.000~999999.000 0.000
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Siniflan |Parametre Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fab'rik.a
dirma __|numarasi Degeri
P31y | kD ameticislen 2 -999999.000~999999.000 0.000
Tekli ari ik isl
PI3A2 | o M 3 ~999999.000~999999.000 0.000
p13.1g | Tekliaritmetikislem 4 cikis | 999999 000~999999.000 0.000
P13.14 | Tekli aritmetik islem 5 ¢ikis | -999999.000~999999.000 0.000
P13.15 | Matematik islemi 1 gikist -999999.000~999999.000 0.000
P13.16 |Matematik islemi 2 gikisi -999999.000~999999.000 0.000
P13.17 |Matematik islemi 3 gikist —-999999.000~999999.000 0.000
P13.18 |Matematik islemi 4 ¢ikis —-999999.000~999999.000 0.000
oy P13.40 |Karsilastirict 1 ¢ikist 0~1 0
5‘1 P13.41 | Karsilastiric1 2 ¢ikist 0~1 0
% P13.42 |Karsilastiric1 3 gikist 0~1 0
E' P13.43 | Karsilastirict 4 ¢ikist 0~1 0
< P13.44 | Karsilastirict 5 ¢ikist 0~1 0
;": P13.45 | Karsilastirict 6 ¢ikist 0~1 0
P13.46 | Karsilastirict 7 ¢ikist 0~1 0
P13.47 | Karsilastiric1 8 ¢ikisi 0~1 0
P13.48 | Karsilastiric1 9 ¢ikist 0~1 0
P13.50 |Mantiksal 1 gikist 0~1 0
P13.51 | Mantiksal 2 gikist 0~1 0
P13.60 |Zamanlayici 1 akim saymm1 | 0~4294967295 0
P13.61 | Zamanlayici 1 gegerli degeri| 0~65535 0
P13.62 | Zamanlayici | gegerli asamast 0~16 0
P13.63 | Zamanlayici 2 akim saymmi | 0~4294967295 0
P13.64 | Zamanlayici 2 gegerli degeri| 0~65535 0
P13.65 |Zamanlayic: 2 gegerli asamast | 0~16 0
A P,
o P14.01 Encoder 1 ¢dziiniirligi 1~2147483647 1024
()
=
3
g- P14.02 |Encoder 1 yonii 0: fleri; 1: Geri 0
2
Karsilastirier 1 girig
P16.00 parametresi segimi 0~65535 0
P16.01 Karsllasnrlg 1 kar}llastlrma 0~65535 0
parametresi segimi
— Karsilastirici 1 0: >; 1:<; 2: =; L=
P16.02 silag 0
a yapilandirmasi 4: = 5:~; 6: F
é P16.03 |Karsilastiricr 1 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
= —
5 | pro.o4 |Karsilastine 2 girig 0~65535 0
Jax parametresi se¢imi
2.
g P16.05 K'al:$lla$[1r‘lf:lv2 l.(ar.§1la§tlrma 0~65535 0
2. parametresi segimi
0: >; 1:<; 2: =; Y
P16.06 | Karsilastiric: 2 yapilandirmas 4: = 5~ 6: = 0
P16.07 Karsilastiric: 2 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
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BOLUM 6

BOLUM 6
Smiflan |Parametre Fonllsiyon Ayar araligi Unit Fab'rik.a
dirma  |numarasi Degeri
P16.36 ls\gzin‘:lliklblrum 1 parametre 0~65535 0
Mantik birimi 1 giris biti
P16.37 secimi 1 0~32 0
Mantik birimi 1 parametre
P16.38 seqimi 2 0~65535 0
Mantik birimi 1 giris biti
P16.39 seqimi 2 0~32 0
Mantik birimi 1 parametre
P16.40 secimi 3 0~65535 0
Mantik birimi 1 giris biti _
P16.41 secimi 3 0~32 0
P16.42 Mantiksal birim 1 0: Etki yok; 1: And; 2: OR; 0
: yapilandirma 1 3: NAND; 4: NOR; 5: XOR
P16.43 Mantiksal birim 1 0: Etki yok; 1: And; 2: OR; 0
: yapilandirma 2 3: NAND; 4: NOR; 5: XOR
P16.44 I:;I;nntqlrlbmml 2 parametre 0~65535 0
Mantik birimi 2 giris biti
P16.45 segimi | 0~32 0
P16.46 ls\gzﬁsikzblmm 2 parametre 0~65535 0
Mantik birimi 2 giris biti
P16.47 secimi 2 0~32 0
> Mantik birimi 2 parametre
5 P16.48 seqimi 3 0~65535 0
5 P
?: P16.49 Ma?m.k birimi 2 giris biti 0~32 o
=~ segimi 3
5: P16.50 Mantiksal birim 2 O.A Etki yokj 1 : And; . 2: OR; 0
5 yapilandirma 1 3: NAND; 4: NOR; 5: XOR
= P14.51 Mantiksal birim 2 0: Etki yok; 1: And; 2: OR; 0
. yapilandirma 2 3: NAND; 4: NOR; 5: XOR
P16.76 Segici 1 parametre kaynagi 0~65535 0
P16.77 |Segici 1 ayart 0~16 0
P16.78 Secici 1 hedef parametreleri 0~65535 0
P16.79 Secici 2 parametre kaynagi 0~65535 0
P16.80 |Selektor 2 ayart 0~16 0
Selektor 2 hedef
P16.81 parametreleri 0~65535 0
P16.82 |Sesici 3 parametre kaynag 0~65535 0
P16.83 |Selektor 3 ayart 0~16 0
Selektor 3 hedef
P16.84 parametreleri 0~65535 0
P16.85 Secici 4 parametre kaynagi 0~65535 0
P16.86 |Segici 4 ayar 0~16 0
Segici 4 hedef
P16.87 parametreleri 0~65535 0

Smiflan [Parametre Fonksiyon Ayar araligi Birim Fab'rik-a
dirma _ [numarasi Degeri
Karsilastiric: 3 giris
P16.08 parametresi se¢imi 0~65535 0
Karsilastirici 3 karsilagtirma
P16.09 parametresi segimi 0~65535 0
Kargilastirict 3 0: >; 1:<; 2: =; S
P16.10 yapilandirmasi 4: =; 5:~; 6: # 0
P16.11 |Karsilastirict 3 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
Karsilastirici 4 giris
P16.12 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastirict 4 karsilagtirma
P16.13 parametresi se¢imi 0~65535 0
Karsilastiric: 4 0: >; 1:<; 2: =; S
Fle.14 yapilandirmasi 4: =; 5: =; 6: # 0
P16.15 |Karsilastirict 4 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
Karsilastiric: 5 giris
Ple.16 parametresi se¢imi 0~65535 0
Karsilastirici 5 kargilagtirma
P16.17 parametresi se¢imi 0~65535 0
Karsilastiric1 5 0: >; 1:<; 2: =; e
P16.18 yapilandirmast 4: =; 5: ~; 6: #~ 0
= P16.19 |Karsilastirict 5 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
=] Karsilastiric: 6 giris ~
g P16.20 parametresi se¢imi 0~65535 0
=
~ Kargilastiric: 6 karsilagtirma
=N P16.21 parametresi segimi 0~65535 0
5
3 s < > <
=. Karsilastiric1 6 0: >; 1:<; 2: =; <;
P16.22 yapilandirmasi 4: =; 5: ~; 6: # N
P16.23 Kargilastiric1 6 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
Karsilastiric1 7 girig
P16.24 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastiricr 7 karsilagtirma
P16.25 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastiric1 7 0: >; 1:<; 2: =; L=
P16.26 yapilandirmasi 4: =; 5: =; b: # 0
P16.27 |Karsilastirict 7 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
Kargilagtiric: 8 giris
P16.28 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastiricr 8 karsilagtirma
P16.29 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastirict 8 0: >; 1:<; 2: =; L=
P16.30 yapilandirmasi 4: =; 5: =; 6: # 0
P16.31 |Karsilastirict 8 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
Karsilastiric1 9 girig
P16.32 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastiricr 9 karsilagtirma
P16.33 parametresi segimi 0~65535 0
Karsilastirict 9 0: >; 1: <; 2: =; e
P16.34 yapilandirmast 4: =; 5: =; b: # 0
P16.35 |Karsilastirict 9 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
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BOLUM 6

Smiflan |Parametre Fonllsiyon Ayar araligi Birim Fab'rik.a
dirma _|numarasi Degeri
Matematiksel ¢aligma 1
P17.26 Parametre kaynagi 1 0~65535 0
Matematiksel ¢aligma 1 _
P17.27 Parametre kaynag@ 2 0~65535 0
Matematiksel ¢aligma 1 _
P17.28 Parametre kaynagi 3 0~65535 0
. 0: Etki yok; 1: +; 2: — 31 % 4 /;
P17.29 M"‘f“"“"f‘“‘“f‘““ 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama;  9: Bitsel VE; 0
Galisma ayar: 10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
. Lo 0: Etki yok; 1: +; 2: - 30 % 4: /;
P17.30 S’I:fr;atlkmlemllblem 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
Y 10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
Matematiksel islem 2
P17.31 | barametre kaynag 1 0~65535 0
Matematiksel islem 2 _
P17.32 Parametre kaynagi 2 0~65535 0
Matematiksel islem 2
P17.33 Parametre kaynagi 3 0~65535 0
Matematik iglem 2 Islem 0: Etki yok; 1 * 20 - 3% _4: /;,
P17.34 ayart 1 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
o : 0: Btki yok; 1: +; 2: - 3 %, 4: /;
Mat k islem 2 Isl ! ! | !
P17.35 |, zrf';a“ WemSNem 5 MAX; 6: Min; 7: Ortalama;  9: Bitsel VE; 0
¥ 10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
—_
Q Matematiksel islem 3 _
é P17.36 Parametre kaynagi 1 0~65535 0
1] Matematiksel islem 3
g P17.37 | Parametre kaynag 2 0~65535 0
® ecel i
=, Matematiksel islem 3 _
23 P17.38 Parametre kaynagi 3 0~65535 0
e . ) 1 4. . k- . /.
. Matematik iglemi 3 Islem 9 Etki yok; 1 + 2 31k _4‘ /i
EZN P17.39 ayari 1 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
g 10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
@ Matematik iglemi 3 Islem 0: Etki yok; 1: +;  2: - 31 % 4: /5
= P17.40 ayan 2 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
10: Bitsel VEVA; 11: Bitsel ve bitsiz
Matematiksel islem 4
P17.41 Parametre kaynagi 1 0~65535 0
Matematiksel islem 4
P17.42 | parametre kaynag 2 0~65535 0
Matematiksel iglem 4 _
P17.43 Parametre kaynagi 3 0~65535 0
. s 0: Etki yok; 1: +; 2: - 30 % 4: /;
P17.44 MateTatlkl§leml4I$1€m 5: MAX; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
Ayert 10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
P17 45 Matematik islemi 4 Islem 0
ayar1 2
0: Ims; 1: 10ms; 2: 100ms; 3: 1s; 11~26: S1-S16 arasinda, S'nin
% | P18.00 |Zamanlayci 1 saatkaynags | yikselen kenari terminali, say arti 1; 27~42: Sanal terminal 0
- - P01.30 bit 0~16'dan; 200~3799: Adres
gy
= § 0: Tek bir galismanin sonunda durur;
e =R 8.0 Zamanlayici 1 aligma 1 ~ 16: Bir sonraki déngiiniin baslangicini ayarlayin 0
- modu ek bir islemin sonunda, dongii otomatik olaral
S 5 | P18.01 |04 Tek bir isl da, dong k olarak
§ ayardan baglar
P18.02 |Zamanlayici 1 kontrol bit0: Etkinlestir; bit1: Saymaya baglayin; 0

komutu

bit2: Saymay1 duraklat; bit3: Sayimi temizle

BOLUM 6
Sl | Fonksiyon Ayar aralig Birim Fab'rik-a
dirma _|numarasi Degeri
P16.88 Selektf&r 5 parametre 0~65535 0
kaynag1
P16.89 |Selektor 5 ayari 0~16 0
Selektor 5 hedef
P16.90 parametreleri 0~65535 0
P16.91 Selektfir 6 parametre 0~65535 0
kaynagi
P16.92 |Selektor 6 ayart 0~16 0
Selektor 6 hedef
P16.93 parametreleri 0~65535 0
P16.94 Selektfjr 7 parametre 0~65535 0
kaynagt
P16.95 |Selektor 7 ayar 0~16 0
Selektor 7 hedef
P16.96 parametreleri 0~65535 0
P16.97 Selekt;o'r 8 parametre 0~65535 0
kaynagi
P16.98 |Sclektor 8 ayari 0~16 0
Selektor 8 hedef
P16.99 parametresi 0~65535 0
P17.00 |Dogrusal doniisiim 1 0~65535 0
. parametre kaynagi
P17.01 | Dogrusal déniisiim 1 X1 —-999999.000~999999.000 0.000
P17.02 |Dogrusal déniisiim 1 X2 —-999999.000~999999.000 50.000
P17.03 |Dogrusal déniisiim 1 Y1 —-999999.000~999999.000 0.000
P17.04 |Dogrusal doniisiim 1 Y2 -999999.000~999999.000 1500.000
Dogrusal doniigiim 2
P17.05 parametre kaynag1 0~65535 0
P17.06 |Dogrusal doniisiim 2 X1 —-999999.000~999999.000 0.000
P17.07 |Dogrusal doniisiim 2 X2 -999999.000~999999.000 0.000
;1‘ P17.08 | Dogrusal déniisiim 2 Y1 -999999.000~999999.000 0.000
§ P17.09 | Dogrusal doniisiim 2 Y2 -999999.000~999999.000 0.000
1 Tek aritmetik islem 1
é P17.16 parametre kaynagi 0~65535 0
= . o . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
Z | pizay |Tekarimedkislembislem | 5o 4:Power2;  5:Power 0
o Y 6:Rastgele say1
-5 —
= Tek aritmetik iglem 2
(BD P17.18 parametre kaynagi 0~65535 0
@ . P : 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
A VAT) :e::mme"k slem 2islem | 3 s 4:Power2;  5:Power 0
Y 6:Rastgele say1
Tek aritmetik iglem 3
P17.20 parametre kaynag 0~65535 0
. I . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.21 Ze:r;mtme"k islem 3 islem 3:Cos; 4:Power2; 5:Power 0
Y 6:Rastgele say1
Tek aritmetik iglem 4
P17.22 parametre kaynagi 0~65535 Y
. oo . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P1723 | Jekarimeticistemdisien | 3. coq; 4Power2;  5:Power 0
6:Rastgele say1
Tek aritmetik iglem 5
P17.24 parametre kaynagi 0~65535 0
. o . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.25 ;l"e;lantmeuk islem 5 islem 3:Cos; 4:Power2; 5:Power 0
o 6:Rastgele say1
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BOLUM 6

Siniflan |Parametre - Ayar aralig1 Birim | Fabrika
dirma  |numarasi Degeri
P18.03 |Zamanlayici 1 ayar degeri -1~4294967295 -1
P18.04 |Zamanlayici 1 faz 1 zamam | 0~4294967295 0
P18.05 |Zamanlayic 1 faz 2 zamani | 0~4294967295 0
P18.06 |Zamanlayic 1 faz 3 zamani | 0~4294967295 0
P18.07 |Zamanlayic 1 faz 4 zamani | 0~4294967295 0
P18.08 |Zamanlayici 1 faz 5 zamam | 0~4294967295 0
P18.09 |Zamanlayici 1 faz 6 zaman1 | 0~4294967295 0
P18.10 |Zamanlayici 1 faz 7 zamam | 0~4294967295 0
P18.11 |Zamanlayic 1 faz 8 zamani | 0~4294967295 0
P18.12 | Zamanlayici 1 faz 9 zamam | 0~4294967295 0
P18.13 |Zamanlayici 1 faz 10 zaman | 0~4294967295 0
P18.14 |Zamanlayici 1 faz 11 zamani | 0~4294967295 0
P18.15 |Zamanlayici 1 faz 12 zaman | 0~4294967295 0
P18.16 |Zamanlayici 1 faz 13 zamani | 0~4294967295 0
P18.17 |Zamanlayici 1 faz 14 zamani | 0~4294967295 0
P18.18 |Zamanlayici 1 faz 15 zamani | 0~4294967295 0
P18.19 |Zamanlayici 1 faz 16 zamani | 0~4294967295 0
0: Ims; 1: 10ms;
2:100ms;
P18.20 |Zamanlayici 2 saat kaynagi | 3: Is; 11~26: S1-S16 arasinda, S'nin yiikselen kenar1 terminali, 0
say1 arti 1; 27~42: Sanal terminal P01.30 bit 0~16'dan;
200~3799: Adres
—_
e 0: Tek bir ¢caligmanin sonunda durur;
N P18.21 Zamanlayici 2 galigma 1 ~ 16: Bir sonraki déngiiniin baslangicin1 ayarlayin 0
5 . modu Tek bir islemin sonunda, déngii otomatik olarak ayardan
] baslar
= P18.22 Zamanlayici 2 kontrol bit0: Etkin; bitl: Saymaya basla; 0
3 komutu bit2: Saymay1 duraklat; bit3: Sayimi temizle
; P18.23 | Zamanlayici 2 ayarlanan deger —1~4294967295 -1
o
2, P18.24 |Zamanlayic12 faz 1 zamani | 0~4294967295 0
% P18.25 |Zamanlayici 2 faz 2 zamam | 0~4294967295 0
P18.26 |Zamanlayici 2 faz 3 zamam | 0~4294967295 0
P18.27 |Zamanlayici 2 faz 4 zamam | 0~4294967295 0
P18.28 |Zamanlayici2 faz 5zaman | 0~4294967295 0
P18.29 |Zamanlayici 2 faz 6 zaman | 0~4294967295 0
P18.30 |Zamanlayic12 faz7 zaman | 0~4294967295 0
P18.31 |Zamanlayici 2 faz 8 zaman | 0~4294967295 0
P18.32 |Zamanlayic12 faz 9 zamam | 0~4294967295 0
P18.33 |Zamanlayic12 faz 10 zaman | 0~4294967295 0
P18.34 |Zamanlayic12 faz 11 zamani | 0~4294967295 0
P18.35 |Zamanlayici 2 faz 12 zaman | 0~4294967295 0
P18.36 |Zamanlayici 2 faz 13 zamani | 0~4294967295 0
P18.37 |Zamanlayici 2 faz 14 zaman | 0~4294967295 0
P18.38 |Zamanlayici 2 faz 15 zaman | 0~4294967295 0
P18.39 |Zamanlayici 2 faz 16 zaman | 0~4294967295 0
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BOLUM 6
6.1 Grup 01 parametreleri: sistem yapilandirmasi
Parametre Fonksiyon Ayar aralify Birim Faburik.a
numarasi Degeri
0: Normal Caligma;
1: Parametre sifirla, sifirlanan parametreleri
PO1.11 |Parametre igslemi PO1.XX disinda; 0
2: Tiim parametreleri sifirlayin
P01.13 |§ifre ayarlama 0~9999
P01.14 | Ayarlanan sifre onaylama 0~9999
P01.15 |Input keyword 0~9999
» Fonksiyon: Parametre ¢alisma ayari
> Prensip agiklamasi:
PO1.13 ve P01.14't ayn1 sifir olmayan sayiya ayarlayin ve ayarlanan sifre gegerlidir.
REmio c Ayar araligs Birim | o0k
P01.20 |Macro-program 0~9999 0
P01.21 |Recipe 0~10000 0

» Fonksiyon: uygulama makrosu, formiil se¢in

> Prensip agiklamasi:
Uygulama makrosu bir parametre grubudur. Ilgili uygulama makrosunu etkinlestirmek makro parametre setini
ayarlamakla aynidir.
Ilgili makroyu segmek igin P01.20'yi ayarlayin, ayn1 anda 2 makro segebilirsiniz. Her iki basamakli say1 bir
makroyu temsil eder, bin bit ve yiiz bit bir makro olusturur ve on bit ve bit bagka bir makro olusturur.
P01.20'nin ilgili makro ayar degeri degistiginde, ilgili makro yapilandirma eylemi uygulanir ve yapilandirma
tamamlandiktan sonra herhangi bir parametre manuel olarak degistirilebilir. Belirli makro bilgileri igin, liitfen
uygulama makrosu ayrintili agiklamasina bakin. Bir formiil, bir parametre seti kiimesidir ve gii¢ her agildiginda
ve degistirildiginde ilgili formiil yapilandirma eylemi yiiritiliir.

Parametre . o . Fabrik:
nhumarast Fonksiyon Avyar aralig1 Birim [3) elée 12
0~199:Deg 5
P01.30 |Sanal terminali ayarlama ceser ayart 0
200~9999:Adres

» Fonksiyon:sanal terminal degerini ayarlama

» Prensip a¢iklamasi:
Sanal terminal bir fonksiyon uzantisi olarak kullanilir. 0 ~ 199 olarak ayarlandiginda, bu deger ayarlanan
degerdir; 200 ~ 9999 olarak ayarlandiginda, bu ayar adrestir. Adres segilen parametre numarasidir ve gergek
deger secilen parametre numarasinin mevcut degeri tarafindan belirlenir. Kullanim detaylar1 igin liitfen
P03.00 ~ P03.09'a bakin.

Parametre Rl Ayar aralify Birim Fabvrikla
numarast Degeri
0:Tek Komut k: g du;
P01.39 |Komut Modu ¢k fomut Xaynagt modu 0
1:Coklu komut kaynag modu

» Fonksiyon:Komut modunu se¢in

> Prensip agiklamast:
Komut modu komut kaynagini belirler. Tek komutlu kaynak modu bir indeks numarast ile bir kaynak
belirtir ve ok komutlu kaynak modu ikili olarak birden fazla kaynak belirleyebilir. Kullanim detaylar
i¢in liitfen P03.00 ~ P03.09'a bakin.

Parametre Farliyam Ayar araligy Birim Fabvrikla
numarast Degeri
0:Ayrilmis;
P01.40 |iletisim Protokolii 1: MODBUS RTU; 1
2~6:Ayrilmis

= Fonksiyon: fletisim protokoliinii segin (sadece MOUDBUS RTU'yu destekler)

34

Se
UOAISNUO,]

I

g8
=4
o
@
2

=]
S
I~
8
5
(=]
@
o
=
@




A1syu0]

u

e
E~3
~
=
=3
@
&
=i
@
i3

-Q
£
B
=3
o
17
2

BOLUM 6

Parametre RS- Ayar araligi Birim Fabvrik'a
numarasi Degeri
0: Her zaman 0; 1: Her zaman 1; 2: Durdu;
. 3: Cahisiyor; 4: Ariza; 5: Uyary
PO1. Klavye M Isik Kaynagi 5
01.66 Y $ ynag 6: Geri doniig; 7: Hazir; 64: STO durumu;
100 ~ 9999: Adres
Klavye M Lambast
P01.67 kaynak bit ekran1 0~31 0

u Fonksiyon: Klavye M 1s181n1n sinyal kaynagini secin

BOLUM 6
Parametre Py Ayar aralify Birim Fabrilfa
numarast Degeri
PO1.41 |Adres 0~247 1
= Inverterin yerel adresini ayarlama
TG Fonksiyon Avyar aralig1 Birim Fabnrik.a
numarast Degeri
0: 2400;
1: 4800;
2: 9600;
’ b,
P01.42 |Baud Hiz1 3. 19200: Ps 3
4: 38400;
5 10~ : Ayrilmig
0:Kontrol Yok;
P01.43 | Parite Kontrolii L:Cift kontrol; 0
2:Tek kontrol
PO1.44 | Veribiti 7~8 bit 8
P01.45 |Durdurma biti 0.0~2.0 bit 1.0
» Fonksiyon:Fonksiyonel port yapilandirmasi
IR Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fal:!rikla
numarast Degeri
0~123 Birim: 0: Ondalik basamaklar degismeden kalir;
1: Ondalik basamaklar iki olur 2: Ondalik basamaklar bir olur
3: Ondalik basamaksiz olun ;
Onluk basamak: 0: Ondalik basamaklar degismeden kalir;
P0O1.47 |Parametre ondalik mod 1: Ondalik basamaklar bir olur; 0
2: Ondalik basamaksiz olur
Yiizler basamag:: 0: Ondalik basamaklar degismeden kalir
1: Ondalik basamaksiz ol ;

» Fonksiyon:komut modunu se¢cme

> Prensip ag¢iklamast:
Ondalik nokta modu parametresi yalnizca iletisimi etkiler,
iletigim sirasinda parametre degerini degistirir.
> P01.47'nin birim yeri ii¢ ondalik basamakli parametreler igindir:
0: ondalik basamak degismeden kalir, 1: ondalik basamak iki olur,
2: ondalik basamak bir olur, 3: ondalik basamak olmaz.
» P01.47'nin on basamag iki ondalik basamak parametresi igindir:
0: ondalik basamak degismeden kalir, 1: ondalik basamak bir olur,
2: ondalik basamak olmaz.
» P01.47'nin yiizliik yeri bir ondalik basamak parametresi i¢indir:
0: ondalik basamak degismeden kalir, 1: ondalik basamak olmaz.
Ornegin: P01.47=000 seri port okuma verisi=30000 oldugunda P02.51=30.000s;
P01.47=001 seri port okuma verisi=3000 oldugunda; P01.47=002 seri port okuma verisi=300
oldugunda; P01.47=003 seri port okuma verisi=30 oldugunda.
Ornegin: P01.47=000 seri port okuma verisi=4366 oldugunda P06.44=43.66;
> P01.47=010 seri port okuma verisi=436 oldugunda; P01.47=020 seri port okuma verisi=43

> Prensip agiklamasi:
Klavye M 151k kaynaginin ayarlanan degeri 100'den biiyiik veya esittir (adres modu), adres segilen parametre
numarasidir, gergek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri tarafindan belirlenir. Klavye M 151k
kaynaginin bit konumu bit se¢imini ayarlar. Terminal kaynag1 100 ~ 9999 adresi oldugunda, bit ayar1
gegerlidir. Klavye M 151k kaynag: ayar degeri 100'den kiigiikse (adres dist mod), klavye M 151k kaynag: bitinin
ayarlanmasi gerekmez. Terminal kaynaginin fonksiyon agiklamasi agagidaki gibidir:

Ayar degeri Fonksiyon Agiklama
0 Her zaman 0 Klavye M 15181 kapali
1 Her zaman 1 Klavye M 15181 agik
2 Durdu Durdurulmus durumda, klavye M 1181 yanar
3 Caligtyor Caligma durumunda, klavye M 15181 yanar
4 Ariza Ariza durumunda, klavye M 15181 yanar
5 Alarm Alarm durumunda, klavye M 1181 yanar
6 Geri doniig; Ters gevirme durumunda, M klavye 15181 yanar
7 Hazir Hazir durumdayken, klavye M 15181 yanar
64 STO durumu STO durumunda, klavye M 15181 yanar
100~9999 Adres Parametreyi M klavye 1s1iginin ¢ikis kaynag olarak segin
Parametre Pty Ayar araligy Birim Fabfik}a
numarasi Degeri
P01.68 |deger 1 kaynak 0~9999 1011
P01.69 |deger 2 kaynak 0~9999 1091

n Fonksiyon: Ekran degeri kaynagini ayarlama

oldugunda
Parametre Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fab_rik'a
numarasi Degeri

0: Klavye s 1 P02.92);
P01.63 |Klavye ayarlar1 kaynag: avye sayssal ayari ) 1

1: Klavye potansiyometre ayar1

» Fonksiyon:Klavye ayarlar1 kaynagini ayarlama

> Prensip agiklamasi:
Klavye ayar degeri kaynagini, dijital ayar1 (P02.92) veya klavye potansiyometresini segin. Klavye
potansiyometresi ayari secildiginde, P02.92 gegerli potansiyometre ayar verilerini tutacak, ardindan klavye
sayisal ayarini segecek ve frekansi onceki potansiyometre ayar verilerine ayarlayacaktur.
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> Prensip agiklamast:
Ekran degerinin kaynagini ayarlayin, kaynak parametre numarasidir ve karsilik gelen parametre numarasinin
degeri, klavyenin kargilik gelen izleme ekrani olarak kullanilmak iizere P10.98 ve P10.99'a yerlestirilir.
Ayrintilar igin klavye agiklamasina bakin.
Klavye ekran degeri 1 ve ekran degeri 2 esnek bir sekilde segilebilir ve fabrika degeri ayarlanan degeri ve
ayarlanan deger 2'yi goriintiiler. Diger durum veri ekranini segmek istiyorsaniz, P01.68 ve P01.69'u ilgili
parametre numarasina ayarlayin, 6rnegin: klavye hizlanma siiresi 0 ve hizlanma siiresi 1'i goriintiiler, P01.68 =
250, P01.69 = 251 parametrelerini ayarlamaniz gerekir, su anda klavye ekran degeri 1'in verileri hizlanma
stiresi 0'dir ve ekran degeri 2'nin verileri hizlanma siiresi 1'dir.
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BOLUM 6 BOLUM 6
6.2 Grup 02 parametreleri: kanal ayarlama P S Je— pirim | Forika
numarasi Degeri
P02.00 |Coklu hiz kaynag: 0~11111111 0
Birler: S1;
P02.00 P02.01 | Hizlanma siiresinin kaynagi | Oplar: $2; 0
Yiizler: S3;
P02.02 |Yavaslama siiresinin kaynag 0
Coklu hiz 0 -
Coklu hiz 1 10 P02.03 Artig komutunun kaynagi Birler: Klawe; 0
Coklu hiz 2 20 (UP) Onlar: {letisim;
Goklu hiz 3 30 Uy Yiizler: letigim S1;
tunun .
Coklu hiz 4 40 P02.04 za m?a omu Binler S2; 0
Coklu hiz 5 50 kaynagi (DOWN)
EZSE ﬁizg ? 8 = Fonksiyon: Komut kaynagin secin
Gokluhiz 8 80 > P02.00: Cok hizli kaynak, ilgili harici terminali segin, 0 ~ 15 ¢oklu hiz igin P02.30 ~ P02.45'e bakin.
Coklu hiz 9 90
Gokluhiz 10 100 > P02.01: Hizlanma siiresi kaynagy, ilgili harici terminali segin. Hizlanma siiresi i¢in liitfen P02.50 ~ P02.65'e
Goklu hiz 11 110 bakin.
Goklu huz 12 120 > P02.02: Yavaglama siiresi kaynagy, ilgili harici terminali sein, yavaslama siiresi igin P02.70 ~ P02.85'e
Coklu hiz 13 130 bakin.
Goklu huz 14 140 > P02.03: Artirma komutu kaynagi (YUKARI), ilgili kaynag secin. P02.04: Azaltma komutu (ASAGI)
Goklu hiz 15 150 > kaynagy, ilgili kaynag: sein. YUKARI / ASAGI parametreleri i¢in P02.26 ~ P02.28'e bakin.
> Ornek: 8 kademeli hiz1 kontrol etmek icin S2, S3, S4'ti etkin harici terminaller olarak se¢in: Adim 1: S2, S3,
S4't goklu hiz terminalleri olarak se¢in, P02.00 1110'a ayarlanir;
P02.26 || P02.27 Adim 2: Coklu hiz1 degistirmek igin S2, S3, S4'ti kontrol edin, 8 ¢oklu hiz arasindaki ilgili iligki
Y 4 * agagidaki gibidir:
* F1 0 Etkin ¢oklu hiz
. o 9 s4 $3 $2 ¢ g
3 Klavye 0 F1+F2 20 0 0 0 Goklu-hiz 0 g
3 Coklu hiz 10 F1-F2 30 =] 2!
gg Al 20 F1%F2/100 40 [ 0 0 1 Coklu hiz 1 gé
o A2 30 — - Maksimum deger (FL,F2) 50 > O\o Aama | [ 0 1 0 Goklu hiz 2 S g
o letigim 50 ngaerliil Minimum deger (FLF2) - 60 i 10 frekany [ ~= T ET IR 0 1 1 Coklu hiz 3 o
oSt h Ortalama deger(FLF2) 70 £5
5 P10.90 [pip(F1,F2) 80 1 0 0 Coklu hiz 4 ?
2 1 0 1 Goklu hiz 5 @
= [P02.14] =
? 1 1 0 Coklu hiz 6
Klavye 0 1 1 1 Coklu hiz 7
Goklu hiz 10 F1 F1 ol
Al 2 — P2 10 "
9 Deger2yl pq gy 20 LRI Fonksiyon Ayar arahg Birim Fabnk.a
Al2 30 ayarla F1F2 30 numarast Degeri
Communication 50O | p1g. 91 F14F2/100 0 P02.10 |Deger kaynag: 1'i ayarla (1): Elal:?’e; 0
" . : (oKlu hiz;
Maksimum defer (FLF2) - 50 P02.11 |Deger kaynag: 2'yi ayarla 2: All: 0
Klavye 0 Minimum deger (FLE2) 60O 5 AL
Coklu hiz 10 F2 Ortalama deger(F1,F2) 70 5: Tleti)sim‘
AN 20 Degerzﬁr PID(F1,F2) 80 P02.12 |Deger kaynag 3' ayarla 9: Puls girisi 0
Al2 30™]  ayarla 200 ~ 9999: Adres
Tletisi 5 . . . “ .
etisim O | ro9 u Fonksiyon: Ayarlanan degerin kaynagini secin

> Klavye ayar degeri i¢in P01.63'e bakin

> Haberlesme ayar degeri haberlesme yoluyla P02.90'a yazilir.

> Ayar 200 ~ 9999 oldugunda, bu ayar adrestir. Adres segilen parametre numarasidir ve gergek deger
segilen parametre numarasinin mevcut degeri tarafindan belirlenir.

Sekil 6-2-1 Ayar degeri kaynag ve kanal ayar1



BOLUM 6 BOLUM 6

Parametre R —— Ayar aralig Birim | Fabrika Parametre R - Ayar araligi Birim | Fabrika
numarast Degeri numarast Degeri
0:F1; P02.24 |Jog Frequency -1000.000~1000.000 % 10.000
P02.13 Kanal 1 iligki se¢imini 1:F2; 0
ayarlayin 2F14F2; = Function: Set the Jog frequency as a percentage of the maximum set value of P02.18.
3F1-F2; Jog command see P03.03
g
4:F1*F2/100;
5:Maksimum deger(F1,F2); Parametre . - . Fabrika
P02.14 Kanal 2 iligki se¢imini 6:Minimum deger(F1,F2); 0 numarasi EeRen Ayar araligy Birim Degeri
ayarlaymn 7:Ortalama deger(F1,F2); Increase and decrease
8:PID(F1,F2)
P02.26 |(UP/DOWN) -100.0~100.0 % 0.2
» Fonksiyon: Kanal iligkisini ayarlamak i¢in se¢in Step-frequency
> Prensip agiklamast: Increase and decrease 0 golmemory;d )
o o L ) Lo o UP / DOWN) 1: Only power down memory; 3
Ayar kanali iligkisinde, F1 kanal ayar degerini segmek igin 0'1 ayarlayin; F2 kanal ayar degerini segmek igin 1'i P02.27 | 2: Only stop memory;
ayarlayin; F1 ve F2 kanal ayar degerlerinin toplamini segmek i¢in 2'yi ayarlayin; F1 ve F2 kanal ayar degerleri memory selection 3: Both power down and stop memory
arasindaki farki segmek igin 3't ayarlayin; F1 ve F2 kanal ayar degerlerinin ¢arpimini 100'e bolmek iin 4G P02.28 fSrzei(i:cp and down -1000.000~1000.000 % 0.000
ayarlayin; F1 ve F2'deki maksimum degeri segmek igin 51 ayarlayin; F1 ve F2'deki minimum degeri segmek q Y |
i¢in 6'y1 ayarlayin; F1 ve F2'nin ortalama degerini segmek i¢in 7'yi ayarlayin; PID Kontroliinii segmek igin 8'i » Fonksiyon: YUKARI / ASAGI islevini se¢in

ayarlaym (F1 ayarlanur, F2 geri bildirimdir).

> Prensip agiklamast:

Pa;":sre Fonksiyon Ayar arahigt Birim ]F;lfrﬂ? Sinyal etkinlestirildiginde, inverterin frekans ayari bir birim artar veya azalir. Anahtar tutuldugunda, frekans
numarasi egerl
. belirli bir zamana kadar yukar1 veya asag1 dogru hizla artacak ve daha sonra esit olarak artacak veya
P02.18 |Maksimum ayar 50.000 e . PSP !
— 0.000~99999.000 azalacaktir. YUKARI / ASAGI sinyalinin se¢imi igin P02.03 ~ P02.04 'e bakin. P02.28 sadece YUKARI /
P02.19 |Minimum ayar 0.000 ASAGI sonuglarini temizlemek igin kullanilir. Verilerin standartlastirmadan sonra sezgisel bir anlam1
» Fonksiyon: ayarlanan deger araligin1 stnirlandirir yoktur.
» Prensip agiklamasi: Parametre . 7 - Fabrika
Fonk: Ayar aral B
Ayar araligimi [P02.19, P02.18] ile sinirlayin. Her bir ayar kaynag: % biriminde oldugunda, maksimum ayar numarast S . i Degeri
E degeri (P02.18), maksimum ayar degerini temel alan %100 temsil eder. Cikis frekans1 P05.08 motor frekans: P02.30 |Cokluhiz0 'E
S g st limitine esit veya daha azdir. P02.31 |Gokluhiz 1 g .
g g Parametre Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabﬂnk_a P02.32 |Cokluhiz 2 % g
o = numarast Degeri 7
;:‘: f;’:‘- P02.20 Kaginma frekansi 1 P02.33 |Cokluhiz 3 ,;:‘.j %
=S baslangi¢ noktast P02.34 duhiz 4 =S
= = P02.21 Kaginma frekansi 1 durma . Goldu hiz g
- - -
2 ‘gﬁ;‘;a T ~1000.000~1000.000 % 0.000 P02.35 |Qokluhiz 5 2
P02.22 baslangi¢ noktasi P02.36 |Gokluhiz 6
Kaginma frekans1 2 durma P02.37
PO2.23 | oktas Gokdubuz 7 ~1000.000~1000.000 % | 0.000
. P02.38 klu h
» Fonksiyon: Kaginma frekansini ayarlayin Gokluhiz 8
P02.39 |Cokluhiz 9
» Prensip agiklamasi: P02.40
Inverterin ayar frekansi $ekil 6-2-2'deki gibi kaginma frekans araliginda atlamali bir sekilde verilir. 49 _|Golduhiz 10
P02.41 |Cokluhiz 11
A P02.42 |Coklu hiz 12
Cikas frekansi P02.43 |Coklu hiz13
P02.231———— P02.44 |Coklu hiz 14
P02.45 |Coklu hiz 15
P02.22 1 ———= v = Fonksiyon: Cok kademeli hiz ayar1
>
0 Zaman
- (| o221
Kaginma frekansi 1 i
vy ----{P02.20

Sekil 6-2-2 Kaginma frekansi
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BOLUM 6

BOLUM 6
iz‘:}::ze Fonksiyon Ayar araligi Birim f)ael;rei‘l;a
P02.50 |Hizlanma siiresi O
P02.51 |Hizlanma siiresi 1
P02.52 |Hizlanma siiresi 2
P02.53 |Hizlanma siiresi 3
P02.54 |Hizlanma siiresi 4
P02.55 |Hizlanma siiresi 5
P02.56 |Hizlanma siiresi 6
P02.57 |Hizlanma siiresi 7
0.050~3600.000 s *
P02.58 |Hizlanma siiresi 8
P02.59 |Hizlanma siiresi 9
P02.60 |Hizlanma siiresi 10
P02.61 |Hizlanma siiresi 11
P02.62 |Hizlanma siiresi 12
P02.63 |Hizlanma siiresi 13
P02.64 |Hizlanma siiresi 14
P02.65 |Hizlanma siiresi 15

IR Fonksiyon Ayar arahg Birim Fab“rik.a
numarast Degeri
P02.68 |S egrisi hizlanma siiresi 1
0.000~100.000 % 0.000
P02.69 |S egrisi hizlanma siiresi 2

» Fonksiyon: S egrisi hizlanma siiresini ayarlayin

» Fonksiyon: hizlanma siiresi ayar1

> Prensip agiklamasi:

Sekil 6-2-3'te gosterildigi gibi, hizlanma siiresi 0Hz'den P06.13 motor frekansina hizlanmak i¢in gereken
stireyi ifade eder.

> Prensip agiklamast:

S-egrisi ivmesi nispeten diizgiindiir. Referans frekansa yaklagildiginda,

hizlanma, motorun nominal frekansinin agilmasini 6nlemek i¢in otomatik olarak ayarlanir. Not: P02.68 ve

P02.89 0 olmadiginda, S egrisi hizlanma ve yavaslama etkilidir.

A

— Cikas frekanst
=
5 P06.13 -y g
5 |
2
& |
S |
=) 1
‘ 3 -
P P
| ' ! Zaman
Hizlanma stiresi Yavaglama stiresi
Sekil 6-2-3 Hizlanma ve Yavaslama
Parametre - Ayar aralify Birim FabvrikAa
numarasi Degerl
P02.66 |Jog Hizlanma siiresi 0.050~3600.000 s 5.000

» Fonksiyon: Jog hizlanma siiresini ayarlayin
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Cikas frekanst
P02.68§ P02.69 P02.88 ‘ P02.89 Zarzl
Sekil 6-2-4 S egrisi hizlanma ve yavaslama
LRI Fonksiyon Ayar araligt Birim Fabfik,a
numarast LDIE i
P02.70 |Yavaslama siiresi O
P02.71 |Yavaslama siiresi 1
P02.72 |Yavaglama siiresi 2
P02.73 |Yavaglama siiresi 3
P02.74 | Yavaslama siiresi 4
P02.75 |Yavaglama siiresi 5
P02.76 |Yavaglama siiresi 6
P02.77 |Yavaglama siiresi 7
0.050~3600.000 s *
P02.78 |Yavaslama siiresi 8
P02.79 |Yavaglama siiresi 9
P02.80 |Yavaslama siiresi 10
P02.81 |Yavaslama siiresi 11
P02.82 |Yavaglama siiresi 12
P02.83 |Yavaglama siiresi 13
P02.84 |Yavaglama siiresi 14
P02.85 |Yavaglama siiresi 15

» Fonksiyon: Yavaslama siiresini ayarlaymn

> Prensip a¢iklamasi:

Sekil 6-2-3'te gosterildigi gibi, yavaglama siiresi P06.13 motor frekansindan 0Hz'e yavaglamak i¢in

gereken siireyi ifade eder.

42

"e)
0
Il
2
B
® o
&

=B
o &
» &2
0=
=S
&5
B
f3
w
2




BOLUM 6 BOLUM 6
Paramere P Ayar aralifa Birim | Fabrika 6.3 Grup 03 parametreleri: giris ve gikis
numarast Degeri P. e Fabrik:
. L aramel . A L . e ‘abrika
P02.86 |Jog Yavaslama siiresi 0.050~3600.000 s 5.000 . Fonksiyon yar araligi Birim i
P02.87 |Giivenli yavaslama siiresi 0.050~3600.000 s 5.000 P03.00 | Komut kaynagini baslat 0 ~ 4294967295 1
. T . . . Ters baslatma komut Tek komut kaynagi modu (P01.39 = 0): 0: Etki
= Fonksiyon: Jog yavaslama siiresini ve giivenli yavaslama siiresini ayarlayin (Jog p03.07 | Ters baslatma komu ok 0
komutu bkz. P03.03, giivenli durma komutu bkz. P03.06) kaynagy )1' K)lavye-
Ters komut kaynag: . >
= : il P03.02 e 2: iletigim; 0
arametre . 5 P abrika
A I .91-
numarast lrenlsiyom yararaigt it Degeri P03.03 | Jog komut kaynagi i 2; 1
P02.88 |S egrisi yavaglama siiresi 1 P03.04 | Durdurma komutunun kaynagi ’ 0
0.000~100.000 % 0.000
P02.89 |S egisi yavaglama siiresi 2 P03.05 | Serbest durmakomut 17 ~ 32: PO1.30'un 0 ~ 15 bitleri 0
; o . kaynagi Goklu komut kaynagi modu (P01.39 = 1): bit0:
= Fonksiyon: S egrisi yavaglama siiresini ayarlayin (bkz. P02.68, P02.69) p03.06 | Gitvenli Durdurma Klavye; 0
. Komutunun Kaynagi bitl: Iletigim;
Parametre Fonksiyon Ayar araligt Birim | Fabrika P03.07 | Sifirlama komut kaynag1 bit2: S1; 1
numarast Degeri bit3: S2;
- P03.08 | Ariza komutunun kaynag T 0
P02.90 |lletisim ayar degeri -1000.000~1000.000 % 0.000
P Duraklatma komutunun : . ) .
P02.91 |lletisim komutu 0~4294967295 0 03.09 kaynag bit16~bit31:P01.30'un 0~15. biti 0
P02.92 |Klavye ayar degeri -1000.000~1000.000 % 100.000 = islev: Komut kaynagini segin (ilgili komut kaynag klavye olarak segildiginde, geri komutu,
P02.93 |Klavye komutu 0~4294967295 0 Jog komutu ve serbest durdurma komutunun tiimii 6zel tus M'den tiiretilir)

= Fonksiyon: kontrol komutu ve ayar degeri arasindaki baglant: noktasi, normal

sartlar altinda ayarlamaya gerek yoktur, goriintileme icin kullanilabilir > Ters baslatma komutu: ayarlanan deger tersine gevrilir ve baglatma komutu génderilir.

» Ters komut: ayarlanan deger tersine gevrilir.
» Jog komutu: Jog islevi. Oncelik, baslatma komutundan daha bityiik ve
durdurma komutu.
Giivenli durdurma: giivenli yavaglama siiresine gére durdurma (P02.87). Oncelik asagidakilerden daha

Tablo 6-2-2 Komut kontrol kelime tablosu

- Komut sozciigii (bit) Tanim yiiksektir durdurma komutu ve serbest durdurma komutundan daha diisiik. -
B » Hata komutu: bir hata sinyali génderir ve siiriicii serbestce durur. 2
g 0 Basla » Duraklatma komutu: Siiriicii serbestge durur ancak durum word'iindeki ¢aligma biti kalir. Prensip agiklamasi: g -
& & 1 Ters » P01.39 = 0 tek komut kaynagi modudur, P03.00 ~ P03.09 komutlar tek bir kaynak secer, indeks numarasi 0: o
@ = - - etki yok; 1: klavye; 2: iletisim, .... Ornegin, P03.00 = 3 oldugunda, baglatma komutu S1'den gelir. Ana @ =
2& 2 Geriye dogru baglat bilgisayarin ¢aligmasi i¢in iletigimin segilmesi gerekir ve tek komut islevi etkilidir. a &
ot 3 JOG o]
4 Dur 2
P01.39 =0 Tek komut kaynagi modu ~ c-oooooo o : @
5 Acil durdurma v
6 Giivenli durdurma Index No. 32-17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
7 Sifirla ~| %
PO1.30 sanal terminalinin 0-15 bitleri Z| g
9 Parametre kendi kendine 6grenme 115]14[13]12[11]...... 151413]2]10] S14|S13|S12[S11({S10| S9 | S8 | S7 | S6 | S5 | S4 | S3 | S2 | S1 ‘,é, [
10 Tripping =
n Duraklat Sekil 6-3-1 Tek komut kaynagi modu
13 YUKARI (artiml1) P01.39 = 1 ¢oklu komut kaynagi modudur, P03.00 ~ P03.09 komutlar1 birden fazla segebilir
14 ASAGI (azalan) kaynaklar, set bit segimi bit0: klavye, bitl: iletisim, .... Ornegin,

P03.00 = 7 (binary 111) oldugunda, komut kaynagini baglatmak igin iig yol vardur,
Bunlar klavye, iletisim ve S1'dir. Ana bilgisayarin ¢aligmasr igin iletisimin segilmesi gerekir ve ¢oklu komut islevi etkilidir.
P01.39 =1 Goklu komut kaynagi modu

bit 31~16 15 14 13 12 11 10 9

P01.30 sanal terminalinin 0-15 bitleri
[15]14[13[12]11]...... |514]3[2|1]0]

akaep

Sekil 6-3-2 Coklu komut kaynagi modu
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BOLUM 6

BOLUM 6
Parametre Farmlssiyam Ayar aralig Birim Fabvrik‘a
numarast Degeri
P03.20 | S1 tip Tek hane:  0: Pozitif mantik
P03.21 |s2 tip 1: Ters mantik
- 2: Yiikselen kenar
P03.22 |3 tip 3: Diisen kenar
P03.23 | sS4 tip Ondabik:  1: Yiikselen kenar gegisi 0
P03.24 |s5 tip 2: Diisen kenar gegisi
- Yiizliik: 1: Kenar sinyali temizlenmez diger kenar sinyalleri
P0325 |56 tip tarafindan
P03.26 | S7 tip Binlik: 1: Kenar sinyali durdurma sinyali tarafindan
P03.27 | S8 tip temizlenmez

u Fonksiyon: S egrisi hizlanma siiresini ayarlayin

> Prensip agiklamasi:
Tek hane: 0: pozitif mantik, Yiiksek seviye gegerli durum, diisiik seviye gegersiz durumdur;
1: Ters mantik, Yiiksek seviye gecersiz durum, diisiik seviye gegerli durum; 2:
Yiikselen kenar, yiikselen kenar gegerlidir;
3: Diigen kenar, diisen kenar gegerlidir.
Ondalik: 1: Yiikselen kenar ping-pong anahtary;
2: Diigen kenarda gegis yapar.
Onlar basamagi, kenar sinyalini kontrol edebilir ve baslatma ve durdurmay1 kontrol etmek igin bir sifirlama
diigmesi gergeklestirebilir. Yiizler basamag: 1: Kenar sinyali diger kenar sinyalleri tarafindan temizlenmez;
Binler basamag: 1: Kenar sinyali durdurma sinyali tarafindan temizlenmez.
> ki telli mod 1:
Bu mod, etkinlestirme ve yoniin bir arada oldugu en yaygin kullanilan iki telli moddur.
K1 ve K2 anahtar sinyalleri motorun ileri ve geri dontstini belirler.

Tablo 6-3-1
Parametre numarast | Ayar degeri Not
P03.00 3 Baslat komutunun kaynag S1'dir
P03.01 4 Baglat komutunun kaynag $2'dir
P03.20 0 S1 tipi pozitif mantiktir
P03.21 0 S2 tipi pozitif mantiktir
K1 - K1 K2 Caligirma komutu
K2 1 (leri) KAPALI | KAPALI |Dur
— S2 (Geri) KAPALI | ACIK Geri
ACIK KAPALI | ileri
coMm ACIK | ACIK | Dur

Grafik 6-3-3
> ki telli mod 2:
Etkinlestirme yoniinden ayrilmistir. Bu modda, K1 ¢alisan etkinlestirme terminalidir ve yon K2
tarafindan belirlenir.

Tablo 6-3-2
Parametre numaras: | Ayar degeri Not
P03.00 3 Baglat komutunun kaynag S1'dir
P03.02 4 Baslat komutunun kaynag S2'dir
P03.20 0 S1 tipi pozitif mantiktir
P03.21 0 $2 tipi pozitif mantiktir
K1~ S1(Gat K1 K2 Operate command
| t;
Calstir) KAPALI | KAPALI |Dur
K2~
—1S2(ileri/geri) KAPALI | ACIK Dur
ACIK KAPALI | Geri
com ACIK AGIK Ters
Grafik 6-3-4
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» Ug telli kontrol modu 1:

Bu mod SB2 "yi bir etkinlestirme terminali olarak tanimlar, ¢aliyma komutu SB1 veya SB3 tarafindan dretilir ve
ayn1 zamanda galigma yoniinii kontrol eder. Inverter galigmasi SB2 kapali durumdadir ve SB1 veya SB2 terminali
inverter aligmasini ve yoniinii kontrol etmek igin bir yiikselen kenar sinyali tiretir; inverter durdugunda,
kapatmay1 tamamlamak igin SB2 terminalinin baglantisini kesmek gerekir.

Table 6-3-3
Parametre numarast | Ayar degerj Not
P03.00 3 Baglat komutunun kaynag: S1'dir
P03.01 5 Ters baslatma komutunun kaynag: S3'tiir
P03.04 4 Durdurma komutunun kaynag: S2'dir
P03.20 2 S1 tipi yiikselen kenardir
P03.21 1 S2 tipi ters mantiktir
P03.22 2 S3 tipi yiikselen kenardir
S1 (ileri) SB1 SB2 SB3 | Galistirma komutu
$2 ( Etkin) — o I
—2==1 83 (Geri) - 1 — | lleri
COM — 1 | Geri
Grafik 6-3-5

> Ug telli kontrol modu 2:

Bu mod SB2 'yi bir etkinlestirme terminali olarak tanimlar, ¢aligtirma komutu SB1 butonu tarafindan tretilir ve
yon komutu K anahtar: tarafindan kontrol edilir. Siiriicii aligirken, SB2 terminalinin kapali durumda olmas:
gerekir. Terminal SB1 yiikselen kenar sinyali iiretir. Siiriicii galismaya baglar. K anahtarmin durumu ¢alisma
yoniini belirler. Sirticti durdugunda, kapatma islemini tamamlamak i¢in SB2 terminalinin baglantisinin
kesilmesi gerekir.

Tablo 6-3-4
Parametre numarast | Ayar degeri Not
P03.00 3 Baglat komutunun kaynagi S1'dir
P03.02 5 Geri baslatma komutunun kaynag: 3
P03.04 4 Durdurma komutunun kaynag: S2'dir
P03.20 2 S1 terminal komut tipi yiikselen kenar
P03.21 1 S2 terminal komut tipi ters mantiktir
P03.22 0 S$3 terminal komut tipi pozitif mantiktir
S1(Galsstur) SB1 SB2 K Calistirma komutu

$2(Etkin) 0 —— | Dur

S3 (ileri/geri) _ 1 OFF fleri
_

COM 1 ON | Geri

Grafik 6-3-6
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BOLUM 6

BOLUM 6
Parametre TR Ayar aralig1 Birim Faburik'a
numarast Degeri
P03.28 | S Giris filtreleme 1~16 4
0: Her zaman etkin;
1: Giig agildiktan sonra yeniden etkinlestirilmesi gerekir;
Sinyal etkinlestirme 2: Serbest durdurma veya giivenli durdurmadan sonra
P03.29 modunu baglat yeniden etkinlestirilmelidir; 0
3: Giig agildiktan, serbest durdurmadan veya giivenli
durdurmadan sonra, yeniden etkinlestirmeniz gerekir

m Fonksiyon: S terminali giris etkisini kontrol edin ve modu etkinlestirin

> § giris filtreleme: S giris sinyali filtrelenir, parametre degeri ayar1 ne kadar biiyiik olursa, o kadar fazla
filtreleme etkisini agikga gosterir.

> Baslatma sinyali etkinlestirme modu: Harici terminalden baglatma komutu geldiginde, giivenlik
stiriciiniin ¢aligmasi iyilegtirilir.
P03.29 parametresini 0 olarak ayarlayin. Giig verme sirasinda siiriicii baglatma komutu terminalinin gegerli
oldugunu algilar ve siiriicii hemen baglar.
P03.29 parametresini 1 olarak ayarlayin. Gii¢ verme sirasinda siiriicii baglatma komutu terminalinin gegerli
oldugunu algilasa bile siiriicii baglamaz. Sadece terminal yeniden etkinlestirildiginde siiriicii ¢aligabilir.
P03.29 parametresini 2 'ye ayarlayin. Serbest durdurma veya giivenli durdurmadan sonra, siiriicii baglatma
komutu terminalinin gegerli oldugunu algilasa bile siiriicii baslamaz. Sadece terminal terminali tekrar
etkinlestirilirse siirticii ¢aligabilir.

P03.29 parametresini 3 'e ayarlayin, siiriiciiniin ¢alisabilmesi igin terminalin gii¢ agma, serbest durdurma veya

giivenli durdurmadan sonra yeniden etkinlestirilmesi gerekir.

> Prensip agiklamasi:
Terminal kaynag: ayar degeri 100'den biiyiik veya esittir (adres modu), adres segilen parametre numarasidir
ve gergek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri tarafindan belirlenir. terminal kaynaginin bit
kaynag bit segimi olarak ayarlanir. Terminal kaynagi 100 ~ 9999 adresi oldugunda, bit ayar1 gegerlidir.
Terminal kaynag ayar degeri 100'den kiigiikse (adres dist mod), terminal kaynagi bitinin ayarlanmast
gerekmez. Terminal kaynaginin fonksiyon agiklamas: agagidaki gibidir:

Parametre . 5 &4 Fabrika
A 1
numarasi el siiem yararaist By Degeri
. . 0: Her zaman 0; 1: Her zaman 1; 2:Durduruldu;
Y1 terminal kaynagt 3: Cal LA s U
: Caligryor; : Ariza; : Uyary;
P03.30 | (RA. RB. RC . g sdy i o Y 3
: Geri doniis; : Hazir; . .
veya RAT. RB1. RCT) ¥ 64: STO durumu;
100 ~ 9999: Adres
P03.31 | Y1 terminali kaynak biti 0~31 0
0: Her zaman 0; 1: Her zaman 1; 2:Durduruldu;
Y2 terminal kaynags 3: Caligtyor; 4: Ariza; 5: Uyary
P03.32 (RA2. RB2. RC2) 6: Geri doniis; 7: Hazir; 64: STO durumu; 4
100 ~ 9999: Adres
P03.33 | Y2 terminali kaynak biti 0~31 0
0: Her zaman 0;  1: Her zaman 1; 2:Durduruldu;
P03.34 E(Rifgrm,i{r;’; kazréa:;g)l 3: Cahlslyf)r;" 4: Anza; 5: Uyary; 5
N N 6: Geri doniig; 7: Hazir; 64: STO durumu;
100 ~ 9999: Adres
P03.35 | Y3 terminali kaynak biti 0~31 0

» Fonksiyon: Dijital ¢ikis terminalinin sinyal kaynagini secin
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Tablo 6-3-5
Ayar degeri Fonksiyon Agiklama
0 Her zaman O Y terminali gikigi her zaman 0'dir
1 Her zaman 1 Y terminali gikisi her zaman 1'dir
2 Durduruldu Durdurulmus durumda, Y terminali ¢ikig1 1'dir
3 Caligtyor Calisma durumunda, Y terminal ¢ikigi 1'dir
4 Ariza Hata durumunda, Y terminali ¢ikigt 1'dir
5 Uyar1 Uyari durumunda, Y terminali gikigi 1'dir
6 Tersine déndiirme Geri durumda, Y terminal ¢ikigi 1'dir
7 Hazir Hazir durumda, Y terminali qikigr 1'dir
64 STO durumu STO durumunda, Y terminal gikis1 1'dir
100~9999 Adres Parametreleri Y ¢ikis kaynagi olarak segin
ii:::f:tsze Fonksiyon Ayar arahg Birim g aebgl:(ia
P03.36 | Y1 cikis gecikme siiresi
P03.37 | Y2 cikis gecikme siiresi 0.000~6000.000 s 0.000
P03.38 | Y3 qikig gecikme siiresi
» Fonksiyon: Y1, Y2, Y3 ¢ikis gecikme siiresini ayarlayin
A
Gecikmeden 6nce sinyal
} i Zaman >
| |
A | !
Gecikmeden sonra sinyal i Gecikme siiresi
I -
Zaman
Fonksiyon: Y1, Y2, Y3 ¢ikis gecikme siiresini ayarlaymn
:il;::ztsl;e Fonksiyon Ayar aralig1 By Eaelg:ll,(ia
P03.39 | Al filtre siiresi 0.100~600.000 s 0.100

» Fonksiyon: Al filtre siiresini ayarlayin

> Prensip agiklamasi:
Analog girisin hassasiyetini ayarlayin ve analogun anti-parazitini gelistirmek i¢in degeri uygun sekilde
artirin. Ancak artirmak analog girisin hassasiyetini azaltacaktir.

48

ae]
I
R
o0
=
@
2
-
15
o
Q
Q
5
3
=
=3
w
2

UuoAISN U0,




BOLUM 6 BOLUM 6

Parametre TR Ayar aralig1 Birim Fabrika Parametre RS- Ayar araligi Birim Fabrika
numarast Degeri numarasi Degeri
P03.40 | All sinyal tipi 0: Voltaj girisi; 1: Akim girisi 0 P03.60 |AO1 sinyal tipi 0: Gerilim gikisy; 1: Akim ¢ikist 0
P03.41 E\i::)mr gerlimi 0.000 . Eer 1oV /20mA
- — -999999.000~999999.000 V(mA) s Herzaman mas
P03.42 ATl dist siur gerilimi 10.000 2: Cikis frekansi;
- (akim) . . . 3: Motor akimi;
P03.61 |AOl sinyal kaynagi & ik gerilimi; 2
P03.43 | AIl alt sinir ayar1 0.000 ’ 98 ?
- -999999.000~999999.000 % 5: Motor torku;
P03.44 | AIl iist sinir ayar1 100.000 6: Gikus giicii;
» Fonksiyon: Analog giris AIl ayar1 7: Frekans ayarla
i P e i tipini secin: 5 ilim si i il i irisi P03.62 |AO1 alt sinir ayar 0.000
> AI} 51'n}"all tipi: giris sinyali tipini segin: Ayarlanan deger 0, gerilim sinyali girisi; akim sinyal girisi ayar -999999.000~999999.000
degeri 1'dir, P03.63 | AO1 iist siur ayar1 50.000
> Al alt sinir gerilimi (akim): giris sinyalinin minimum gerilimini (akimini) ayarlayin.
» Al iist sinir gerilimi (akim): giris sinyalinin maksimum gerilimini (akimin1) ayarlayimn. P03.64 | AOLI alt sinir gerilimi (akim) 0.000
» AIl alt sinir ayarr: alt sinir geriliminin (akim) ilgili degerini ayarlayin. AOL st sunr gerilimi ~999999.000~999999.000 V(mA)
> AI iist sinir ayare: iist sinir geriliminin (akim) ilgili degerini ayarlayin. P03.65 (akum) 10.000
A P03.66 |AO1 sinyal tipi 0: Gerilim gikug; 1: Akim gikagt 0
Aralik ayari » Fonksiyon: Analog ¢ikis AO1 ayar1
) - A
ATl iist sir ayar1 P03.44 - Gerilim (akim) ¢ikist
| P03.65 °
3 AO1 st sir 3
i gerilim (akim) !
AIl terminal ayar1 . ;
1 P10.75 AO1 terminal gikis degeri 1
5 : P03.64 : | g
5 : AO1 alt siir : ; ; g
5 gl AI1 alt sinur ayar1 P03.43 : gerilim (akim) : : : i an
=B ' H ! , =]
s & ! ‘ 1 ‘ > 3 =
BE | - 0 P03.62 P03.61 P03.63 Aralik ayan [Z
fa] 0 - AO1 AO1 AO1 e
o P03.41 P10.71 P03.42 gerilim (akim) girigi alt sinir ayari sinyal kaynag: iist sinir ayart g =
5 Al alt sinir Al terminal Al tist sinir Sekil 6-3-9 AO ayar1 2
g gerilim (akim) giris degeri gerilimi (akim) 1 Y 2

» AOT1 signal type: ¢ikis sinyali tipini se¢in, ayarlanan deger 0, gerilim sinyali ¢ikigi; ayarlanan deger 1,akim
Sekil 6-3-8 Al ayar1 sinyali ¢ikig1.
> AOL1 sinyal kaynagi: AO1 ¢ikiginin sinyal kaynagini segin

AT Fonksiyon Ayar araligy Birim Faburik,a 0: her zaman 0; 1: her zaman 10V / 20mA; 2: ¢ikis frekansi; ...
quTaras, - Degerl > AOL1 alt smir ayari: AO1 kaynaginin minimum degerini ayarlayin.
P03.45 | AL2 sinyal tipi 0: Gerilim girigi; 1+ Alam girisi 0 > AOL iist stnir ayar: AO1 kaynaginin maksimum degerini ayarlayin.
AO1 alt sinur voltaji (akimu): ¢ikis sinyalinin minimum voltajini (akimini) ayarlayin.
P03.46 | Al2alt simir gerilimi (akim) 0.000 : AOL iist stnir geril';ngi (aknL)q ;11215 si¥1ya.linin maksimum gejrilirr(lini (a.kulur};) a}};rlaym.
-999999.000~999999.000 V(mA) > Prensip agiklamast:
P03.47 | Al2 tst siur gerilimi (akim) 10.000 Sekil 6-3-9'da gosterildigi gibi, AO1 sinyal kaynagini ayarlayin, AO1 terminal gikis degerinin P10.75 (AO1
terminal ¢ikis degeri) degerini kontrol edin veya bir multimetre ile 6lgiin. AO1 sinyal kaynaginin fonksiyon
P03.48 | Al2 alt sinir ayar1 999999 000~999999.000 % 0.000 aciklamast agagidaki gibidir:
P03.49 | Al2 iist sinur ayar1 100.000
; . Ayar degeri Fonksiyon Aciklama
- Fonk51yor1: Analog giris AI2 ayan 0 Her zaman O Analog AO1 ¢ikig1 0 olmustur
> Ayrintilar igin litfen P03.40 ~ P03.44'e bakin. 1 Her zaman 10V / 20mA Analog AO1 ¢ikisi 10V / 20mA olmustur
2 Ciks frekanst Analog AO1 gikugy, gikig frekansidir
3 Motor akimi Analog AO1 ¢ikist motor akimidir
4 Cikis gerilimi Analog AO1 cikagy, ¢ikis voltajidir
5 Motor torku Analog AO1 ¢ikist motor torkudur
6 Cikas giict Analog AO1 gikagy, gikis giictidiir
7 Frekansi ayarla Analog AO1 gikugy, frekans: ayarlar
100~9999 Parametre numarast Analog AO1 sinyalinin kaynag: olarak parametre segin
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BOLUM 6

BOLUM 6
Parametre TR Ayar aralig1 Birim Faburik'a
numarast Degeri

0: Her zaman 0;

1: Her zaman 10V / 20mA;
2: Cikis frekanss;

. . 3: Motor akimy;

P03.67 | AO2 sinyal kaynag 4 Cikag gerilimi; 3
5: Motor torku;
6: Cikis giicii;

7: Frekans ayarla

P03.68 |AO2 alt sinir ayar 0.000
-999999.000~99999.000
P03.69 |AO2 iist sinir ayar1 50.000
P03.70 AQ2 alt sinur gerilimi (akim) 0.000
AOZiels — -999999.000~999999.000 V(mA)
P03.7.| ust sinir geruimi 10000
(akim)
» Fonksiyon: Analog ¢ikis AO2 ayar1
» Ayrintilar igin liitfen P03.60 ~ P03.65'e bakin.
6.4 Grup 04 parametreleri: PID kontrolii
Parametre Fonksiyon Ayar araligi Birim Faburik.a
numarast Degeri
P04.00 | PID oransal kazang 0.000~10.000 % 0.010
P04.01 | PID entegrasyon siiresi 0.001~9999.000 s 10.000
P04.02 | PID diferansiyel kazanci 0.000~9999.000 % 0.000
p04.03 | PID ileri geri besleme 0~500 % 0
Kkatsayist
P04.04 | PID 6rnekleme siiresi 0.001~9999.000 s 0.004
P04.05 | PID cikus dist limiti % 100.000
-1000.000~1000.000
P04.06 | PID cikis alt limiti % 0.000
P04.07 | PID gikas filtre siiresi 0.000~600.000 s 0.000
P04.09 | PID arahg: 0.001~99999.000 100.000

= Fonksiyon: Basit PID kontrolii, P02.13 veya P02.14 8'e ayarlandiginda PID kontroliinii etkinlestirir

L

Avyar degeri

Kp

PID gikis filtreleme

\J

J|C

Ki/S

P -Kd*S

L1230p WLIp[Iq 1D

Sekil 6-4-1 PID kapali dongii kontrolii

» PID oransal kazang: Tiim PID regiilatoriintin ayar yogunlugunu belirler.
Oransal kazang ne kadar biiyiikse, ayarlama yogunlugu da o kadar biiyiik olur.

» PID entegrasyon siiresi: PID geri beslemesinin sapmasini ve verilen miktar: ayarlamak i¢in PID regiilatoriiniin
hizini belirler. Entegrasyon siiresi ne kadar kiigiikse, ayarlama yogunlugu o kadar biyiik olur.

» PID diferansiyel kazanci: PID geri beslemesinin sapma oranini ve verilen miktar: ayarlamak i¢in PID
regiilatériiniin giiciinii belirler. Diferansiyel kazang ne kadar biyiik olursa, ayarlama yogunlugu da o kadar
biiyiik olur.
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> PID ileri besleme katsayisi: genellikle daha kiigiik bir ileri besleme katsayis1 kullanin; aksi takdirde, ileri
besleme ayarinin 6nemli bir rol oynamasini saglamak i¢in daha biyiik bir ileri besleme katsayisi kullanin.

> PID 6rnekleme siiresi: genellikle kontrol edilen nesnenin tepki siiresinden 5~10 kat daha kiiciik ayarlayin. PID

> gikas iist limiti: PID ayarlama ¢ikisinin maksimum degeri, maksimum degerden daha yiiksek, PID ¢ikis iist
limiti.

> PID qikias alt limiti: PID ayarlama ¢ikisinin minimum degeri, minimum degerin altinda, PID ¢ikis alt limiti.
PID qikas filtreleme siiresi: Filtreleme siiresi artar, ¢ikig sinyali mutasyonunu zayiflatir ve kapali dongii sistem

> yanit performansini azaltir.
PID araligi: gercek geri besleme aralig1 ayarina gore, ayar geri besleme araligindan daha azsa PID ¢aligmaz.

> Oransal kazang ve entegrasyon siiresini ayarlama yontemi:
Once entegrasyon siiresini minimuma ayarlayin, diferansiyel kazanci 0'a ayarlayin, PID geri besleme degerini

» gozlemleyin ve PID oransal kazancini ayarlayin. Entegrasyon siiresini yavag¢a artirin, PID geri besleme
degerinin yanitina gore oransal kazang ve entegrasyon siiresinin iki parametresini tekrar tekrar ayarlayimn, PID
verilen degeri PID verilen aralik iginde birden gok kez degistirin ve tiim galigma araliginda tatmin edici
performans elde edene kadar oransal kazanci ve entegrasyon siiresini ayarlayin. Diferansiyel kazang, agim
ihtiyacina gore ayarlanabilir, cogu durumda diferansiyel baglant1 genellikle kullanilmaz.

Parametre sty Ayar aralify Birim Fabvrikla
numarast Degeri
P04.11 | PID uyku frekansi 0.000~500.000 % 0.000
P04.12 | PID girisi uyku siiresine 0.000~3600.000 s 0.000
P04.13 | PID uyanma sapmast 0.000~100.000 % 0.000
P04.14 | PID girisi uyandirma siiresi | 0.000~3600.000 s 0.000
0: Uyku yok
1: PID durur;
04 PID uyku eylemi 2: Yavagla; 0
P04.15 uyKu eylemi 3: Serbest durma;
4: Duraklat;
5: En disiik frekans ¢alisma

» Fonksiyon: PID kontrol fonksiyonu se¢imi

> Prensip agiklamast:

Sekil 6-4-2'de gosterildigi gibi, PID ¢ikis degeri P04.11 uyku frekansindan kiigiiktiir. P04.12 (PID uyku siiresine
girer) parametresi tarafindan ayarlanan siireden sonra, PID uyku eylemine gére uykuya girer; PID uyandirma
degeri P04.13 uyandirma sapmasindan biiyiiktiir

(uyandirma degeri = ayarlanan degerin yiizdesi), P04.14 parametresi tarafindan ayarlanan siireden sonra (PID
uyanma siiresine girer), PID yeniden baslar.

> PID uyku frekans:: uyku yar1 frekansini ayarlaym.

» PID uyandirma sapmas:: ayara dayal yiizde. Ornegin, 10 kg ayarlandiginda ve uyandirma sapmasi %20
oldugunda, uyandirma sapmasi 2 kg'dir (%20 x 10). Gergek basing 8 kg'dan az oldugunda, uyandirma durumu
baglar.

> PI?) uyku siiresine girer: inverter uyku frekansina ulagtiktan ve uyku siiresini kargiladiktan sonra uykuya

irecektir.

> %ID uyandirma zamanina girer: siiriicii uyandirma sapmasina ulagtiktan ve uyandirma zamanini kargiladiktan
sonra yeniden baglayacaktir.

> PID uyku eylemi se¢imi: PID ayarlanan uyku eylemine gore uykuya girer.

0 Uyumaz: PID calismasi degistirilmez.

1 PID durur: PID ¢aligmay1 durdurur.

2 Yavaslayarak durdurma: Siriicti durmak igin yavaglar.

3 Serbest durma: Inverter serbestge durur.

4 Duraklatma: Siirticii duraklar.

5 En diisiik frekans ¢alismas:: en diisiik frekansta galisir, en diisiik frekans ayar1 igin P04.06

(PID ¢ikis alt limit frekansi) parametresine bakin. Not: PID uyku eylemi yavaslatarak durdurma veya serbest
durdurmayi segtiginde, uyku baslatma sinyalinin bir kez silinmesine neden olacaktir. Bu nedenle: baglatma
sinyali klavyeden geldiginde, baslatma sinyali uykudan sonra silinecektir. Otomatik uyandirma islevi

gerekiyorsa, PID uyku eylemi i¢in durdurmak veya duraklatmak i¢in PID'yi veya en dusiik frekansl islemi segin.

Baglatma sinyali S terminal girisinden veya iletisimden geldiginde (iletisim baslatma sinyalini gondermeye
devam eder), PID uyku eylemi PID uyandirmay1 etkilemeyecektir.
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BOLUM 6 BOLUM 6
6.5 Grup 05 parametreleri: sistem kontrolii
4 F(Hz) \ Hazir(P10.15 bit6) 1
A < Galigtyor(P10.15 bit5) ::
1 .
PID cikist T1--PID Uyku stiresini girin \ 1 Galigtyor (P10.15 bit2) | :
1
P04.12 1 : Durdurma : :
X 1 I(P10.15 bit1): |
| P 1
| ! |
1 ! 1
1 1
Uyku durumu ! . Jag! DCfren
N T e S e |
frekans ,(P10.15 bit3)1
. P ]
0411 PID uyku eylemi segimi P04.15, ~po5.11 f :
> ! I I
AC siiriicii ¢aligmast | Zaman PO5.21F - - -~ : ________ L 1
| P05.12} - - - - R y '
| ° ' : >
t
1
\ : N p05.10 :
1
1
PID geri besleme . L | Start ! 1
degeri T2--PID giris uyandirma siiresi | | ar |
P04.14 |12 |
! -
>
PID uyanma seviyesi !
P04.13 Sema 6-5-1 Sistem kontrolii
IRTEEe Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabur ﬂfa
) numarast Degeri *E
5
3 ekil 6-4-2 PID uyku uyandirma 0: VE; S
5 - ? Y y P05.00 Kontrol modu 1: Agik dongii vektorii 1 1 3
o o &9
A E u Fonksiyon: Motor kontrol algoritmasini >
2 2 Parametre 5 Fabrika secin 2 E'
Q= Fonksiyon Ayar aralig1 Birim I - 23
g g numarasi Degeri Parametre sy Ayar aralify Birim Fabur1k4a EZ 5
5 P04.90 | PID durumu 0~4294967295 numarast . — DLt 3
o Ileri ve geri anahtarlama o
2] R . . R . L. . R P05.06 | . . 0.000~6000.000 s 0.000 2
» Fonksiyon: PID durum kelimesini gosterir (her bir bitin tanimui i¢in asagidaki tabloya bakin). siiresi
» Fonksiyon: ileri ve geri anahtarlama 6lii zamanini kontrol eder
Table 6-4-1
R i (il Freka
Durum sozctigii (bit) Tanim rean
0 PID durduruldu
1 PID ¢aligtyor >
5 PID uyku moduna geger I'<_>I[\ Zaman
1 |
T0
ileri ve geri anahtarlama siiresi (P05.06)
Sekil 6-5-2 Ileri ve geri arasinda gegis yapma
Parametre Rl Ayar araligy Birim Fabrika
numarast Degeri
. - 0: Etki yok;
P05.07 | Zorla yon degistirme 1: Zorla yon degistirme 0

= Fonksiyon: P05.07 parametresi 1'e ayarlandiginda komiitasyon fonksiyonunu kontrol eder, mevcut
calisma yoniinii degistirir
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BOLUM 6

Parametre R —-— Ayar aralify Birim Fal:irik'a

numarast Degeri
P05.22 | DC frenleme akimi 0.000~300.000 % 100.000
P05.23 | DC frenleme siiresi 0.000~1000.000 s 0.000
P05.24 | Demanyetizasyonzaman | 6, 990~1000.000 % | 10.000

s Fonksiyon: Durdurma fonksiyonunun DC frenleme parametrelerini ayarlayin

BOLUM 6
Parametre Fonksiyon Ayar arahg Birim Faburi.k.a
numarast Degeri
pos.08 | Motor frequency ~1020.000~1020.000 Hz | 55.000
upper limit
= Function: Motor output frequency limit
> Motor frequency upper limit: define the motor operating frequency upper limit.
F’aranjnetre Fonksiyon Ayar araligi Birim Fabvrﬂ{f‘
islemi Degeri
0: Frekans ¢aligmasini baglat;
P05.10 | Fonksiyonu baslat 1: Hiz baglatma; 0
2: DC enjeksiyon
P05.11 | Baslangig Zamani 0.000~60000.000 s 0.000
P05.12 | Baslangig frekans: 0.000~100.000 Hz 0.000

> DC frenleme akimi: DC frenleme akimini ayarlayin.

» DC frenleme siiresi: DC frenleme siiresini ayarlayim. 1000.000'e ayarlandiginda, serbest durdurma veya
baslatma sinyali alana kadar her zaman frenleme yapar.

» Demanyetizasyon zaman orani: Genel olarak, herhangi bir degisiklik gerekmez. Dogru konumlandirma ve
kat1 yavaslama siiresi gerektiren durumlar i¢in manyetikligi giderme stiresi oranini azaltin; yavaslama siiresi
gereksinimlerinin kat1 olmadig1 durumlarda, yavaslama akimu etkisini azaltmak i¢in manyetikligi giderme
stiresi oranini uygun sekilde artirin.

= Fonksiyon: Baslangic fonksiyonunu ayarla

> Prensip agiklamasi:
Sistem basladiginda, ayarlanan baglatma siiresi i¢inde ayarlanan baglatma islevine gore galisacaktir. Baglatma
islevi bittikten sonra, ayarlanan frekans baglatma frekansindan biiyiikse, sistem baglatma frekansinda
¢aligmaya baslar; ayarlanan frekans baglatma frekansindan kiigiikse, sistem ayarlanan frekansta ¢alismaya
baglar.
Baglatma islevi:
0: Cikus frekansi olmadan baglatma modu, P05.11 baslatma zamani ayarin1 karsilayin,
P05.12 baglatma frekansi galigmaya baslar.
1: U¢maya baslayin, dénen motorun hizini arastirin ve
bulunan hizdan etkilenir.
2: DC enjeksiyonu, inverter "o6nce DC enjeksiyonu" ile baglar.

Parametre e Ayar aralify Birim Faburikla
numarasi Degerl
Po5.26 | Manyetikaki fren 0.000~1000.000 Hz | 0.000
aktivasyon frekansi
Po5.27 | MamveticAlafrenleme | 00500 % 100
atsayisi
Pos.28 | Manyetik Akifrenleme | 6 999~1000.000 s | 0.000

u Fonksiyon: Durdurma fonksiyonunun aki frenleme parametrelerini ayarlayin

> Prensip agiklamasi:
Durma sirasinda, ¢ikis frekansi aki frenleme aktivasyon frekansindan daha disiik oldugunda,
aki frenleme fonksiyonu aki frenleme siiresi boyunca etkili olmaya baglar. Aki frenleme genellikle hizli
yavaslama gerektiren durumlarda kullanilir, ancak agir1 kullanim motorun 1sinmasina neden olur.

Parametre Fonksiyon Ayar araligs Birim | Debrika
islemi Degeri
0: Tiim yonler;
P05.14 | Hizlibaglatma modunda 1: Deger yoniinii belirleyin; 0
2 ~ 3:ayrilmig

u Fonksiyon: Hiz baglatma fonksiyonunu ayarlayin (P05.10'u 1 hiz baslatmaya ayarlayin)

> Hiz baslatma modu:
0: Tki yonlii, hiz izleme karari igin ileri veya geri yonii izleyin. 1: Deger yoniinii ayarlayn, hiz
izleme karari i¢in ayarlanan yonii izleyin.

ARGl Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fab'rik.a

numarasi Degeri
P05.30 | Fren direnci modu 0: Gegersiz; 1: Maksimum galigma dongiisii 1

= Fonksiyon: Frenleme direnci frenleme modu parametre ayari

IR Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabvrikla

numarast Degeri
P05.50 |Otomatik sifirlama modu 0~9999 0
P05.51 |Otomatik sifirlama siiresi 0.000~600.000 s 10.000

l}’aran?etre Fonksiyon Ayar arahigt Birim Fab'rik'a
islemi Degeri
P05.19 | DC enjeksiyon akimi 0.000~200.000 % 100.000

n Fonksiyon: Otomatik sifirlama fonksiyonunu ayarlaymn

» Prensip agiklamasi:

P05.50 parametresi 0 degilse, otomatik sifirlama islevi gegerlidir, otomatik sifirlama sayis1 P05.50'nin ayarlanan
degeridir ve otomatik sifirlama siiresi arizanin geciktigi zamandir. P05.50 9999 olarak ayarlanirsa, herhangi bir

sayida sifirlanabilir. Eger P05.50 0 'dan biiyiik ve 9999 'dan kiigiik olarak ayarlanirsa, otomatik reset sayisi
P05.50 'yi astiginda siiriicii bir hata rapor edecektir.

u Fonksiyon: DC enjeksiyon akimi boyutunu ayarlayin (P05.10'u 2 DC enjeksiyon olarak ayarlayin)

> Principle explanation:
When the starting method is DC injection, the DC braking current needs to be set to 100%
corresponding to the rated current of the inverter.

Parametre Fonksiyon Ayar aralify Birim Fab“rikla
numarast Degeri
PO5.60 Ot.or.natlk enerji tasarrufu 30~100 % 100
minimum aki
Otomatik enerji tasarrufu
P05.61 baslatma frekanst 0.000~200.000 Hz 5.000

?aran}etre Fonksiyon Ayar araligt Birim FabvrikAa
islemi Degeri
. Units: 0: Free parking; 1: DC braking;
P05.20 | Durdurma fonksiyonu Ten: 1: Precise parking 0
P05.21 | Durdurma frekans: 0.000~1000.000 Hz 0.000

= Fonksiyon: Otomatik enerji tasarrufu islevini ayarlaymn

» Prensip ac¢iklamasi:
Otomatik enerji tasarrufu, enerji tasarrufu amacina ulagmak igin ¢ikis voltajin1 motor yiikiine gére otomatik
olarak ayarlar. P06.70 1'e ayarlandiginda, P05.60 ayar degeri 100'(§en iﬁqﬁk oldugunda ve galisma frekans:
P05.61'den biiyiik oldugunda, otomatik enerji tasarrufu iglevi etkilidir.

» Fonksiyon: Durdurma islevini ayarla

> Prensip agiklamasi:
Durdurma islemi sirasinda, gikis frekanst durdurma frekansindan daha az oldugunda, durdurma iglevi
¢aligmaya baglar.
Hassas durdurma: Motor, durma konumunun tutarl bir sekilde tekrarlanabilirligini saglamak i¢in
herhangi bir hizda ayni sayida devir dondiirtir. En iyi sonuglari elde etmek i¢in, asir1 gerilim ve agir1
allqmldurma 6nleme fonksiyonlarini tetiklememek amaciyla yavaslama siiresi miimkiin oldugunca uzun
olmalidir.
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IR Fonksiyon Ayar arahg Birim Fabfik,a
numarasi Degerl
Manuel enerji tasarruflu
P05.63 manyetik aki 30~90 % 70

» Fonksiyon: Manuel enerji tasarruflu manyetik aki boyutunu ayarlayin

> Prensip agiklamasi:
P06.70 1'e ayarlandiginda ve otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu gegersiz oldugunda, manuel enerji
tasarrufu etkilidir. P05.63 100'e ayarlanirsa, manuel enerji tasarrufu gegersizdir. P05.63 manyetik aki
boyutu parametresini ayarlayarak enerji tasarrufu etkisini ayarlayin. Ayarlanan deger ne kadar kiigiik
olursa, enerji tasarrufu etkisi o kadar belirgin olur, ancak tork tepki hiz1 yavaslar.
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BOLUM 6 BOLUM 6

Parametre Rohem el Birim | Fabrika 6.6 Grup 06 parametreleri: Motor modeli
numarast Degeri 5 " Dex
arametre . 5 P eger
P05.71 | Akim limiti 0~300 % 150 umaras Fonksiyon Ayar aralig Birim | W8S
= Fonksiyon: Caligma akimu iist akim limitinden biiyiik oldugunda, agir1 akim durdurma Motor parametresi kendi | % GE5eTSiZ
fonksiyonu etkinlestirilir. Akim referansi motor nominal akimidir (P06.14). (P06.14). P06.00 |} . dine Ggrenme 1: Tam kendi kendine 6§renme 0
2: Basit kendi kendine 6grenme
» Fonksiyon: Motor parametrelerinin ¢evrimici 6grenimi
Parametre ; o - Fabrika
numarast Fonksiyon Ayar arali1 el Degeri > Prensip agiklamasi: Tam kendi kendine 6grenme ve basit kendi kendine 6grenme sirasinda motor
doénmeyecektir. Kendi kendine 6grenmeden sonra, motor stator empedansi ve rotor empedansi gibi
P05.76 |Elektrik torkunun iist surt | 0.000~900.00 % 150.000 parametreler degisecektir. Motor parametresi kendi kendine 6grenmeden once, P06.10 ~ P06.15 motor isim
plakasi parametrelerini girin.
P05.77 |Rejeneratif torkun iist sinir1 | 0.000~900.000 % 150.000 Kendi kendine 6gr§nme ?sle{n}: P06.00'1 ayarlaym,“kendi kendine 6gregm§yi Paﬂgtmak iqﬁn Qall?tll’lflfl
tusuna basin. Kendi kendine 6grenme normal oldugunda, klavyede L0 goriintiilenir. Kendi kendine 6grenme
u Fonksiyon: Tork limit fonksiyonunu ayarlayin 1t)z:lr;zmlandlktan sonra, kendi kendine 6grenmeden ¢ikmak ve normal duruma donmek igin durdurma tusuna
» Prensip agiklamasi: ’
P05.76 ve P05.77 parametreleri elektrik ve rejeneratif torkun st sinirin1 ayarlar. Parametre Deger
Parametre Fabrik Fonksiyon Ayar arahg Birim 8¢
Fonksiyon Ayar aralig1 Birim arika numarast Fabrikast
numarasi Degeri P06.05 |Tasiyici frekanst 2~16 kHz *
P05.80 |Asri gerilim kontroli 0: Invalid; 1: Valid at all times 1 N
— - » Fonksiyon: Tasiyic1 frekansini ayarlama
P05.82 1'§§1r‘{ gfznhm kontrol 6lgek 0~200 % 100 > —
faktort arametre Fonksiyon Ayar araligy Birim ; ebge{(a
At gerilim kontrol DUINATASY AV ST
P05.83 integral katsayist 1~10000 % 100 P06.06 |Asiri modiilasyon fonksiyonu 0: Gegersiz; 1: Gegerli 1
» Fonksiyon: Asir1 gerilim kontrol fonksiyonunu ayarlayin » Fonksiyon: Asir1 modiilasyon fonksiyonunu ayarlayin
> Prensip agiklamast: P i ) Fabrika
Rejeneratif gerilim ayarlanan esigi astiginda, asir1 gerilim kontrolii P05.80 parametresinin ayarina malr;::,z: Fonksiyon Ayar aralig Birim Dae 'l;.-ri
gore asir1 gerilim durdurma iglevini etkinlestirmeye baslar. O Asenk " B
. Asenkron motor;
S Parametre . s o Fabrika - Yii ili sabi i .
= Fonksiyon Ayar araligy Birim T . 1: Yiizey montajli sabit miknatish senkronizasyon;
S LT Degeri P06.10 | Motor tipi 2: Yansitici kutuplu sabit miknatish senkronizasyon; 0
ﬁ gj Birimler: sebeke kapatma eylem modu 4: Tek fazh motor =
55 0: Gegersiz; . . L
g 5 L Anfnda durma P06.11 | Motor nominal giicii 0.000~100000.000 kw * ?‘ :7}_.
-0 - Cirvenli . . . B 2 2.
;,_T.'g P05.85 |Diisiik voltaj kontroli ; G;V:ynrllll;al;k’ o P06.12 | Motor nominal gerilimi 0~1000 \% * {7_‘_‘_ E
() ~ o : ~ 5B
? Ondalik: Giig sebekesinin diisiik gerilim galisma modu P06.13 | Motor nominal frekanst 1~3000 Hz * §
z 0: Gegersiz; P06.14 |Motor nominal akimit 0.00~1000.00 A * 2
L: Givenli frekans azaltma P06.15 | Motor nominal hizi 10~65535 rpm x
P05.86 |Elekirik sebekesi gerilim seviyesi | 100~800 v * P06.16 | Motor giic faktori 0.00~1.00 %
» Fonksiyon: Diisiik gerilim kontrol fonksiyonunu ayarlayin P06.17 | Motor kutup sayist 2-100 ¥
> Prensip agiklamasi: i
P06.18 | Mot I tork 0.1~10000.0 N- *
Giris gerilimi sebeke gii¢ azaltma seviyesinden disiik oldugunda, gii¢ azaltma eylemi P05.85 bit ayar1 otor noming’ foru m
parametresine gore etkinlesmeye baslar. $ebeke diisiik gerilimi, sebeke geriliminin normal gerilimden daha P06.19 | Motor yiiksiiz akimi 0.00~1000.00 A *
diisiik oldugu anlamina gelir ve diisiik gerilim eylemi P05.85 onlarca yer ayar1 parametresine gore s Fonksiyon: Motor parametrelerini ayarlama
etkinlesmeye baslar. .
WG Fonksiyon Ayar araligt Pl R IRTEGIRG Fonksiyon Ayar araligt Birim || Eeprika
numarasi Degeri numarasi Degeri
0: gegersiz; P06.20 |PM motor geri EMF/rev 1.000~10000.000 mV/rpm *
P05.90 | AVR fonksiyon segimi 1: gegerli; 1 = Fonksiyon: Sabit miknatish senkron motorun nominal hizina karsilik gelen geri EMF'yi
2: Sadece yavaslarken gegersiz a}zarlavm
AVR fonksiyonu 5
P05.91 soniimleme faktérii 0~100 % 100 Parametre il Ayar aralif Birim | Fabrika
numarasi Degeri
= Fonksiyon: AVR islevini ayarlayin P06.40 | Stator empedanst 0.000~99.990 0 *
> Prensip aciklamasi: P06.41 |Rotor empedanst 0.000~99.990 Q *
AVR, sebeke gerilimindeki dalgalanmayu telafi etmek ve ¢ikis gerilimini sabit tutmak i¢in kullanilir. P05.90 2 -
olarak secildiginde, hizli yavaslama icin elverislidir. P06.42 | Stator kagak reaktans: 0.000~999.990 mH *
P06.44 | Motor ana reaktanst 0.00~999.90 mH *

m Fonksiyon: Motor modeli parametreleri (motor parametrelerinin kendi kendine 6grenilmesi ile elde edilir)
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BOLUM 6

RS Fonksiyon Ayar arahg Birim Fab“rik.a
numarast Degeri

PO7.55 l?tomat‘ik tork artirma 0~300 o 100

atsayisi

» Fonksiyon: Otomatik tork artirma katsayisini ayarlaymn
> Prensip agiklamasi:

Yiike gore, diisiik frekanstaki ¢ikus voltaji, diisiik frekanstaki yiik kapasitesini artirmak i¢in otomatik

olarak telafi edilir.

Parametre Py Ayar araligy Birim Fab“rikla
numarast Degeri
P07.57 |Disiik hizda minimum akim| 0~300 % 50
P07.58 | Statik siirtinme kaldirma katsayist | 0~10000 % 100
PO7.59 |Statik siirtiinme kaldirma siresi | 0.0~1000.0 S 0.0

» Fonksiyon: Diisiik hiz minimum akim ve statik siirtiinme parametrelerini ayarlaymn

> Prensip agiklamast:

Diisiik hizda minimum akim Diigiik hizda minimum akim géz 6niine alindiginda, uygun ayarlar disiik hizda

yiik kapasitesini artirmaya yardimei olur. Statik siirtiinme kaldirma fonksiyonu, baglangigtaki gikis voltajini

yiike gore otomatik olarak telafi eder ve boylece baslangi¢ torkunu artirir.

Al Fonksiyon Ayar araligi Birim Fab'rik.a
numarast Degeri
PO7.71 | VF egrisi-F1 50.0
P07.72 | VF egrisi-F2 50.0
0.0~3000.0 Hz
P07.73 | VF egrisi-F3 50.0
P07.74 | VF egrisi-F4 50.0
P07.75 |VF egrisi-V0 0
P07.76 |VF egrisi-V1 *
~1
P07.77 |VF egrisi-V2 0~10000 \ *

P07.78 | VF egrisi-V3

P07.79 | VF egrisi-V4

= Fonksiyon: VF egrisini ayarlayin

BOLUM 6
Parametre TR Ayar aralig1 Birim | Fabrika
numarast Degeri
P06.50 |PM d ekseni reaktansi 0.000~1000.000 mH *
P06.51 |PM q ekseni reaktansi 0.001~9999.000 mH *
P06.52 |PM d ekseni reaktans 0.0~100.0 % *
doygunluk katsayisi
P06.53 PM q ekseni reaktans 0.0~100.0 % %
doygunluk katsayisi
P06.54 Zl(?r]:iir;mm alan zayiflatma 10~400 % 100
P06.55 Maksimum alan zayiflatma 10~400 % 100
akimi q
= Fonksiyon: Sabit miknatishi senkron motor model parametreleri (motor
parametrelerinin kendi kendine 6grenilmesi ile elde edilir)
Parametre R — Ayar araligt Birim | Fabrika
numarast Degeri
P06.60 | Tek fazli motor déniig oran1 | 0.200~1.800 1.000
= Fonksiyon: Tek fazli motor doniis oranini ayarlama
Parametre - Ayar aralign Birim Fabrik?
numarast Degeri
L 0: Sabit tork; 1: Fan su pompasy;
P06.70 | Yk tipt 2: Promotion; 3: Ayrilmug 0
= Fonksiyon: {lgili tork 6zelliklerini elde etmek i¢in uygun yiik tipini secin, kontrol algoritmasini
optimize edin
Parametre Rz Ayar aralig Birim Fabrika
numarast Degeri
Motor kablosu
P06.80 kompanzasyon giicii 0~500 0
m Fonksiyon: Motor kablosu 100 metreyi astiginda bu parametrenin ayarlanmasi gerekir ve 20 olarak
ayarlanmasi onerilir.
6.7 Grup 07 parametreleri: kontrol algoritmasi
Parametre - Ayar aralig Birim Fabrika
numarast Degeri
P07.50 |Kayma telafisi -500~500 % 100
P07.51 | Kayma telafisi filtre sabiti 1~10000 % 100

u Fonksiyon: Vektor kontrol kaymasini ayarlayin

» Kayma telafisi: motorun hiz kararliligi dogrulugunu ayarlayin. Motor agur yiik altindayken hiz diiiktir,
bu parametreyi artirin, aksi takdirde bu parametreyi azaltin.
(Yumugsak yiik ihtiyaci i¢in, negatif deger segimi saglayin)

Haramee Fonksiyon Ayar aralig1 Birim FabvrikAa
numarast Degeri
P07.52 E"Z‘?”a’“ bastirma 0~10000 % 100
atsayist
P07.53 Dﬁ§t¥k hiz bastirma filtresi 110000 9% 100
sabiti
PO7.54 ;ﬁbli(tsiek hiz bastirma filtre 1~10000 % 100

= Fonksiyon: Rezonans bastirma katsayisin, yiiksek ve diisiik hiz bastirma filtre sabitini ayarlayin

> Prensip agiklamasi:
Yiikstiz frekans doniistiirme kontrol sistemi rezonansa egilimlidir ve rezonans bastirma islevi titresimi

ortadan kaldirmaya yardimeci olur.
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» Prensip agiklamasi:

V / F kontrol modunda V / F egrisini ayarlaymn. Vektor kontroli 1 kullanildiginda, V' / F egrisinin ilgili veri
noktalary, ilgili kontrol noktalarinin kontrol 6zelliklerini ayarlamak igin kullanilabilir.

P07.78

P07.77

P07.76
P07.75

° P07.71

P07.72 P07.73 P07.74

Sekil 6-7-1 VF kontrol egrisi
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BOLUM 6

Farametc Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabvrik.a
numarasi Degeri
P10.15 |Mevcut durum 0~4294967295

= Fonksiyon: Sistem durum sozciigiinii gosterir (her bitin tanimi i¢in asagidaki tabloya bakin).
Ozel anlam $ekil 6-5-1'de gosterilmistir.

Table 6-9-2
Durum kelimesi (bit) Tanim
0 Elektrik kesiliyor
1 Durdurma
2 Caligtyor
3 Baslat fonksiyonu baslar
4 Parametre kendi kendine 6grenme baglar
5 Calisryor
6 Hazir
10 Arniza
11 Alarm
12 STO durumu
Parametre R — Ayar aralify Birim Fabvrik.a
numarasi Degeri
P10.16 |Ariza durumu sdzciigii 1 0~4294967295
P10.17 |Anza durumu sbzciigii 2 0~4294967295

= Fonksiyon: Sistem ariza durumu kelimesini gosterir (her bir bitin tanimu i¢in agagidaki tabloya

bakin)

BOLUM 6
6.8 Grup 09 parametreleri: sistem korumasi
Parametre Fenisiam Ayar aralig Birim Fab'rik'a
numarasi Degerl
P09.00 | Giris faz kaybi islemi 0: Ariza; 1: Alarmg 2: Gegersiz 2
u Fonksiyon: Giris faz kaybi islemini ayarlayin
Wi Fonksiyon Ayar araligi Birim Fab'rik'a
numarast Degeri
P09.04 | Cikis faz kaybi algilama 0: Gegersiz; 1: Gegerli 1
n Cikis faz kayb1 korumasi oldugunda islemi ayarlayin
Parametre TR Ayar aralig1 Birim Fabﬁrik_a
numarast Degeri
P09.06 | ETR se¢imi 0: Gegersiz; 1: Alarm; 2: Ariza 2
n Fonksiyon: ETR eylemini se¢in
Parametre Fomtisipan Ayar aralig1 Birim Fab'rik'a
numarasi Degeri
0: STO/STO1/STO2/STO3 durumu goriintiilenmez;
P09.49 | STO ekran segimi 1: STO durumunda alarmi gésterir; 2
2: STO durumunda arizay: gosterir
= Function: STO display selection
6.9 Grup 10 parametreleri: sistem durumu
Parametre £ - Ayar araligs Birim Faburik'a
numarasi Degeri
P10.05 |Yazilim siiriim numarasi
» Fonksiyon: Siiriicli yazilim versiyon numarasini gosterir.
Parametre Rz Ayar aralig Birim FabvrikAa
numarasi Degeri
P10.10 |Kontrol kelimesi 0~4294967295

= Fonksiyon: Sistem kontrol kelimesini gosterir. Her bir bitin tanim1 agagidaki tabloda gosterilmistir:

Tablo 6-9-1
Kontrol kelimesi (bit Tanim
0 Baglat
1 Geri
2 Geriye dogru baglat
3 JOG
4 Dur
5 Acil durdurma
6 Giivenli durug
7 Sifirla
9 Parametre kendi kendine 6grenme
10 Tripping
11 Duraklat
13 YUKARI (artan)
14 ASAGI (azalan)
Parametre Rz Ayar aralig Birim Fabﬂrik_a
numarasi Degeri
P10.11 |Ayar degeri -65535.0~65535.0

= Fonksiyon: Ayarlanan frekans degerini gosterir, bkz. Sekil 6-2-1
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Tablo 6-9-3
Ariza durumu sézcugi 1 (bit) Tanim
1 Sistem anormalligi
4 Topraklama arizasi
5 Topraga kisa devre
6 Cikista kisa devre
7 Cikas agirt akimi
8 DC bara agir1 gerilimi
9 DC bara disiik gerilimi
10 Inverter agIri 1smnmasi
11 Kendi kendine 6grenme basarisizligi
13 Dogrultucu koprii agir1 isiiyor
14 U faz1 eksik faz
15 V fazi eksik faz
16 W faz1 eksik faz
19 Motor baglantist yok
20 Giris faz kayb1
21 Invertér agir yiiklenmesi
22 Agirt Tork
24 Motorun agir1 1sinmast
25 Agir1 motor yiikii
26 Akim limiti
27 Giris giicii kesildi
Ariza durumu sozctgi 2 (bit Tamim
31 Harici ariza
33 STO giivenli tork durdurma
34 STI1 dahili devresinde anormallik
35 STI2 dahili devresinde anormallik
36 STI1 ve STI2 dahili dongiisiinde anormallik
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BOLUM 6 BOLUM 6

Parametre T Ayar araligt Birim Faburik.a Parametre R p—— Ayar araligy Birim Fab“rikla
numarast Degeri numarast Degeri
P10.18 |Alarm durum sézciigii 0~4294967295 P10.78 |Puls giris frekans: 0.000~10000.000 kHz
= Fonksiyon: sistem alarm durum kelimesini gosterir (her bir bitin tanimu i¢in yukaridaki P10.79 |Darbe gikis frekanst 0.000~10000.000 kHz
tablonun aciklamasina bakin) = Fonksiyon: Puls giris ve ¢ikis frekansini gosterir
Parametre . 5 A Fabrika
Fonk: Ayar araligt B -
numarast S Y s o Degeri RS Fonksiyon Ayar araligi B || D
numarast Degeri
P10.20 | Cikus frekansi mutlak degeri | 0.0~65535.0 Hz P10.80 |Enkoder sayisi 0~4294967295
P10.21 |Cikis frekans: -65535.0~65535.0 Hz P10.81 |Enkoder iz -9999.000~9999.000 Hz
P10.22 |Cikig akimi 0.00~65535.00 A P10.82 |Enkoder agist 0.0~359.9 deg
P10.23 | Gikus gerilimi 0.0~65535.0 v » Fonksiyon: enkoder durumunu gosterir
P10.24 |Cikis torku 0.000~65535.000 N-m 5 Tl
arametre ; 5 - abrika
u FO]IkSiYOn: Clle bilgilerini gosterir numarasi Fonksiyon e Hirim Degeri
p 5 (PR _ _ 0
Parametre Rl A Birim ]F;bvnb P10.90 |Deger 1'i ayarla 999999.000~999999.000 %
numarasi cgert P10.91 |Deger 2'yi ayarla -999999.000~999999.000 %
P10.25 |DC gerilim 0.0-65535.0 v P10.92 | Degier 3 ayarla -999999.000~999999.000 %
P10.26 |invertor sicakligt 0~65535 C
- 5 » Fonksiyon: Ayarlanan degeri gosterir, bkz. Sekil 6-2-1
P10.27 |invertdr sicak yiikii 0~65535 %
P10.28 |Motor sicak yiikii 0~65535 % Parametre Fonksiyon Ayar araligt Birim | Fabrika
numarasi Degeri
P10.30 |Gig 0.000~65535.000 kW
P10.98 |Ekran degeri 1 -99999.000~99999.000
P10.31 |Enerji tiketimi 0.000~4294967.295 kW:h
g s P10.99 | Ekran deeri 2 -99999.000~99999.000
» Fonksiyon: Inverterin ¢alisma durumu bilgisini gosterir ; .. . T ;
- » Fonksiyon: ekran degerini gosterir (ekran degerinin kaynag: i¢in P01.68 ~ P01.69'a bakin) -
"5 WG Fonksiyon Ayar araligi Birim Fab‘rik_a 3
o numarast Degeri =2
3 o] - - . =N
R P10.40 |Giig agik kalma siireleri 0.000~4294967.295 h o
=5 55
] a_' P10.41 |Agilma sayisi 0~4294967295 g :7‘7'
o L PO 2%
= » Fonksiyon: Inverter istatistiklerini bildirir. e
= Foaad
g Parametre Fabrik: 5
&2 Fonksiyon Ayar aralig Birim abrika 2
= numarast Degeri =
P10.60 |Mevcut alarm numarast 0~4294967295
P10.61 |Mevcut ariza numarast 0~4294967295
P10.62 |Son ariza numarasi 0~4294967295
P10.63 |ilk iki ariza numarast 0~4294967295
u Fonksiyon: Inverter ariza bilgisini gosterir, (bkz. Bsliim 10.2 Sorun Giderme)
MR Fonksiyon Avyar araligi Birim Fal)urilfa
numarast Degeri
P10.70 |S giris terminali durumu 0~4294967295
P10.71 |AIl terminal giris degeri -65535.000~65535.000 %
P10.72 |AI2 terminal giris degeri -65535.000~65535.000 %
P10.74 |Y terminali gikig durumu 0~4294967295
P10.75 |AO1 terminal gikis degeri -65535.000~65535.000 %
P10.76 |AO2 terminal ¢ikis degeri -65535.000~65535.000 %

= Fonksiyon: harici terminal bilgilerini gosterir
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u Fonksiyon: Dogrusal doniigiimiin sonucunu gosterir (bkz. P17.00 ~ P17.09)
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BOLUM 6 BOLUM 6
6.10 Grup 11 parametreleri: ariza kaydi 6.11 Grup 12 parametreleri: serbest parametreler
Parametre . o - Fabrika Parametre . A i - Fabrika
umaras: Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Degeri umarast Fonksiyon yar araligi Birim o
P12.00 | Serbest parametre
Meveut las frek - .0~ . . - P - -
P11.10 evcut ariza gikus frekanst 999999.0~999999.0 Hz 0.0 P13 10 1~Serbest parametreler 20 999999.000~999999.000 0.000
P11.11 | Mevcut ariza ¢ikig akimi -999999.00~999999.00 0.00 P12.90 | Serbest parametre 2999999.000~999999.000 0.000
P11.12 |Mevcut ariza bara gerilimi | -999999.0~999999.0 v 0.0 P12.99 |91~Serbest parametreler 100 ’ ’ ’
P11.13 |Mevcutariza inverter sicakligl 999999999999 . o = Fonksiyon: Bir arayiiz veya ara miktar olarak, sistem fonksiyonlarini genisletir
! > Prensip agiklamasi:
Mevcut ariza X terminal P12.00 ~ P12.19, P12.90 ~ P12.94, gii¢ kapatildiginda mevcut degeri otomatik olarak kaydeder. P12.95 ~ P12.99:
P11.14 -999999~999999 0 > > gUG Kap 8! 8! y
durumu Parametre numarasini ayarlayin. Gug agildiginda P12.90 ~ P12.94 degeri P12.95 ~ P12.99'da ayarlanan
Meveut ariza Y terminal parametre numarasina verilir.
P11.15 duer‘;iiuamd erming ~999999~999999 Y Giig kapatildiktan sonra yalnizca P12.90 ~ P12.99 parametreleri otomatik olarak kaydedilir.
P11.16 | Birikmis acilma siresi 0.000~42949647 295 h 0.000 6.12 Grup 13 parametreleri: fonksiyon ¢ikis1
Parametre . P L Fabrika
0 i o Fonksiyon Avyar aralig1 Birim L.
P11.20 g:lf:i‘;a“"‘“‘" s -999999.0~999999.0 Hz 0.0 numarast y Degeri
N P13.00 |Karsilastirici gikist 0~4294967295 0
P11.21 | Onceki arizanin ¢ikis akimi | -999999.00~999999.00 A 0.00 P13.01 | Manuksal cikis 0~4294967295 0
P11.22 On_clgkl_anzamn bara 999999.0~999999.0 v 0.0 = Fonksiyon: Karsilagtirici ¢ikisini (bkz. P}G.OQ ~ P16.35), mantiksal
gerilimi cikis sonucunu (bkz. P16.36 ~ P16.75) gosterir
P11.23 O“Cﬁkf anzanin invertor -999999~999999 C 0 » Karsilagtirici gikigi: tiim kargilastirict sonuglarini depolar, bit0 kargilagtirici 1 sonuglarini depolar, bitl depolar
S_fca 16t karsilastirici 2 sonuglar, ...
P11.24 doncekl arizanin S-terminali -999999~999999 0 > Mantiksal <;1.k1§: tim mar.lt}ksal birim sonuglarini depolar, bit0 mantiksal birim 1 sonuglarini depolar,
urumu bitl mantiksal birim 2 sonuglarini saklar, ...
P11.25 | reckiamamn Yteminal | 999999 999999 0 P13.00 Kargilastirict gikigt  ==777777nnnnssossssssssssssssseeseeessooooroooooooooo
?; Onceki arizanin birikmis ; ; V: ’-g
g P11.26 | ocilig siiresi 0.000~4294967.295 h 0.000 bit8 bit7 bité bit5 bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 £
B a3
28 P11.30 |2ncianzanin gilas frekanst | -999999.0~999999.0 Hz 0.0 g g g g g g z z z 5B
52 2l g2 | 22 | 22 | g2 | £2 | g2 | B2 | 22 5 &
= =2 =2 =23 23 22 %8 %8 =2 =3 o
“ECE P11.31 | 2'nci Arizanin qikig akimlari | -999999.00~999999.00 A 0.00 &2 BE BE Fe 52 5z gt £% e 5o
Tha 5] a a 2 8 8 8 8 8 B =
; P11.32 |2'nciarizanin bara gerilimi -999999.0~999999.0 v 0.0 "‘}
= m Sekil 6-12-1 karsilagtiricinin ¢ikisini gosterir .
nci arizanin invertor .
P11.33 sicakligt 999999~999999 ¢ 0 P13.01 Mantik ¢ikigt IR I P
P11.34 S-2. arizanin S-terminal -999999~999999 0 \ \ 4 \ 4
durumu bit4 bit3 bit2 bit1 bit0
P11.35 |2.'nciY terminali durumu -999999-999999 0 Mantik 5 Mantik 4 Mantik 3 Mantik 2 Mantik 1
¢ikt ¢iktt ¢ikt1 qiktr giktr
2'nci arizanin birikmis
. . 0.000~4294967.295 h 0.000
P11.36 agilma siiresi Sekil 6-12-2 Lojik ¢ikis sonucunu gosterir
u Fonksiyon: ariza bilgilerini kaydetme -
Y g Y Parametre Rl Ayar araligy Birim Fabnkla
numarast Degeri
P13.02 |Dogrusal doniisiim 1 -999999.000~999999.000 0.000
P13.03 | Dogrusal doniisim 2 ~999999.000~999999.000 0.000



BOLUM 6 BOLUM 6

Parametre P—— Ayar aralta Birm | Fibrka 6.13 Grup 14 parametreleri: kodlayici
numarast egeri p
Tek aritmetik LD Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabv“l(?
P13.10 islem 1 cakisy -999999.000~999999.000 0.000 T Degeri
Tek aritmetik P14.01 |Enkoder 1 ¢oziiniirliigii 1~2147483647 1024
ek aritmeti
P13.1 islem 2 gikugt 999999.000~999999.000 0.000 P14.02 |Enkoder I yonii 0: leri; 1: Geri 0
P13.12 3;: ;r;fglz:lk -999999.000~999999.000 0.000 » Fonksiyon: Kodlayici parametrelerini ayarlama
Tek aritmetik .. P
Prag | emet 999999.000~999999.000 0.000 6.14 Grup 16 parametreleri: mantik birimi
Tek aritmetik Parametre Fonksiyon Ayar arahg; Birim Fabfik}a
P13.14 |1 em 5 ckist —-999999.000~999999.000 0.000 IUTNara sy Degeri
s oras P16.00 Karsilastiric: 1 girig 0~65535 0
» Fonksiyon: Tek aritmetik islemin ¢ikis sonucunu gosterir (P17.16 ~ P17.25) : parametresi segimi
DGR ) B . Fabrika Karsilagtirici 1, kargilagtirma |
numarasi e Ayar araligs Birim Daegzri P16.01 parametresi segimi 0~65535 0
P13.15 | Matematik islemi 1 gikigt -999999.000~999999.000 0.000 P16.02 |Karsilastirici 1 yapilandirmasi 2 i’ ; i’_ Z ;’ 3= 0
P13.16 | Matematik islemi 2 ¢ikis: -999999.000~999999.000 0.000 P16.03 |Karstlastiricr 1 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
P13.17 | Matematik islemi 3 ¢ikist -999999.000~999999.000 0.000 e -
e P16.04 | Narslastiricl 2giris 0~65535 0
P13.18 | Matematik islemi 4 ikt -999999.000~999999.000 0.000 parametresi segimi
= Fonksiyon: Matematiksel islemin ¢ikis sonucunu gosterir (bkz. P17.26 ~ P17.45) P16.05 Kar?“l"‘i“r‘?‘ 2 kargilastirma |- o 0
parametresi segimi
Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fabvrik.a P16.06 Kargilagtiric1 2 0: >; 1 ; 2: =; 3 =; 0
Degeri . yapilandirmasi 4: =; 5: =; 6: #~
P13.40 | Kargilastinier 1 gikast 0~1 0 P16.07 | Kargilastiric1 2 gecikme siiresi| 0.000~600.000 s 0.000
P13.41 | Karsilagtiric: 2 gikist 0~1 0 $16.08 Kar§11a§t1r1?13giri§ 065535 o
P13.42 |Karsilastiric: 3 gikagt 0~1 0 parametresi secimi
=] ]
I P13.43 |Karsilastiric: 4 gikigt 0~1 0 Kargilagtiric1 3 kargilagtirma N
5‘ P16.09 parametresi se¢imi 0~65535 Y 5
5 P13.44 | Karsilastiric: 5 gikigt 0~1 0 -
2o arsils Kargilastirict 3 0: >; 1:<; 2: =; 3 <; ® o
S P13.45 |Karsilastirici 6 gik 0~1 0 $7 a3 Zi : ; i g5
5 g arsilastirici 6 gikist P16.10 yapilandirmast 4: =; 5: ~; 6: %~ Y 3 =
B2E P13.46 | Kargilastiric1 7 ¢ikist 0~1 0 2L
8Z — I . s o<
g g P13.47 | Kargilastmar § cikiss 01 o P16.11 |Kargilastirici 3 gecikme siiresi | 0.000~600.000 0.000 %7: g
=] Karsilast 4 girig =
S P13.48 | Karsilastiric1 9 cikust 0~1 0 P16.12 | Stasinic 28l 0~65535 0 =
2 . - — - parametresi segimi 2
= = Fonksiyon: Tek bir karsilastiricinin ¢ikisina karsilik gelen biti gosterir (bkz. P16.00 ~ P16.35) =
Kargilagtiricr 4 kargilagtirma
P16.13 parametresi se¢imi 0~65535 0
Parametre Fonksiyon Ayar aralig: Birim Fab'rik.a Kargilagtiric: 4 0: >; 1:<; 2: =; 3 =;
numarasi Degeri P16.14 yapilandirmasi 4: =; 5: ~; 6: + 0
P13.50 |Logic 1 output 0~1 0
P16.15 |Karsilastiric1 4 gecikme siiresi 0.000~600.000 s 0.000
P13.51 | Logic 2 output 01 o argilastirici 4 gecikme siires
. . PR et .22 . Karsilagtiric1 5 giris
= Fonksiyon: Tek bir mantik biriminin ¢ikisina karsilik gelen biti gosterir (bkz. P16.36 ~ P16.51) P16.16 | ametresi secimi 0~65535 0
- P16.17 Kargilagtiricr 5 kargilagtirma 0~65535 0
Parametre Pt Ayar araligs Birim Faburlkla . parametresi se¢imi -
numarast Degeri
0: >; 1: <; 2: =; 3 =;
P13.60 |Zamanlayici 1 meveut saymmi | 0~4294967295 0 P16.18 | Kargilastinici 5 yapilandirmasi | - - 50~ 6 = 0
P13.61 | Zamanlayic 1 mevcut degeri| 0~65535 0
P16.19 |Kargilastiric1 5 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
P13.62 | Zamanlayici 1 mevcut agamasi| 0~16 0
Karsilastirici 6 giris
P13.63 |Zamanlayic1 2 mevcut saymm | 0~4294967295 0 P16.20 parametresi segimi 0~65535 0
P13.64 |Zamanlayici 2 mevcut degeri| 0~65535 0 1621 Kargilastncr 6, karglagtirma .
P13.65 |Zamanlayic1 2 mevcut asgamasi| 0~16 0 - parametresi segimi 0~65535 0
= Fonksiyon: zamanlayici sonucunu gosterir (bkz. P18.00 ~ P18.39) 0: >: 1. < 2. > 3. <
» Mevcut zamanlayic1 degeri: Zamanlayici sayar, sayim degeri askiya alinabilir veya silinebilir. P16.22 | Kargilagtirir 6 yapilandirmast | 4. _; 5:~; 6: # 0
» Zamanlayicinin mevcut durumu: zamanlayici agamasinin durumunu gosterir, bit0 asama 1'e - —
karsilik gelir, bit] asama 2'ye karsilik gelir, ... P16.23 |Kargilastiric1 6 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000

» Zamanlayict mevcut agamasi: zamanlayicinin mevcut agamasini gosterir.

67 68



BOLUM 6 BOLUM 6

Kargilagtiric: 7 girig Parametre Fonksivon A i neo Fabrika
_ yar aralig1 Birim L
P16.24 parametresi segimi 0~65535 0 numarast Y Degeri
Mantik birimi 1 parametre
Kargilastiric1 7, kargilagtirma P16.36 | imi1 0~65535 0
P16.25 parametresi segimi 0~65535 0 i 0
Mantik birimi 1
0: >; 1< 2.2 < P16.37 | girig bt seimi 1 0~32 0
P16.26 |Karsilastiric1 7 yapilandirmasi 4 . 5i ~ s 6: i’ ! 0 ——
i _ i P16.38 gﬁ:;‘f;‘i‘;‘s’;‘l;l 5 0~65535 0
P16.27 |Kargilastiric1 7 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000
Mantik birimi 1
Kargilagtiric: 8 girig P16.39 iris biti se¢imi 2 0~32 0
P16.28 parametresi se¢imi 0~65535 0 i{ $ o 5
antik birimi 1
Kargilagtiric: 8, kargilagtirma P16.40 parametre secimi 3 0~65535 0
P16.29 parametresi segimi 0~65535 Y Mantk birimi 1
0: > 1. <: 2. = 3. < P16.41 giris biti se¢imi 3 0~32 0
P16.30 |Karsilastirici 8 yapilandirmast 4: =; 5: ~; 6: = Y P16.42 Mantik birimi 1 0: Etki yok; 1: Ve 2: VEYA; 0
N yapilandirma 1 3: NAND; 4:NOR; 5: XOR
. Kargil; ikme siiresi | 0. ~ B s .
P16.31 argilagtiric1 8 gecikme siiresi | 0.000~600.000 0.000 1643 Mantik birimi 1 0: Etki yoks T: Ve, 2: VEYA; .
P16.32 Kargilagtiric1 9 girig 0~65535 0 . yapilandirma 2 3: NAND; 4:NOR; 5: XOR
: parametresi segimi - Mantik birimi 2
P16.44 | o rametre segimi 1 0~65535 0
Karsilastirici 9, kargilagtirma P s
P16.33 | parametresi segimi 0~65535 0 Mantik birimi 2
P16.45 giris biti segimi 1 0~32 0
P16.34 |Karglagtinci 9 yapiland O ks 2w 0 Mantik birimi 2
. arsilastiric1 9 yapilandirmast A L . antik birimi
4:=; 5im; b P16.46 | purametre secimi 2 0~65535 0
P16.35 |Karsilagtiric1 9 gecikme siiresi | 0.000~600.000 s 0.000 Mantik birimi 2
P16.47 |15 b anciomi 0~32 o
. . L giris biti segimi 2
= Fonksiyon: Karsilagtirma islemini ayarla
Mantik birimi 2
Karsilastiricy P16.48 | arametre segimi 3 0~65535 0
Kargilagtirici gikigt p
Kargilagtiric: girig parametresi P
] e Ly A Mantik birimi 2 S
=1 seeimi < || P13.00 P16.49 giris biti segimi 3 0~32 0 =
1= Kargilagtiric: kiyaslama j d P13.40~P13.48 g
(D; [os] parametresi seimi > : P16.50 Mantik birimi 2 0: Etki yok; 1: Ve; 2: VEYA; 0 (;; ool
& g ' . yapilandirma 1 3: NAND; 4:NOR; 5: XOR =3 g
o = Kargilastiric: yapilandirmasy ———------ - ! A A - o~
}3 (8 | P16.51 Mantik birimi 2 0: Etki yok; 1: Ve; 2: VEYA; 0 ﬁ\“ @,
)< / i . . . . . . Q<
= S Karsilastiricr gecikme siiresi ———=--=--=--=--==-=-- yapilandirma 2 3: NAND; 4: NOR; 5:XOR =S
g ) » Fonksiyon: Mantik fonksiyonunu ayarla g
I Sekil 6-14-1 Karsilastiric =
2 > Mantik birimi parametre segimi: bu ayar adrestir. 2
> Karsilagtiricl giris parametresi segimi: bu ayar adrestir. Adres, segilen parametre numarasidir ve gergek deger asagidakiler tarafindan belirlenir
Adres segilen parametre numarasidir ve gergek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri secilen parametre numarasinin gegerli degerini gosterir.
tarafindan belirlenir. » Mantik birimi giris bit segimi: mantik islem parametrelerinin bit segimini segin,
Karsilagtiric1 karsilastirma parametresi segimi: bu ayar adrestir. 0 bit0, 1 l?iFI gnlamma gelir ... o o
Adres segilen parametre numarasidir ve gercek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri » Mantik birimi yapilandirmast 1: mantik birimi parametrelerinin mantiksal galismasini
tarafindan belirlenir. yapilandurir. S .
s mantik birimi parametre segimi 1
Karsilastiric1 yapilandirmasi: karsilastirma iliskisini segin. ( Gergek deger, segilen parametre numarasinin
Karsilagtiric1 gecikme siiresi: Gecikme siiresine ulagildiktan sonra, karsilastirici sonucu ¢ikar. meveut degeri tarafindan belirlenir)

bit31 [ - bit2 | bit1| bit0

1 1
: Mantik birimi yapilandirmasi 1} Mantik birimi yapilandirmasi 2

P13.01 Y y
P13.50~P13.51 = | Mantik segimi 1 | ® |Mant1kseqimi2 |)

Sekil 6-14-2 mantik iglemi

| Mantik birimi giris biti segimi 1

Mantiksal islem sonucu
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Parametre Fonksiyon a— Birim | Fabrika 6.15 Grup 17 parametreleri: matematiksel islemler
numarast DLl Parametre Fabrika
Segici 1 Fonksiyon Ayar arahg Birim avrik
P16.76 parametre kaynag 0~65535 0 numarast Y Degeri
P16.77 |Segici 1 ayan 0~16 0 P17.00 | pafimss fonisim ! 0~65535 0
p16.7g |Scsicl hedef 0~65535 0 P17.01 |Dogrusal dénissim 1X1 | ~999999.000~999999.000 0.000
. parametreleri e B ogrusal donugum . . !
P16.79 Segici 2t N ) 0~65535 0 P17.02 |Dogrusal déniigiim 1 X2 -999999.000~999999.000 50.000
parametre kaynagi
— P17.03 |Dogrusal déniisiim 1 Y1 -999999.000~999999.000 0.000
P16.80 |Segici 2 ayar1 0~16 0
— P17.04 |Dogrusal déniisiim 1Y2 -999999.000~999999.000 1500.000
P16.81 |Sesici2 hedel 0~65535 0
. parametreleri - P17.05 Dogrusal dontisiim 2 0~65535 0
Segici 3 . parametre kaynagi -
P16.82 5 0~65535 0
parametre kaynagi P17.06 |Dogrusal déniigiim 2 X1 -999999.000~999999.000 0.000
Segici 3 ~
P16.83 |Segici 3 ayan 0~16 0 P17.07 |Dogrusal donisim2X2 | -999999.000~999999.000 0.000
p 4 Segici 3 hedef 0
16.84 | arametreleri 0~65535 P17.08 |Dogrusal doniigim 2 Y1 -999999.000~999999.000 0.000
Segici 4 P17. RIS P, _ ] N . .
P16.85 parametre kaynag 0~65535 0 7.09 | Dogrusal doniigiim 2 Y2 999999.000~999999.000 0.000
P16.86 |Secici 4 ayant 016 o = Fonksiyon: Dogrusal doniisiim islemini ayarlayin
Segici 4 hedef » Prensip agiklamasi:
P16.87 | barametreleri 0~65535 0 Sekil 6-15-1'de gosterildigi gibi, dogrusal dontisiim parametresinin kaynak parametresi ayarlanir ve referans
Secicis tre kavnas parametresinin mevcut degeri x girisi olarak kullanilir. Dogrusal iligki ayar1 (P17.01-17.04 parametrelerini veya
P16.88 |>¢¢cl > ParamElekaymagt 1 o_¢5535 0 P17.05-P17.09 parametrelerini degistirin).
P16.89 |Segici5ayar 0~16 0 > Ornegin: Farkli ikis frekanslar: farkl hizlara kargilik gelir
Segici 5 hedef (0~50Hz, 0~1500rpm'ye karsilik gelir),
P16.90 | afametreleri 0~65535 0 ayar parametreleri agagidaki gibidir:
Segici 6 P17.00 = 1021 (dogrusal donitisim 1 parametresinin kaynagi ¢ikis frekansidir)
P16.91 5 0~65535 0
parametre kaynagi P17.01 = 0 (dogrusal déniisiim 1 X1 0'dir)
s P16.92 |Segici 6 ayari 0~16 0 P17.02 = 50 (dogrusal déniigiim 1 X2 50'dir) )
o — _ M R . 2
s P16.93 S(eg:yc;f[?efieﬁf 0~65535 o P17.03=0 (dogrusual donu?ur"n 1 Y1 0'dir) . 8
E; - parametre’e P17.04 = 1500 (dogrusal déniigiim 1 Y2 1500'diir) % e
&8 Segici 7 — Dos - & o
553 P16.94 | por e kaynags 0~65535 0 P13.02 = Dogrusal doniigiim 1 sonucu g E_
o @, o @
3 o _ BE
E—‘E P16.95 |Segici 7 ayar: 0~16 0 A ’T\é
fopled Segici 7 hedef o=
§ P16.96 pzf'lacrlnetr:leii 0~65535 0 Y é
5 0
1] Segici 8 N 2
P16.97 parametre kaynagt 0~65535 0 y= % X+ Y1
P16.98 |Segici 8 ayar1 0~16 0 v
. K P17.04 [T I
P16.99 |Secici 8 hedef parametresi 0~65535 0 '
n Fonksiyon: karsilastirma islemini ayarla
> Prensip agiklamasi: y
Sekil 6-15-3'te gosterildigi gibi, segici parametresinin kaynag; ile baglayan 16 ardisik adresten birini se¢in P13.02 [~- 77 T '
ve bu adresin gegerli degerini segicinin hedef parametresine aktarin. : |
Segici parametre » L S 3 3
kaynagi Segici parametre kaynagt P17.03 i 3 3
Segici parametre kaynagi + 1 i ; ; ;
Segici parametre kaynagi + 2 Segici ayart H ' !
Segici parametre kaynagi + 15 Segici hedef parametresi . : I »
. 0 X1 X X2 X
O P17.01 P17.00 P17.02

Sekil 6-14-3 Segici
Ornegin: P16.76 = 250, P16.78 = 270

P16.77 = 0 oldugunda, P02.50 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;
P16.77 = 1 oldugunda, P02.51 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;
P16.77 = 2 oldugunda, P02.52 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;

P16.77 = 13 oldugunda, P02.63 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;
P16.77 = 14 oldugunda, P02.64 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;
P16.77 = 15 oldugunda, P02.65 parametresinin verileri P02.70'e aktarilir;

Sekil 6-15-1 Dogrusal doniigiim
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BOLUM 6

BOLUM 6
Parametre Pt Ayar aralig1 Birim Fabrika
numarasi Degeri
Tek aritmetik islem 1
P17.16 | parametre kaynag 0~65535 0
. . . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.17 Ie;f“tme“k islem Lislem | o 0g £Giig; 5:Gi 0
Y 6:Rastgele say1
Tek aritmetik islem 2
P17.18 parametre kaynag 0~65535 0
Tek aritmetik iglem 2, islem 0:ABS; 1’5‘1“; 2:Sin;
P17.19 | van 3:Cos; 4:Giig2; 5:Giig 0
¥ 6:Rastgele say1
Tek aritmetik islem 3
P17.20 parametre kaynag1 0~65535 0
. s . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.21 ;re:rf‘”tme“k islem 3, islem |3 00 4:Giic2; 5.Giig 0
¥ 6:Rastgele say1
Tek aritmetik islem 4
P17.22 | prraimetre kaynags 0~65535 0
. o L 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.23 I;;‘rl"‘mme“k fslem 4, islem |3 0 4:Giic2; Gii¢ 0
6:Rastgele say1
Tek aritmetik islem 5
P17.24 parametre kaynagi 0~65535 0
. o . 0:ABS; 1:Sqrt; 2:Sin;
P17.25 Z";‘rf”tmenk islem 5 iglem | o0 £Giic2; Giig 0
i 6:Rastgele say1
= Fonksiyon: tek aritmetik islem ayarlar
> Ornegin: P17.16=1200, P 17.17=4, 12.00=9.000 oldugunda, P 13.10=81. 000
Parameter Fonksiyon Ayar aralig1 Birim Fab'rik.a
Degeri
Matematiksel islem 1
P17.26 | parametre kaynag 1 0~65535 0
Matematiksel islem 1
P17.27 Parametre kaynagi 2 0~65535 0
Matematiksel islem 1
P17.28 | parametre kaynag1 3 0~65535 0
esel i 0: No effect; 1:+; 2:; 3:%; 4: /;
Mat tiksel iglem 1 ’ ’ ’ 4 I
P17.29 [f oo o 5:MAX;  6:Min; 7:Mean;  9: Bitwise AND; 0
¥ Y 10: Bitwise OR; 11: Bitwise and non bitwise
esel 3 0: No effect; 1:+; 2:; 3:%; 4: /;
Mat tiksel iglem 1 ' ’ ’ 4 i
P17.30 [ oo i 5:MAX;  6:Min; 7:Mean; 9: Bitwise AND; 0
Flem ay 10: Bitwise OR; _11: Bitwise and non bitwise
Matematiksel islem 2
P17.31 | barametze kaynag: 1 0~65535 0
Matematiksel islem 2
P17.32 | birametre kaynag: 2 0~65535 0
Matematiksel islem 2
P17.33 | arametre kaynag 3 0~65535 0
Matematiksel islem 2 0: No effect; 1:+; 2:-; 3:%; 4: /;
P17.34 |j 0 o s Iem 5:MAX;  6:Min; 7:Mean;  9: Bitwise AND; 0
slem ay 10: Bitwise OR; _11: Bitwise and non bitwise
Matematiksel islem 2 0: No effect; 1:+; 2:—; 3:%; 4: /;
PI7.35 [f o oo e 5:MAX;  6:Min; 7:Mean;  9: Bitwise AND; 0
slem ay 10: Bitwise OR; _11: Bitwise and non bitwise
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Matematiksel islem 3
P17.36 Parametre kaynagi 1 0~65535 0
Matematiksel islem 3
P17.37 | Parametre kaynag 2 0~65535 0
Matematiksel islem 3
P17.38 | pyrametre kaynag 3 0~65535 0
Mat tiksel islem 3 0: Etkiyok; ~ 1: +; 2:—; 3:%; 4:/;
P17.39 i lz;r:a;nsle lglem 5: MAKS; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
slem ay 10: Bitsel VEYA;  11: Bitsel ve bitsiz
Matematiksel islem 3 0:Etkiyok;  1:+; 2:—; 3:%; 4: /;
P17.40 fslem ayari 2 5: MAKS; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
Matematiksel islem 4
P17.41 | parametre kaynagi 1 0~65535 0
Matematiksel islem 4
P17.42 | parametre kaynag 2 0~65535 0
Matematiksel islem 4 _
P17.43 Parametre kaynagi 3 0~65535 0
Matematiksel islem 4 0:Etkiyok;  1:+4; 2: - 3:%; 4: /;
P17.44 | idem ayani 1 5: MAKS; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz
Matematiksel islem 4 0: Etkiyok; ~ 1: +; 2:-; 3:%; 4:/;
P17.45 iglem ayar1 2 5: MAKS; 6: Min; 7: Ortalama; 9: Bitsel VE; 0
10: Bitsel VEYA; 11: Bitsel ve bitsiz

» Fonksiyon: Matematik islemini ayarlayin

» Matematiksel islem parametrelerinin kaynag:: bu

ayar adrestir.

Adres segilen parametre numarasidir ve gercek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri

tarafindan belirlenir.

> Matematiksel islem ayar1: matematiksel islemi ayarlayin.

Matematiksel
islem sonucu

Matematik islem ayar1 1

Matematik islem ayar1 2

P13.15~P13.18 | = (

matematiksel islem
parametre kaynagi 1 ®

v v

mathematical operation
parameter source 1 )

mathematical operation
parameter source 1

Sekil 6-15-2 matematiksel islem

Ornegin: P17.26 = 1201, P17.27 = 1202, P17.28 = 1203, P17.29 = 1, P17.30 = 3
P12.01 = 2.000, P12.02 = 3.000, P12.03 = 5.000 oldugunda,
hesaplama sonucu P13.15 = (2.000 + 3.000) * 5.000 = 25.000
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BOLUM 6

6.16 Grup 18 parametreleri: zamanlama kontrolii

BOLUM 6
P18.32 |Zamanlayici 2 faz 9 zamam | 0~4294967295 0
P18.33 |Zamanlayici 2 faz 10 zamani | 0~4294967295 0
P18.34 |Zamanlayic12 faz 11 zamani | 0~4294967295 0
P18.35 |Zamanlayici 2 faz 12 zaman | 0~4294967295 0
P18.36 |Zamanlayici 2 faz 13 zamani | 0~4294967295 0
P18.37 |Zamanlayic12 faz 14 zaman | 0~4294967295 0
P18.38 |Zamanlayic12 faz 15 zaman | 0~4294967295 0
P18.39 |Zamanlayici 2 faz 16 zaman | 0~4294967295 0

Fonksiyon: Zamanlayic1 parametrelerini ayarlama

RIFITET Fonksiyon Ayar araligt Birim | Fabrika
numarast Degeri
0: 1ms; 1: 10ms; 3: 1s; 2: 100ms; 11~26: S1-S16 arasi, S
terminalinin yiikselen kenar1 oldugunda, art1 1 sayilir
P18.00 |Zamanlayici 1 saat kaynagi | 27~42: Sanal terminalden 0
P01.30 bit 0~16 200~3799: Adres
0: Tek bir ¢alismanin sonunda durur;
PI80T | ZamanlayinLalyma | 1 romat ol 0
modu ayardan baglar
P16.02 [y o ko | Do et DL S b 0
P18.03 |Zamanlayici 1 ayar degeri —1~4294967295 -1
P18.04 |Zamanlayici1 faz 1 zamam | 0~4294967295 0
P18.05 |Zamanlayici 1 faz 2 zamani | 0~4294967295 0
P18.06 |Zamanlayici 1 faz 3 zamani | 0~4294967295 0
P18.07 |Zamanlayici 1 faz 4 zamani | 0~4294967295 0
P18.08 |Zamanlayici 1 faz 5 zaman1 | 0~4294967295 0
P18.09 |Zamanlayici 1 faz 6 zamani | 0~4294967295 0
P18.10 |Zamanlayic1 1 faz 7 zamani | 0~4294967295 0
P18.11 |Zamanlayic 1 faz 8 zamam | 0~4294967295 0
P18.12 | Zamanlayic 1 faz 9 zamam | 0~4294967295 0
P18.13 |Zamanlayic 1 faz 10 zamam | 0~4294967295 0
P18.14 |Zamanlayici 1 faz 11 zamani | 0~4294967295 0
P18.15 |Zamanlayici 1 faz 12 zamani | 0~4294967295 0
P18.16 |Zamanlayici 1 faz 13 zamani | 0~4294967295 0
P18.17 |Zamanlayici 1 faz 14 zaman1 | 0~4294967295 0
P18.18 |Zamanlayici 1 faz 15 zamani | 0~4294967295 0
P18.19 |Zamanlayici 1 faz 16 zaman1 | 0~4294967295 0
0: 1ms; 1: 10ms; 2: 100ms; 3: 1s; 11~26: S1-S16'dan, S
P18.20 |Zamanlayici 2 saat kaynagr |terminalinin yiikselen kenar1 oldugunda, arti 1 sayilir; 27~42: 0
Sanal terminal P01.30 bit 0~16'dan; 200~3799: Adres
0: Tek bir ¢aligmanin sonunda durur;
P18:21 | Zamanlayir 2 absma mod 1 ootk aorak myardan 0
baglar
1822 [ramaprzomtiom | B et T S S e 0
P18.23 |Zamanlayici 2 ayar degeri ~1~4294967295 -1
P18.24 |Zamanlayic12 faz 1 zamani | 0~4294967295 0
P18.25 |Zamanlayic12 faz 2 zamani | 0~4294967295 0
P18.26 |Zamanlayici 2 faz 3 zamam | 0~4294967295 0
P18.27 |Zamanlayici 2 faz 4 zamam | 0~4294967295 0
P18.28 |Zamanlayici 2 faz 5 zamam | 0~4294967295 0
P18.29 |Zamanlayici 2 faz 6 zaman1 | 0~4294967295 8
P18.30 |Zamanlayic12 faz 7 zamani | 0~4294967295 0
P18.31 |Zamanlayici 2 faz 8 zamam | 0~4294967295 0
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>

Zamanlayici saat kaynagi: Zamanlayici saat kaynagini ayarlaymn. 0 ~ 199 olarak ayarlanan bu ayar, belirli bir
zaman araligini segmek igindir, 200 ~ 3799 olarak ayarlanan bu ayar adrestir.

Adres segilen parametre numarasidir ve gergek deger segilen parametre numarasinin mevcut degeri tarafindan
belirlenir

Zamanlayici ¢alisma modu: 0 olarak ayarlandiginda, tek bir ¢alismanin bitiminden sonra dongii yapmaz; N olarak
ayarlandiginda (1=N=16), tek bir alismann bitiminden sonra, zamanlayici etkinlestirilmeyene kadar otomatik
olarak N'den dénmeye baslar Zamanlayic1 kontrol komutlar:: bit0: etkinlestir; bitl: saymaya basla, yiikselen kenar
sinyali etkinlestir; bit2: saymay1 duraklat; bit3: saymay1 temizle.

Zamanlayici ayar degeri: Zamanlayici sayim degerini ayarlayin.

Zamanlayici faz siiresi: zamanlayicinin her fazinin zamanlayici siiresini ayarlayin.

- —————

T1: P18.04

————————————————————— R T2: P18.05

OutputP13.60-P13.65

T16: P18.19

Sekil 6-16-1 Zamanlama kontroli
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BOLUM 7 BOLUM 8

BOLUM 7 - Uygulama makrosu igin érnekler BOLUM 8 - Uygulama Makrosu

7.1 Coklu hiz kontrol islemi No.| Name | S1| S2 | S3 S4 S5 | Y1 |Y2] Y3 | ANl |A2| AO1 | AO2 [Kiavye |Haberlesme
0~ [Kullanier Makrosu | x X X X X X X X X X X X X X
A hiz 3 =
1kis frekanst Kapsaml | Geri Segment |Segment serl 1k kis | Baglat Baslat/durdur/
Gk h 10 Maliml pASLAT Q;;‘mma JOG | huz secimi | hiz secimi | Go1YOr [Arizaf Alarm [ Ayar degeri | - x gekgnsl Soras, dzi ;u;’e ayar degeri
! Tleri ve Segment | Segment N "y
Kapsaml; . ~ ar dei 1kis ki Baglat ve | Baglat/durdur/
1 il Maaia:;' B JOG | hiz secimi | hiz secimi | GAUSIYOT |Arizaf Alarm | Avardegeri | - x s S durdur | ayar degeri
1 1
! ! Kapsaml . flerive |Segment |Segment . 1k k Baglat ve | Baslat/durdur/
1 I 12 Maﬁ(ro 3 sutl Dur geri hiz segimi | hiz segimi Galistyor |Arizaf Alarm [ Ayar deferi | X E‘ekgnsl 5(‘":; durdur | ayar degeri
1 1 1
hiz O | | Kapsaml BASLAT (Geribildir [ Ayar | Cikas g | Baslat ve
X ! ! 13 | Kapsan! pur | joG x x| Galiyor |Anf alarm (S RN e[Sl [ | Bastavdurdur/
! I
! ! : : > 20 |1 tellikomut | masar X X X X X X X X X X x  |pastatve Ba§la‘ti/ durdur/
islem komutu ! ! L | Zaman makrosu durdur | ayar degert
§! J T |
! 2 telli komut  |sastar | Geri Baslat ve | Baslat/durdur/
21 X X X X X X X X X X ; -
X ! ! li makrosu 1 caligtirma durdur | ayar degeri
\ ) "
2 telli komut | sastarfleri ve Baglat ve | Baglat/durdur/
s | | | | 2 [ e L R S N S R I el e
23 [3tellikomut | masiar| Geri Dur M M M < | x M M M x| Baslatve | Baslat/durdur/
S5 makrosu 1 calistirma durdur | ayar degeri
. — ) I
N Sekil 7-1 Coklu hiz se¢imi 24 [3tellikomut  [sssiar g:: ve Dur x x M x | x M M M M :aslal ve f;iaé/;lg::;iur/
» Ornek: Harici terminaller S4 ve S5 dort kademeli hiz anahtarlamasini kontrol eder, makrosu 2 urdur
ve ¢ok agamali hizlar sirastyla 10HZ, 15HZ, 20HZ, 25HZ olarak ayarlanir. Adim 1: P01.20'yi 31'e 30 A"ﬂl"e yardimer | X X X X X x| x [Averdegeri| x X X X Ayar degeri
ayarlayin, ¢ok kademeli hiz makrosunu segin; == —
. e . - . I ok asamals egment | Segment
Adim 2: P03.00'1 3'e ayarlayin, baslatmay1 kontrol etmek i¢in harici terminal S1'i segin. 31 }‘:‘Z mjkmsu X X X g secimi |z secimi X x| x X X x x x x
7.2 Sekiz hiz periyodu ile i¢ kontrol 32 | PDMakeo1 | x | x x x x x x| [Gerbiain b x|« x
" im degeri
> Ornek: sekiz agamali hiz anahtarlamasinin zamanlama kontrolii, ¢ok agamali hizlarin 5HZ, 10HZ, Geribildir | Ay
Bl . 33 | PID Makro 2 X X X X X X X X ¢ yar X X X X
15HZ, 20HZ, 25HZ, 30HZ, 35HZ, 40HZ olarak ayarlanmasy; harici terminal S4 ¢ok asamali hiz im degeri |degeri
etkinlegtirmeyi kontrol eder, S1 motor ¢alismasini kontrol eder. 50 lelll Baglatma X X X X X x | x X X X X X X
. s . . makrosu
Adim 1: P01.20'yi 68'e ayarlayin, dahili kontrol sekiz asamali hiz makrosunu segin; 51| DCenjeksiyon |y " . " . ” T . " " . " "
c Adim 2: P03.00'1 3'e ayarlayn, baslatmay1 kontrol etmek igin harici terminal S1'i segin. ma‘frf:sx
fh ; " serbest durma
= » Ornek: Sekiz agamali hiz anahtarlamanin zamanlama kontrolii, gok asamali hizlar1 5SHZ, 10HZ, 15HZ, 52 | akrosu X X x x x x x| x x x x x x x
g 20HZ, 25HZ, 30HZ, 35HZ, 40HZ olarak ayarlama; harici terminal $4 ¢ok agsamali hiz etkinlestirme ve 53 ﬁf kl;fgnu x x x x x x x| x x X x x X x
g motor baslatmay1 kontrol eder. Al hzlanma c
o5 Adim 1: P01.20'yi 68'e ayarlayin, dahili kontrol sekiz agamali hiz makrosunu segin; 54 | makrosu X X X X X x x| ox X X X X X x >
e Vo oL L . e o3
55 Adim 2: P03.00'1 6'ya ayarlayin, baglatmay: kontrol etmek i¢in harici terminal S4't segin. Acil yavaslama =N
;o_g 7 3 PID k t l . l . 55 makrosu X X X X X X X X X X X X X X o
) . ontrol 1siemi =]
Of, $ Komeol amahiar Segment | Segment - 5
2 ;z A i B i C 60 S X X x hiz segimi | hiz segimi X x| x x X X X |Ayar degeri X 5
o — - S
'(54 7777777777 QF 61 Frelkmns Crisim |y X X X X krflfans X x X x X x X X &
5 makrosu erigim g
AC 220 Frekans
| | 62 | FDT makrosu | x X X X X erisim x| x x x x x x X é‘—
aralig =%
R/L1 S/L2 T/L3 23 24 g =
Hizlanma ve =
= 63 | yavaslama X X X x X X X X X X X X X X
2 Al 6 XST Termometre anahtarlamasi
(]
et Fren sinyali Cok ditgiik
PY CoM 3 2 1 iz 64 n_f:l‘;‘ri‘snu)“ 1 X X X X X frekans x| x X X X X X X
- Frekansa
Serbest ulagildi ve
U A\ w 65 | birakma sinyal | X X X X X akim ok | X X X X X X X X
Back water Pt100 makrosu yitksek
Frekansa
Fren algilama ulagild ve
. " 66 8! X X X X X X X X X X X X X
Sekil 7-3 PID kablo baglantist makrosu :19'31 kwk
s . . f . - . ligil
» Ornek: PID kontrol islemi, ayarlanan deger ¢ok adiml1 hizdir, geri besleme AIl kullanur, harici terminal Aglams
S1 baslatma ve durdurmay1 kontrol eder. Sinyal kaybi sinyali
Adim 1: P01.20'yi 32'ye ayarlayin, PID makro 11 segin; 67 | makro X X X G N L L I L x X x
Adim 2: P01.39'u 0'a ayarlayin, komut kaynag: ayar1 tek komut kaynagi modunu seger; Adim 3: P03.00'1 diisiik
3'e ayarlayin ve baglatma komutunun kaynag: olarak S1'i segin. Dahili kontrol Segment
o8 . . . . . . . 68 |sekiz agamal X X X hiz secimi X X X X X X X X X
> Ornek: PID kontrol islemi, ayar degeri AI2, geri besleme AIl kullanir, harici terminal S1 baglatma ve hiz makrosu Z sec]
durdurmayi kontrol eder.
Adim 1: P01.20'yi 33'e ayarlayin, PID Makro 2'yi segin; Not: uygulama makrosunu degistirmeden 6nce fabrika degerini geri yiikleyin!

» Adim 2: P01.39'u 0'a ayarlayin, komut kaynagi ayar tek komut kaynagi modunu seger;
» Adim 3: P03.00'1 3'e ayarlayin ve baglatma komutunun kaynag olarak S1'i segin.
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BOLUM 8

8.1 Kapsamli1 Makro 1

Kapsamli Makro 1 (P01.20=10)

Coklu komut kaynagi, ¢oklu ayar degeri verilen mod, analog ve dijital ¢ikis.
« Frekansi ayarlaymn: ana frekans AIl + yardimar frekans (¢oklu hiz + iletisim).
-JOG komutu gegerliyse, JOG frekansini galigtirin.

« Komut kaynag:: baglatma ve durdurma, ters baslatma, JOG komutu. - Analog
miktar AIl, AO1, AO2, harici terminaller S1 ~ S5 kullanin.

A
/& baglatma[P03.00] Y1
Haberlesme B // ,—— Ters baglatma[P03.01] kaynak Y1 Cikist
//,’/ Ters[P03.02] Pozisyon
s1 7/ ——1JOG[P03.03] [secimi |
s2 — .-~ —Dur[P03.04] Y2
s3 —t — serbest durma [P03.05] kaynak Y2 Cikigt
sS4 — — Sifirla[P03.07] Pozisyon
S5 — segimi
S6 ¢oklu hiz[P02.00]
S7 bit0 Y3
1 i
sg | bit1 | P02.30 goklu hiz kaynak Y3 Cikust
—|bit2 ayar Pozisyon
itz P02.45 segimi
uralum AO1 Gikig |
PO365 [ —=======~
PO3.44 1 —=-=——==~ Al i BToTE]
! AOTf-----— i
All o | P03.40 ayar Gikis T g,'f’,?.m kg -
10: gerilim girisi Cikig PO3.64 1 akim glig AOI1 Cikigt
P03.43 : 1: akim girisi frékanst H
| 0 P0362 AO1_P0363
0 P0341 AT _P0342 Input source
AO2 Cikis
10:gorlim glagt ==
:?; fkm11 g|lfl:ljs AO2 Cikigt
! kurulum
P02.10 0 TRE 507, o6
Deger I'i ayarla = - -
- Oncelik: JOG gegerli
P02.13 oldugunda JOG>ayar frekansi,
r cikis JOG frekanst
1
P02.24 JOG Frekanst 10 JOG frekans1 5Hz olarak ayarlanmugtir
P02.30 Coklu hiz 0 20 Yardimar frekans oklu hiz 0, 10Hz olarak ayarlanmugtir
P02.31 Coklu hiz 1 30 Yardima frekans ¢oklu hiz 1, 15Hz olarak ayarlanmugtir
P02.32 Coklu hiz 2 40 Yardima frekans goklu hiz 2, 20Hz olarak ayarlanmigtir
P02.33 Cok hizh 3 50 Yardimar frekans ¢oklu hiz 2, 25Hz olarak ayarlanmigtir
P03.61 AOL sinyal kaynag 2 Gikis frekanst
P03.67 AOQ?2 sinyal kaynag 3 Cikig akimi

79

BOLUM 8

P03.40 Al sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.41 Al alt sinir gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V 0Hz'e karsilik gelir

P03.42 Al iist siur gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.43 ATl alt sinur ayar1 0.000 | AIl alt siir ayar1

P03.44 AI iist siur ayar1 100.000 | AIl iist sinir ayar:

P03.60 AOL1 sinyal tipi 0 AO1 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.62 AO1 alt sinur ayari 0.000 | AO1 alt sinur ayar1

P03.63 AOL st sinir ayari 50.000 | AO1 iist siur ayar1

P03.64 AOL1 alt sinur gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e karsilik gelir

P03.65 AOL iist sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.66 AO2 sinyal tipi 0 AO2 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.68 AO2 alt sinir ayari 0.000 | AO2 alt sinur ayart

P03.69 AO2 iist sinir ayari 50.000 | AO2 iist suur ayar1

P03.70 AO2 alt sinir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e kargilik gelir

P03.71 AO2 st sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynag:

P02.00 Coklu hiz kaynag 11000 | Harici terminaller S4, S5 igin oklu hiz se¢imi
P02.10 Deger kaynag 1'i ayarla 2 Deger kaynag 1'i ayarlayin Ail'i segin

P02.11 Deger kaynag 2'yi ayarla 1 Deger kaynag 2'yi ayarla oklu hizi seg
P02.12 Deger kaynag: 3'ii ayarla 5 Ayarlanan deger kaynag: 3, iletisimdir

P02.13 Kanal 1 iligki se¢imini ayarlayin 2 Kanal 1 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlayin
P02.14 Kanal 2 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 2 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlayin
P03.00 Baglat komutu kaynag 7 Baglat komutunu Klavye, haberlesme, harici terminal S1'i olarak se¢in
P03.01 Ters baglatma komutu kaynagi 8 Ters galigtirma komutu harici terminal S2 olarak segilir
P03.03 JOG komut kaynag: 16 JOG komutu harici terminal S3 olarak seilir
P03.30 Y1 terminal kaynag 3 Réle 1 galigryor durumuna gelince agilir
P03.32 Y2 terminal kaynag: 4 Réle 2 ariza durumuna gelince agilir

P03.34 Y3 terminal kaynag 5 Réle 3 alarm durumuna gelince agilir
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BOLUM 8

8.2 Kapsamli1 Makro 2

Kapsamli Makro 2 (P01.20=11)

Coklu komut kaynagi, ¢oklu ayar degerinin verildigi modun analog ve dijital ¢ikis1.

« - Frekansi ayarlaym: Ana frekans AIl + yardime frekans (¢ok kademeli hiz + iletisim) verilir.
- JOG komutu gegerliyse, JOG frekansini ¢aligtirin.
- Komut kaynag:: baglatma ve durdurma, ileri ve geri, JOG komutu.
- Analog miktar AlIl, AO1, AO2, harici terminaller S1 ~ S5 kullanin.

/& baslatma[P03.00] P03.30 Y1
Haberlesme B // — Ters baglatma[P03.01] kaynak Y1 Cikig
,/ ,— Ters[P03.02] Pozisyon
1 ||~ ——10G[P03.03] sectml |
s2 — e Dur[P03.04] Y2
s3 —t — Serbest durma [P03.05] kaynak Y2 Cikss
S4 — Sifirla[P03.07] Pozisyon
S5 segim
Sé ¢oklu hiz[P02.00] Y3
S7 bit0 kaynak
s8 bit1 | P02.30 goklu hiz aynaj Y3 Cikig
o2 ayar1 Pozisyon
“bita P02.45 segimi
Ayarla AO1 Cilig
PO3.44 1 —=-=—===~ | P
AN 1 1703 60 P10.75!
All e [T P30 e Yo (-;k-
: gerilim girisi 1: alum gikigt 1kt
P03.43 E 1 alam giist frgll(arfm i Avarl ’
0P03.41 Al P03.42 Girls
AO2 Cikis
10:gerilim gikagt [T -
e[| AO2 Ciki
I Ayark
0 P0368 AO2 PO369
source
Oncelik: JOG>JOG gegerli
oldugunda frekans: ayarlaymn,
¢ikis JOG frekanst
5 Verilen 7 o /> | Po224
ihaberlegme _ _ _ :
P02.24 JOG Frekansi 10 JOG frekansi 5Hz olarak ayarlanmugtir
P02.30 Coklu hiz 0 20 Yardima frekans oklu hiz 0, 10Hz olarak ayarlanmugtir
P02.31 Coklu hiz 1 30 Yardima frekans ¢oklu hiz 1, 15Hz olarak ayarlanmigtir
P02.32 Coklu hiz 2 40 Yardimar frekans goklu hiz 2, 20Hz olarak ayarlanmigtir
P02.33 Cok hizh 3 50 Yardima frekans oklu hiz 3, 25Hz olarak ayarlanmugtir
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P03.61 AO1 sinyal kaynagt 2 Cikis frekanst

P03.67 AQO2 sinyal kaynagi 3 Cikag akimi

P03.40 Al sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.41 AI alt sinir gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V 0Hz'e karsilik gelir

P03.42 ATl st sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.43 ATl alt siur ayart 0.000 | ATl alt siir ayar1

P03.44 AI iist siur ayar1 100.000 | AIl iist sinir ayari

P03.60 AOL sinyal tipi 0 AO1 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.62 AO1 alt sinir ayar 0.000 | AOL1 alt sinir ayari

P03.63 AOL1 st sinir ayar 50.000 | AO1 iist siur ayar1

P03.64 AOL1 alt sinir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e karsihik gelir

P03.65 AO1 st sinur gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e kargilik gelir

P03.66 AO2 sinyal tipi 0 AO2 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.68 AO2 alt sinir ayari 0.000 | AO2 alt sinir ayar:

P03.69 AO?2 iist sinir ayari 50.000 | AO2 iist sinir ayari

P03.70 AO2 alt sinir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V OHz'e karsilik gelir

P03.71 AO2 iist sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynagi modu

P02.00 Coklu hiz kaynag 11000 | Cok kademeli hiz S4, S5 olarak segilir

P02.10 Deger kaynag 1'i ayarla 2 Deger kaynagi 1' ayarla Ail'i seg

P02.11 Deger kaynag: 2'yi ayarla 1 Deger kaynag: 2'yi ayarla goklu hiz1 seg
P02.12 Deger kaynag: 3'ii ayarla 5 Deger kaynagini ayarla 3 haberlesmedir
P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 1 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
P02.14 Kanal 2 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 2 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
P03.00 Baglat komutu kaynag 7 Baglat komutunu Klavye, haberlesme, harici terminal S1'i olarak segin
P03.02 Geri komut kaynag: 8 Geri komut harici terminal S3 olarak segilir
P03.03 JOG komut kaynag: 16 JOG komutu harici terminal S3 olarak segilmistir
P03.30 Y1 terminal kaynag 3 Role 1 caligtyor durumuna gelince agilir
P03.32 Y2 terminal kaynag 4 Réle 2 ariza durumuna gelince agilir

P03.34 Y3 terminal kaynagis 5 Réle 3 alarm durumuna gelince agilir
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8.3 Kapsami Makro 3 — ]

P03.61 AO1 sinyal kaynagt 2 Cikis frekanst
Kapsamli Makro 3 (P01.20=12) P03.67 | AOZsinyal kaymags 3 | Gl sl
Coklu komut kaynagi, ¢oklu ayar degeri verilen mod, analog ve dijital ¢ikis. P03.40 | All sinyal tipi 0 AlL sinyal tipi gerilim sinyalidir
. . . P03.41 Al alt sinur gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V 0Hz'e karsihik gelir
* - Frekansi ayarlayin: Ana frekans AIl + yardimci frekans (gok kademeli hiz + iletigsim) verilir.
- Komut kaynag;: start stop, stop, ileri ve geri. P03.42 ATl tist sir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e kargilik gelir
- Analog miktar AIl, AO1, AO2, harici terminaller S1 ~ S5 kullanin. P03.43 AT alt sir ayan 0.000 | All alt sinir ayart
P03.44 ATl st sinir ayari 100.000 | ATl iist sinir ayari
A P03.60 AOL sinyal tipi 0 AO1 sinyal tipi gerilim sinyalidir
AAB| baslatma[P03.00] Y1 P03.62 AO1 alt siir ayar 0.000 | AO1 alt sinir ayar
B Y1 Ciksi
——{ Ters baslatma[P03.01] kaynal Cilast P03.63 AOL iist sinir ayar1 50.000 | AOLl iist sinir ayar1
—Ters[P03.02] —— - Pozisyon | i (aka i "
51 JOG[P03.03] i 2:bit2, calisiyor |secimi P03.64 AO1 alt sinur gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e kargilik gelir
s2 Dur[P03.04] Y2 P03.65 AOL iist sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir
S3 Serbest durma[P03.05] kaynak Y2 Cikist P03.66 AO?2 sinyal tipi 0 AO2 sinyal tipi gerilim sinyalidir
S4 — Sifirla[P03.07] . Pozisyon
5 2‘ 10:bit10, Arza se&;imy P03.68 AO2 alt sinir ayar 0.000 | AO2 alt sinir ayar
Sé Q(.)klll hiz[P02.00] P03.34 Y3 P03.69 AO?2 iist sinir ayari 50.000 | AO2 iist sinir ayar1
:; t”iql P02.30 coklu hiz kaynak Y3 Gikigi P03.70 AO2 alt simir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e kargihik gelir
i .
_Ibit2 ayart Pozisyon P03.71 AO2 iist siur gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir
. P02.45 segimi
—bit3
P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynagi modu
o AO1T Gikig | ¥k - - R L .
o 4: 203,61 P34 —mmmmmmmm P02.00 Coklu hiz kaynag 11000 | Harici terminaller S4, S5 igin goklu hiz se¢imi
TTTTmTmTT s 1
Al All ) AOTf-mmmm = |p03.60 P02.10 Deger kaynag 1'i ayarla 2 Deger kaynag: 1' ayarla All'i seg
All sefting[ =~~~ P03.40  [Ayar —mmememdyl Gily 10: gerilim cikugt
0:gerilim grist Cikig PO3.64 | 1:akim kst P02.11 Deger kaynag 2'yi ayarla 1 Deger kaynag 2'yi ayarla ¢oklu hizi seg
P03.43 1: akim girisi frékanst L
T AT 0 P0362 AOT "P0363 P02.12 Deger kaynag: 3'ii ayarla 5 Deger kaynagimni ayarla 3 haberlesmedir
A()P?):;Céll;ls C‘::;a A P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlaymn 2 Kanal 1 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
~ :’" 37 PO B E . Tp10.76 P02.14 Kanal 2 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 2 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
e 0 e “»  Output 10; gerilim qikigt [ a 5 - . A .
-9; aclill(l;fl 20370 :‘1’: geril c.ﬁ;s A02 Cikust P03.00 Baglat komut kaynag1 7 Baglat komutunu Klavye, haberlesme, harici terminal S1'i olarak segin
g L1 setwp P03.04 Durdur komut kaynagt 8 Durdurma komutu harici terminal S2 olarak segilmistir
3, P02.10 0 P03.68 _AO2 "P0369
— ' P03.02 Geri komut kaynag 16 Ters komut harici terminal S3 olarak segilir
;} Oncelik: JOG>JOG gegerli P03.30 Y1 terminal kaynag 3 Réle 1 caligtyor durumuna gelince agilir
SJ oo POZIT ‘ 2) 2111‘3;; (;‘gaﬁgﬁﬁ?f‘ ayarlayim, P03.32 Y2 terminal kaynag 4 Role 2 ariza durumuna gelince agilir
........... P03.34 Y3 terminal kaynag 5 Réle 3 alarm durumuna gelince agilir
P02.30 Coklu hiz 0 20 Yardima frekans ¢oklu hiz 0, 10Hz olarak ayarlanmigtir
P02.31 Coklu hiz 1 30 Yardima frekans ¢oklu hiz 1 15Hz olarak ayarlanmig
P02.32 Coklu hiz 2 40 Yardimar frekans oklu hiz 2 20Hz olarak ayarlanmigtir
P02.33 Coklu hiz 3 50 Yardima frekans ¢oklu hiz 3 25Hz olarak ayarlanmigtir
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BOLUM 8

8.4 Kapsamli1 Makro 4

Kapsamli Makro 4 (P01.20=13)

Coklu komut kaynagi, PID ana ve yardimc ayar degeri verilen mod, analog ve
dijital ¢ikis.

* - Frekans ayarlayin: Ana frekans AI2 + yardimc frekans PID verilir. PID ayari: gok adimli hiz, PID geri beslemesi: AT1.

- JOG komutu gegerliyse, JOG frekansini ¢alitirin.
- Komut kaynag: start stop, stop, JOG komutu.
- Analog All, AI2, AO1, AO2, harici terminaller S1 ~ 83 kullanin.

BOLUM 8

P03.61 AO1 sinyal kaynagt 2 Cikis frekanst

P03.67 AQO2 sinyal kaynagi 3 Cikag akimi

P03.40 Al sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.41 Al alt st gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V 0Hz'e kargilik gelir

P03.42 ATl st sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.43 ATl alt siur ayart 0.000 | ATl alt siir ayar1

P03.44 ATl st sinir ayari 100.000 | ATl iist sinir ayari

P03.45 AI2 sinyal tipi 0 A2 sinyal tipi voltaj sinyalidir

P03.46 AI2 alt sinur gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V OHz'e kargilik gelir

P03.47 AI2 tist siur gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.48 AI2 alt sinir ayar1 0.000 | AI2 alt sinir ayar1

P03.49 AI2 Gst sinir ayari 50.000 | AI2 dist sinur ayart

P03.60 AOL1 sinyal tipi 0 AO1 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.62 AO1 alt sinir ayar 0.000 | AOL1 alt siir ayar

P03.63 AOL iist sinir ayari 50.000 | AOL iist sinir ayari

P03.64 AO1 alt simir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e karsilik gelir

P03.65 AOL1 st smir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P03.66 AOQ2 sinyal tipi 0 AO2 sinyal tipi gerilim sinyalidir

P03.68 AO2 alt sinir ayar 0.000 | AO2 alt sinir ayari

P03.69 AQ2 iist sinir ayari 50.000 | AO2 iist siur ayar1

P03.70 AO2 alt sinir gerilimi (akim) 0.000 | 0.000V 0Hz'e karsihik gelir

P03.71 AO2 iist sinur gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsilik gelir

P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynagi modu

P02.00 Goklu hiz kaynag 0 Harici terminaller olmadan ¢oklu hiz se¢imi
P02.10 Deger kaynagi 1'i ayarla 3 Deger kaynag 1'i ayarla AI2'yi se¢

P02.11 Deger kaynag: 2'yi ayarla 1 Deger kaynagi 2'yi ayarla goklu hizi se¢
P02.12 Deger kaynag 3'ii ayarla 2 Deger kaynag: 3'ii ayarla AIl'i seg

P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 1 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
P02.14 Kanal 2 iligki se¢imini ayarlaymn 8 Kanal 2 iligki se¢imini PID olarak ayarlayin
P03.00 Baglat komutu kaynag: 7 Bagslat komutunu Klavye, haberlesme, harici terminal S1'i olarak secin
P03.04 Durdur komutu kaynag: 8 Durdurma komutu harici terminal S2 olarak secilmistir
P03.03 JOG komut kaynag1 16 JOG komutu harici terminal S3 olarak se¢ilmistir
P03.30 Y1 terminal kaynag 3 Réle 1 galigryor durumuna gelince agilir
P03.32 Y2 terminal kaynag 4 Réle 2 ariza durumuna gelince agilir

P03.34 Y3 terminal kaynagi 5 Role 3 alarm durumuna gelince agilir

A
/& baglatma[P03.00] Y1 L
Haberlesme B // —— Ters baslatma[P03.01] kaynak 1 Cikust
" —|Ters[P03.02] R o [Pozisyon
51 | // JOG[P03.03] i 2:bit2, caligtyor [ |secimi
s2 — Dur[P03.04] 3.32 Y2
$3  — —Serbest durma[P03.05] m— kaynak Y2 Cikist
S4 — Sifirla[P03.07] Pozisyon
S5 segim
Sé goklu hiz[P02.00]
. Y3
S7 bit0 kaynak V3 Cike
s8 bit1 P02.30 ¢oklu hiz Gikigt
—|bit2 2 ayan Pozisyon
“lbita P02.45 segimi
Cikis
setup) PO363 1 — =~ ===~
PO3.44 1 —=—=====- I S
an All f AOTf=====— ! po3.60 'P10.75!
All sefting 77777 Po3.40 ayan Aoemfeoudy Gl 10: gerilim gikig - .
0: gerilim girisi Cikig P03.64 11: akam gikagt AOI1 Cikist
P03.43 1: akim girisi frekanst H
0 P0362 AO1_ P0363
0 P0341 AIT_P0342 Input source
AO2 Cikig | ©k
P03.67 P0371
- I -.
""" 1P03.66 76!
10: gerilim ilast
i P03.70 11: akam qkagt AO2 Cikag
I
0 P0368 AO2 PO3.69
source
Oncelik: JOG>JOG gegerli ,
oldugunda frekansi ayarlayin,
ikis JOG frekansi
P02.24 JOG Frekansi 10 JOG frekansi 5Hz olarak ayarlanmugtir
P02.30 Coklu hiz 0 20 PID ayar1 10HZ olarak ayarlanmigtir

85

86

z
e}
2
Z
=
=
-
—
£
o
o
>~




BOLUM 8 BOLUM 8

8.5 Tek telli komut makrosu 8.7 2-telli komut makrosu 2
1-telli komut makrosu (P01.20=20) 2-telli komut makrosu 2 (P01.20=22)
S1 baslatma ve durdurmay kontrol eder. S1 baglatma ve durdurmayi kontrol eder, S2 yonii kontrol eder.
+ Komut kaynag "start, stop ve serbest durma "y1 igerir. * - Komut kaynaklar1 " baslatma durdurma, ileri geri ve serbest durdurma"” igerir.
* S1 harici terminalini kullanin. - S1 ~ S2 harici terminallerini kullanin.
A A
KB
- /ﬁ baslatma[P03.00] /& baglatma[P03.00]
// Ters baslatma[P03.01] // Ters baslatma[P03.01]
,/ ——Ters[P03.02] / _-— Ters[P03.02]
51— ——1JOG[P03.03] ST .-~ ——JOG[P03.03]
S2 — Dur[P03.04] s2 T Dur[P03.04]
S3 Bl Serbest durma [P03.05] S3 | —— Serbest durma [P03.05]
sS4 — —Sifirla[P03.07) sS4 — — Sifirla[P03.07]
s5 s5 |
s6 s6 |—
S7 S7
S8 — s8

P02.91 Haberlesme komutlar “ 0 komut yok; 1 baglatma komutu; 32 serbest durma P01.39 Komut bigimi

P03.00 Bagslat komutu kaynag:

Coklu komut kaynagi modu

Baslatma komutu segimi igin klavye, iletigsim, harici terminal S1

N|O|00|N|—=

P01.39 Komut bigimi 1 Goklu komut kaynagi modu P03.02 Ters baglatma komut kaynag Ters galistirma komutu se¢imi harici terminal S2'dir
P03.00 Baslat komutu kaynag: 7 Baglatma komutu segimi igin klavye, iletisim, harici terminal S1 P03.04 Durdur komutu kaynagu Etkisi yok
P03.04 Durdur komutu kaynagt 0 Etkisi yok P03.05 Serbest durma komutu kaynag Haberlesme igin serbest durdurma komutu segildi
P03.05 Serbest durma komutu kaynag: 2 Haberlesme igin serbest durdurma komutu segildi 8.8 3-telli komut makrosu 1
3-telli komut makrosu 1 (P01.20=23)
8.6 2-telli komut makrosu 1 Ug telli sistem. -
_ 2 _ « - Komut kaynaklar1 "start, geri baslatma, durdurma, serbest durdurma" igerir. ]
T 2 telll k()mllt makI'OSll 1 (P01'20_21) - S1 ~ $3 harici terminallerini kullanin. ZJT‘ E,
E S1 ileri, S2 geri kontrolii yapar. z ?i—
- « Komut kaynag: "start, stop ve serbest durma "y1 igerir. A o=
; * S1 ~ S2 harici terminallerini kullanin. /,—AB baglatma[P03.00] ";"‘_. C:
§ Haberlesme B // S Ters baslatma[P03.01] 9 g
(= Ters[P03.02] ==
/ﬁ baslatma[P03.00] s1 ', ——JOG[P03.03] ":;
B /,’/,— Ters baslatma[P03.01] S2  — "/’T Dur[P03.04]
/7 —{Ters[P03.02] S3 7 —— Serbest durma [P03.05]
s1 ', ——{JOG[P03.03] sS4 — —— Sifirla[P03.07]
s2 —— Dur[P03.04] S5
S3 B Serbest durma [P03.05] :g :
S4 ——Sifirla[P03.07]
S5 | s8
S6
s o I - R
S8

P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynagi modu

P03.01 Ters baglatma komut kaynag: 8 Ters ¢alistirma komutu se¢imi harici terminal $2'dir
PO1.39 Komut bigimi 1 Goklu komut kaynagi modu P03.04 Durdur komutu kaynagi 16 Durdurma komutu terminal S3 olarak segilmistir
P03.00 Baglat komutu kaynagt 7 Baslatma komutu segimi icin Klavye, iletisim, harici terminal S1 P03.05 Serbest durma komutu kaynag 2 Haberlesme i¢in serbest durdurma komutu segildi
P03.01 Ters baslatma komut kaynag: 8 Ters ¢ahstirma komutu seimi harici terminal $2'dir
P03.04 Durdur komutu kaynagi 0 Etkisi yok P03.20 S tipi 2 Yiikselen kenarda tetikleme
P03.05 Serbest durma komutu kaynag 2 Haberlesme igin serbest durdurma komutu segildi P03.21 S2 tipi 2 Yiikselen kenarda tetikleme

P03.22 S3 tipi 3 Yiikselen kenarda tetikleme
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8.9 3-telli komut makrosu 2 8.10 Ana ve yardimci ayarlar

3-telli komut makrosu 2 (P01.20=24) Ana ve yardimc ayarlar (P01.20=30)

Ug telli sistem. Cesitli ayar degerleri eklenir ve verilir.

* Ayarlanan frekans, ana frekans AIl + yardimal frekans tarafindan verilir

* -- S1 ~ S3 harici terminallerini kullanin. (gok agamalt hiz + iletigim).

Komut kaynaklar1 baslatma, ileri ve geri, durdurmay igerir
ve serbest durma. * - Herhangi bir komut kaynag: belirtilmemistir.

* - Harici terminaller kullanilmaz.

A
/ﬂ baglatma[P03.00]
Bl Ters baslatma[P03.01] Haberlesme
//// —{Ters[P03.02] ¢oklu hiz[P02.00]
ST —,~ ——JOG[P03.03] —bito
— 52 ”/T Dur[P03.04] _lpit1 | P02.30 ¢oklu hiz ayar1
- b | . -
s3 Serbest durma [P03.05] —bit2 1 p55 45
S4  — — Sifirla[P03.07] —bit3
S5
S6  —
s7 ] set up,
sg  |— PoAal.1u --------- Al
All ayar [TTTT7 P03.40 |ayar

0: gerilim girisi
1: akim girisi

3
8
IS
5

-

3

8

3

2

i

=l

B

P01.39 Komut bigimi 1 Coklu komut kaynagi modu

P03.00 Baglat komutu kaynag 7 Baslatma komutu seimi igin Klavye, iletigim, harici terminal S1 | ] P02.10
P03.02 Ters baglatma komut kaynag: 8 Ters galistirma komutu segimi harici terminal S2'dir :-_2_ All ayar _ !
P03.04 Durdur komutu kaynag: 16 Durdurma komutu terminal S3 olarak segilmistir

P03.05 Serbest durma komutu kaynag: 2 Haberlesme igin serbest durdurma komutu segildi

P03.20 S1 tipi Yiikselen kenarda tetikleme

P03.22 S3 tipi 3 Yiikselen kenarda tetikleme :-F;':-V-e‘rfl'e-ﬁ -------- i

5
la]
=.
T a
o =.
B
e o
=1

=
8=
50
o =
e
= o
o=
23
=S
2
o
=
=

g
5
o
<
(¢
=
IS
=
=
=
O
o
<
s

P02.30 “ Yardimear frekans ¢oklu hiz 0, 10Hz olarak ayarlanmigtir

P03.40 Al sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir
P03.41 Al alt siur gerilimi (akim) 0.050 | 0.050V 0Hz'e karsihik gelir
P03.42 Al iist sinir gerilimi (akim) 10.000 | 10.000V 50Hz'e karsulik gelir
P03.43 Al alt sinur ayar1 0.000 | AIl alt siur ayar:

P03.44 ATl Gst siir ayari 100.000 | AIl iist sinur ayart

P02.10 Deger kaynagi 1 ayarla 2 Deger kaynag: 1'i ayarla Ail'i seg

P02.11 Deger kaynag: 2'yi ayarla 1 Deger kaynag: 2'yi ayarla goklu hizi se¢
P02.12 Deger kaynag 3'ii ayarla 5 Deger kaynag: 3'ii ayarla, haberlesmeyi sec.
P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlayin 2 Kanal 1 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlaymn
P02.14 Kanal 2 iligki se¢imini ayarlaymn 2 Kanal 2 iligki se¢imini F1 + F2 olarak ayarlayin
P02.00 Coklu hiz kaynag 0 Harici terminaller olmadan ¢oklu hiz segimi
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8.11 Cok asamal1 hiz makrosu 8.12 PID Makro 1
Cok kademeli h1iz makrosu (P01.20=31) PID Makro 1 (P01.20=32)
Harici olarak kontrol edilen dort hizhi PID. B
o Cokluhiz0 ~ —— Deger ayarla
* - Ayarlanan frekans ok adimli hiz ile verilir. + PID ayar degeri: Cok asamalt huz. Al ——] Ger bildirim degeri PID[—— PID Cikugi
« PID geri beslemesi: AIl.

- 84 ~ S5 harici terminallerini kullanin.

goklu hiz[P02.00]
: E:‘ﬂ P02.30 goklu hiz ayar1
bit2 >
S1
S2 — “pit3 P02.45 coklu hiz 0
3 Ilu hiz[P02.00] [P02.30]
T ¢oklu hiz| X —
bit0
22 b1 | P02.30 soklu hiz ayan ey S "
i > Al L : ayar
S6  — — b!i2 P02.45 iy R | ayar
s7 —bit3 P03.43 1:akim girisi

P02.10

1: verilen goklu hiz

Frekans ayarlama

Coklu hiz 0 20 Yardima frekans ¢oklu hiz 0, 10Hz olarak ayarlanmugtir
klu hiz 1 Yard frek: klu hiz 1 15Hz olarak ayarl; t
P02.31 Coklu hiz 30 ardimar frekans ¢oklu hiz z olarak ayarlanmugtir P02.30 Yardimer frekans cokl huz 0, 10z olarak ayarlanmastir
P02.32 Coklu hiz 2 40 Yardima frekans goklu hiz 2 20Hz olarak ayarlanmigtir
o P02.33 Coklu hiz 3 50 Yardimei frekans goklu hiz 2 25Hz olarak ayarlanmigtir P03.40 All sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir
) 17s)
& R Al alt ilimi (aky X : . o]
= P02.10 Deger kaynagi 1'i ayarla 1 Ayar degeri kaynagt 1 coklu hizdir P03.41 alt sinir gerilimi (akim) 0.050 | PID geri besleme sinyali alt limiti 5
= . ATl st ilimi (aku . i i id =}
= P02.13 Kanal 1 iligki se¢imini ayarlayin 1 Kanal 1 iligki secimini F1 olarak ayarlayin Po3.42 st stnur gerilimi (alim) 10.000 | PID geri besleme sinyalt tst sinirt ::j
3 K R, o
P02.00 Goklu hiz kaynagt 11000 | Harici terminaller S4, S5 icin ¢oklu hiz se¢imi P03.43 Al alt sur ayart 0.000 | PID geri besleme degeri alt limiti &
P03.44 AT st siir ayari 100.000 | PID geri besleme degeri tist sinirt =
P02.10 Deger kaynag 1'i ayarla 1 Set degeri kaynagi 1 ¢oklu hizdir
P02.11 Deger kaynag 2'yi ayarla 2 Deger kaynagi 2'yi All olarak ayarlayin
P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlaymn 8 Kanal 1 iligkisini PID olarak ayarlayin
P02.00 Coklu-hiz kaynag 0 Harici terminaller olmadan ¢oklu hiz se¢imi
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8.13 PID Makro 2 8.14 Hiz Baslatma Makrosu
PID Makro 2 (P01.20=33) Hiz Baslatma Makrosu (P01.20=50)
Flying start (frekans izleme baslangici).
PID. Al2 Avyar degeri PID PID Gik
° : l; ig zg‘:ir s;%::l’;;fz‘&n‘ All Geri bildirim degeri ¥ Baglangi¢ yéntemi

Caligtirma iglevi [P05.10]

All

P05.10 Baglat fonksiyonu 1 Baglatma fonksiyonu hiz baslangicidir

8.15 DC enjeksiyon makrosu
DC enjeksiyon makrosu (P01.20=51)

Al2

DC enjeksiyonu baglar.

Baglatma yontemi

Baglat fonksiyonu [P05.10]

Frekans ayarlama

P05.10 Bagslat fonksiyonu 2 Baglatma fonksiyonu DC enjeksiyonudur

8.16 serbest durma makrosu

Serbest durma makrosu (P01.20=52) -
P03.40 Al sinyal tipi 0 Al sinyal tipi gerilim sinyalidir =
P03.41 Al alt sinur gerilimi (akim) 0.050 | PID geri besleme sinyali alt limiti Serbest durma é—‘-
P03.42 Al tist sinur gerilimi (akim) 10.000 | PID geri besleme sinyali iist sinr1 5
P03.43 AT alt siir ayari 0.000 | PID geri besleme degeri alt limiti Durdurma y6ntemi E
P03.44 ATl {ist sinir ayari 100.000 | PID geri besleme degeri ist sunur1 Durdurma iglevi [P05.20] g‘*
P03.45 AI2 sinyal tipi 0 AI2 sinyal tipi voltaj sinyalidir é
P03.46 AI2 alt sinur gerilimi (akim) 0.050 | PID ayar sinyali alt sinir1 %—‘
P03.47 AI2 tist simir gerilimi (akim) 10.000 | PID ayar degeri alt smnir1 P05.20 Fonksiyonu durdur 0 Frekans: durdur é
P03.48 AI2 alt sinir ayari 0.000 | PID ayar degeri alt sinir1 P05.21 Frekans: durdur 100.000 | Durdurma frekans1 100.000Hz olarak ayarlanmigtir =
P03.49 AI2 tist sir ayart 100.000 | PID ayar degeri iist sinir1

e 8.17 DC fren makrosu
P02.10 Deger kaynagi 1'i ayarla 3 Deger kaynagi 1'i Al2'ye ayarlayin
P02.11 Deger kaynag: 2'yi ayarla 2 Deger kaynag 2'yi All'e ayarlaymn DC brake macro (Po 1.20=5 3)
P02.13 Kanal 1 iligki se¢imini ayarla 8 Kanal 1 iligkisini PID olarak ayarlaymn DC frenleme durdurulur.
P02.00 Coklu hiz kaynag 0 Harici terminaller olmadan ¢oklu hiz segimi
Durdurma yontemi
JE P05.20
! 1: DC frenleme_ -~ Durdurma islevi [P05.20]
P05.20 Fonksiyonu durdur 1 Durdurma fonksiyonu DC frenlemedir
P05.21 Frekansi durdur 3 Durdurma frekansi 3Hz olarak ayarlanmugtir
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8.18 Acil durum hizlandirma makrosu 8.20 Konsol anahtar makrosu
Acil durum hizlanma makrosu (P01.20=54) Konsol anahtar makrosu (P01.20=60)
Hizl bagla. Coklu hiz sinyali oldugunda, ¢oklu hiz tarafindan verilir ve ¢oklu hiz sinyali olmadiginda,

klavye tarafindan verilir.
* - Ayar frekans: ¢oklu hiz veya klavye ile segilebilir.
Kontrol modu * - Harici terminaller $4, S5. kullanin.

Kontrol modu[P05.00]

Hizlandirma ayari

pomemeee. PO2.50 ST
H EL?E‘!‘.’."E stiresi0 ‘L -=> Hizlanma siiresi[P02.50] S2
$3 coklu hiz[P02.00]
éngii 6 S4 |—r---- -—— bit0
Agik dongii vektor 1 55 |- o [roz.30 coklu hiz
$6 bit2 | 0o o
Alam iist limiti[P05.71] — — P02.4
S7 —bit3 02.45
Kayma telafisi filtre sabiti[P07.51] S8 —

17 1
—NQO[C]parametre no. nj |
-o ‘[C'I parametre no. n+1] !

'

P02.50 — Hizlanma siiresi 1s olarak ayarlanmigtir

P05.00 Kontrol modu 1 Agik déngii vektériinii segin 1
P05.71 Alam st sinirn 160 | Akim limiti %160 olarak ayarlanmigtir
P07.51 Kayma dengeleme filtresi sabiti 150 Kayma dengeleme filtresi %150 olarak ayarlanmugtir

8.19 Acil yavaslama makrosu

Acil durum yavaglama makrosu (P01.20=55) P02.92 | Klavye ayan N Keynak Kavye potansiyometzes ?
Cabuk dur. P02.31 Coklu hiz 1 30 Coklu hiz 1 15HZ olarak ayarlanmigtir g_
P02.32 Coklu hiz 2 40 Coklu hiz 2 20Hz olarak ayarlanmigtir =1
P02.33 Coklu hiz 3 50 Coklu hiz 3 20Hz olarak ayarlanmigtir =)
. e -
Fren direnci modu[P05.30] P16.76 Segici 1 parametre kaynag1 292 Segici 1 parametre kaynag: klavye ayar degeridir %
P16.77 Segici 1 ayar1 0 Segici 1, 0 olarak ayarlanmugtir 57—
Yavaslama ayart P16.78 Segici 1 hedef parametreleri 230 Segici 1'in amag parametresi ¢oklu hiz 0'dir 2
Ak frenleme Etkinlegtirme P02.10 Deger kaynag 1'i ayarla 1 Ayar degeri kaynagi 1 ¢oklu hizdir
P02.13 Kanal 1 iliski se¢imini ayarlayin 0 Kanal iligkisi secimini F1 olarak ayarlayin
frekansi[P05.26] Zaman([P05.28] P02.00 Goklu hiz kaynagt 11000 | Harici terminaller S4, S5 igin ¢oklu hiz segimi

P05.26 ?:ez}:;jk ak fren etldnlestirme 100 Ak fren aktivasyon frekansi %100 olarak ayarlanmugtir
P05.28 Ak frenleme siiresi 3 Al frenleme siiresi 3s olarak ayarlanmugtir

P05.71 Gegerli iist sinir 180 | Gegerli iist sinir %180 olarak ayarlanmigtir

P05.30 Fren direnci modu 1 Maksimum ¢alisma déngiisiinii segin
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8.21 Frekans erisim makrosu 8.22 FDT makrosu

., FDT makrosu (P01.20=62
Frekans erisim makrosu (P01.20=61) ( )
P12.00 — Ust sinir
Frekans seviyeye ulastiginda, dijital ik Cikis frekansi Varig Frekans araliga ulastiginda, dijital ciku ' —Y1 Cikist
yey $tig) jital cikig P1 2,64 Varis frekanst P1021 > frekans Y1 Cikist g g jital cikig P12.01—] Alt sinir Ust sinir >Cikag frekanst >Alt sinir P10.21
Kargilagtiricr 1
Kargilagtirici 1
ki
Cikig Gl
Y1
kaynak Y1 Cikist Cikis
Pozisyon se¢imi
Kargilastiric: 1 giris parametresi Kargilastirict 1'in girig parametresi gikis frekansi olarak
segimi segilir

P16.01 E:rrjrlrll?ttrlg?siqli(i:fllamrma 1200 Karsilagtirici 1 kargilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak seqili}' o Cikig

P16.02 Kargilagtiric: 1 yapilandirmast 0 bityiik olan1 se¢mek igin Karsilastirici 1 yapilandirmasini segin

P03.30 Y1 terminal kaynag: 1300 | Y1 terminal kaynag karsilastiric: qikisidir -

P03.31 Y1 terminali kaynak biti 0 Y1 terminal kaynag: BIT, karsilastirict 1'in sonucudur E
Z ?
=] S
5 Y1 Cikagt %—
(4] Pozisyon segimi =
o

P12.00 Serbest parametre 1 20 FDT alt sinir1 20Hz olarak ayarlandi

P12.01 Serbest parametre 2 35 FDT iist sinur1 35Hz olarak ayarland:

Karsilastirici 1 giris parametresi

1021 Ka!:f_lla§tlrlcl 1'in giris parametresi gikis frekans: olarak

P16.00

secimi segilir
P16.01 g::efrl:)?ttrlzls?sé éf;fﬂumma 1200 | Karsilagtirici 1 kargilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak segili|
P16.02 Kargilagtirici 1 yapilandirmasi 0 biiyiik olan1 segmek i¢in Karsilastirici 1 yapilandirmasini segin
P16.04 iz;‘f;l:whna 2 giris parametresi 1021 i(ezxi'filiastma 2'nin girig parametresi ¢ikis frekans olarak
P16.05 g::f&?:éfégﬁf estirma 1201 | Kargilagtiric1 2 kargilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak segili
P16.06 Kargilagtiric: 2 yapilandirmast 1 daha azin1 segmek i¢in Kargilastiric: 2 yapilandirmasini segin.

P16.36 Mantik birimi 1 parametre se¢imi 1 1300 | Mantik birimi 1 parametre segimi 1 kargilastirici gikigidir

P16.37 Mantik birimi 1 giris biti segimi 1 0 Mantik birimi 1 giris biti kargilastiric: 1 olarak segilir

P16.38 Mantik birimi 1 parametre segimi 2 1300 | Mantik birimi 1 parametre segimi 2 karsilastiric: ¢ikigidir
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P16.39 Mantik birimi 1 girig biti segimi 2 1 Mantik birimi 1 girig biti se¢imi 2 kargilastiric1 2'dir
P16.42 Mantiksal birim 1 yapilandirma 1 1 Mantiksal birim 1 "VE" ile yapilandirilmugtir
P12.00 Serbest parametre 1 15 Hizlanma siiresinin anahtarlama frekansi 15Hz olarak ayarlanmigtir
P03.30 | Yl terminal kaynag 1301 | Y1 terminal kaynagi mantik gikigidur P12.01 Serbest parametre 2 10 Yavaslama siiresinin anahtarlama frekansi 10Hz olarak ayarlanmustir
P03.31 Y1 terminali kaynak biti 0 Y1 terminal kaynag BIT biti mantik birimi 1'in sonucudur P12.02 Serbest parametre 3 5 Varsayilan hizlanma siiresi 5s olarak ayarlanmigtir
P12.03 Serbest parametre 4 3 Anahtar hizlanma siiresi 3s olarak ayarlanmigtir
8.23 HlZlanma ve Yavaslama anahtarlama81 P12.04 Serbest parametre 5 5 Varsayilan yavaslama siiresi 5s olarak ayarlanmistir
P12.05 Serbest parametre 6 8 Anahtarlama yavaglama siiresi 8s olarak ayarlanir
Hizlanma ve yavaslama anahtarlamasi (P01.20=63)

Karsilastiric: 1 giris parametresi

P12.00— Hizlanma siiresi anahtarlama frekans noktasi 4 Huzlanma siiresi Yavaglama siiresi P16.00 secimi 1021 Gk frekanst
Frekans seviyeye ulastiginda, hizlanma P12.02~P12.03—Hizlanma siiresi B2~ Kargilagtiric: 1 kargilagtirma -
ve yavaslama degistirilir P12.01—{Yavaslama siiresi anahtarlama frekans noktast /’\ 0 T ng P16.01 parametresi se¢imi 1200 | Hizlanma siiresi anahtarlama frekansi noktast
P12.04~P12,05—Yavaslama siiresi o Z'OZH 03 12 0:1105 P16.02 Kargilagtiric 1 yapilandirmast 0 Yapilandirma segimi daha biytiktir
P16.04 i(ezli'i]ll?stma 2 giris parametresi 1021 | ik frekanst
Mantik birimi 1
F . (O Kargilagtiric: 2 kargilagtirma -
: :Manuksalsqq : —):Q\O[Cl parametre no. n] P16.05 parametresi secimi 1201 | Yavaslama siiresi anahtarlama frekansi noktast
i lo 1[C1 parametre no. n+1]
P16.06 Kargilastirici 2 yapilandirmasi 1 Konfigiirasyon segimi daha azdir

P16.36 Mantik birimi 1 parametre segimi 1 1015 | Mevcut durum

P16.37 Mantik birimi 1 giris biti segimi 1 3 Fonksiyon baglangicini baglat

P16.38 Mantik birimi 1 parametre segimi 2 1015 | Mevcut durum

Segici 2

—LQ 0[C1 parametre no. n] 1[C1 P16.39 Mantik birimi 1 giris biti segimi 2 1 Durdurma islemini baglatin

'
'
1o Rarametreno. n+1] !
'

. Lo
3 _C2 degerinin secimi =Ny
° T Parame =

P16.40 Mantik birimi 1 parametre segimi 3 1300 | Kargilagtiricr gikast

i~ >1015[C1  parametreno. n+15], P16.41 Mantik birimi 1 giris biti segimi 3 0 Kargilagtirict 1 gikist
f_()_[(_?'l_;:a_ra_nze_tr_el:g _nj—_'l_é}__‘: P16.42 Mantiksal birim 1 yapilandirma 1 4 Konfigiirasyon 1 NOR'
P16.43 Mantiksal birim 1 yapilandirma 2 1 Konfigiirasyon 2 ise VE

! C_LQ 0[C1 parametre no. n] P16.44 Mantik birimi 2 parametre segimi 1 1015 | Mevcut durum

'o‘l\[Cl parametre no. n+1] P16.84 P16.45 Mantik birimi 2 giris biti segimi 1 1 Durdurma ilemini baglatin
iy '):_ _2_5_9_: P16.46 Mantik birimi 2 parametre segimi 2 1300 | Kargilastirici gikist
P16.47 Mantik birimi 2 giris biti secimi 2 1 Kargilastirici 2 gikigt
P16.50 Mantiksal birim 2 yapilandirma 1 1 Konfigiirasyon 1 VE

Clr----mmmmmmmmmom-ooo- | Segici 4
!——).Q 0[C1 parametre no. n]

3
S
=
5
=
&
=l
g
<]
=
o
7]
2

= I
é 'o “[C1 parametre no. n+1] E P16.76 Segici 1 parametre kaynag 1350 | Mantik gikisi 1
o I
“ 2, 15[Cl1C2 deertmm = 1m;5]- > _ | P16.77 Segici 1 ayart 0 Mantiksal segim
—)-o parametre no. n+ rtayteiriiinia e . L
.ol 6[C1 parametre no. n+1 6] .._P_ar_ag‘n_el_ri {egin_ N P16.78 Segici 1 hedef parametreleri 1683 | Segici 3 ayar1
Kargilagtiric: 1 P16.79 Segici 2 parametre kaynagi 1351 | Mantik gikig1 2
P16.80 Segici 2 ayar1 0 Mantiksal se¢im
P16.81 Segici 2 hedef parametreleri 1686 | Segici 4 ayar1
P16.82 Segici 3 parametre kaynag 1202 | Varsayilan hizlanma siiresi
Z P16.83 Segici 3 ayart 0 Hizlanma siiresi 0
70: Karsilast daha biiyik  L{ - __2
! 01aCZ{S;:ﬁll‘é?;ap?la;dﬂ“l’l‘:‘ll 1 P16.84 Segici 3 hedef parametreleri 250 Hizlanma siiresi se¢imi
P16.85 Segici 4 parametre kaynag 1204 | Varsayilan yavaglama siiresi
P16.86 Segici 4 ayart 0 Yavaglama siiresi segimi
P16.87 Segici 4 hedef parametreleri 270 Yavaslama siiresi 0

cikg
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8.24 Fren sinyali makrosu 8.25 Serbest birakma sinyali makrosu

Fren sinyali makrosu (P01.20-64) Serbest birakma sinyali makrosu (P01.20=65)
Frekans seviyeyi astiginda, dijital ¢ikis. Caliyma frekansivarig  P12.004  Vans frekanst Cikig frekansi > Varis
Frekans seviyeden az oldugunda, fren sinyali Frekans alt ks frek: Fren frekansinii frekansindan ve algilama gecikme siiresinden bityitk ) P10.21 frek: Y1
cikagt verilir.y 50 ¥ P1 2.00—| siirt @ P$1 ()r;]anﬁ alt smirt ILYI Gikigt oldugunda, gikis akimi Gist sinir akimindan bityiik oldugunda, P12.014 Ust smr akimu Cikag akimi > I'ljjestas?r?ir Cikig
serbest birakma sinyali verilir P16.07-|Algilama gecikmesi P10.22 akumi
Kargilagtiricr 1 Kargilastiricr 1
Cikt
Y1
kaynak Y1 Cikti
Pozisyon segimi
m Caligma frekansinin alt sinirt 15Hz olarak ayarlanmugtir
P16.00 Ka1j§1l_a§t1r1c1 1 giris parametresi 1021 i(eall- ilastirict 1'in giris parametresi cikis frekanst olarak
secimi Guir

P16.01 g:rr;xlqlfesttrl:glsiqli?;f paghrma 1200 | Kargilastirici 1 karsilastirma parametresi serbest parametre olarak segilir

P16.02 Kargilagtiric: 1 yapilandirmast 1 daha azin1 segmek i¢in Karsilagtirici 1 yapilandirmasini segin.
;-‘ P03.30 Y1 terminal kaynag: 1300 | Y1 terminal kaynag karsilastiric: qikisidir
2_ P03.31 Y1 terminali kaynak biti 0 Y1 terminal kaynagi BIT, kargilastirict 1'in sonucudur
Z g
= 5
= T
;— kaynak Y1 ¢ikis
g Pozisyon se¢imi

P12.00 Serbest parametre 1 25 Varig frekans1 25HZ olarak ayarlanmigtir
P12.01 Serbest parametre 2 15 Ust sinir akimi 15A olarak ayarlanmigtir
Kargilagtiricn 1 girisi Karsilagtiric: 1'in giris parametresi gikis frekansi olarak
P16.00 parametre segimi 1021 seqifir
P16.01 g:rrzfgagrl:s?si ég{fﬂut“ma 1200 | Kargilagtiricr 1 kargilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak segilir
P16.02 Kargilagtiricr 1 yapilandirmast 0 bityiik olan1 se¢mek igin Karsilastirici 1 yapilandirmasini segin
Kargilagtiric: 2 girisi Kargilagtiric1 2'nin girig parametresi ¢ikis akimi olarak
P16.04 parametre segimi 1022 seqifir
P16.05 §:§£‘?§:§S2 cl;g:fllamrma 1201 | Kargilagtiric: 2 kargilagtirma parametresi serbest parametre 2 olarak segili|
P16.06 Kargilagtiric: 2 yapilandirmasi 0 biiyiik olan1 segmek i¢in Karsilastirici 2 yapilandirmasini segin
P16.07 Karsilagtiric: 2 gecikme stiresi 1 Karsilagtiric: 2 gecikme siiresi 1s

P16.36 Mantik birimi 1 parametre segimi 1 1340 | Mantik birimi 1 parametre se¢imi 1 kargilastirici ¢ikigidir

P16.37 Mantik birimi 1 giris biti segimi 1 0 Mantik birimi 1 giris biti kargilagtirici 1 olarak segilir
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P16.38 Mantik birimi 1 parametre segimi 2 | 1341 | Mantik birimi 1 parametre se¢imi 2 karsilastirici ikigidir P16.05 §::§:L§:g?£§$fﬂa§nrma 1201 | Karsilagtiric1 2 kargilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak segilir

P16.39 Mantik birimi 1 giris biti segimi 2 0 Mantik birimi 1 giris bit segimi 2 karglastiric: 2 dir P16.06 Kargilagtiric: 2 yapilandirmast 1 kiigiik olan1 segmek i¢in Kargilastiric1 2 yapilandirmasini segin.

P16.42 Mantiksal birim 1 yapilandirma 1 1 Mantiksal birim 1 VE ile yapilandirilmugtir P16.07 Kargilagtiric 2 gecikme siiresi 10.000 | Kargilagtirict 2 gecikme siiresi 10.000s'dir

Mantik birimi 1 " i 1 .
P03.30 Y1 terminal kaynaa 1301 | Y1 terminal kaynag: mantik crkisidir P16.36 antik birimi 1 parametre segimi 1340 | Mantik birimi 1 parametre segimi 1 karsilastirici gikigidir
— — P16.37 Mantik birimi 1 giris biti segimi 1 0 Mantik birimi 1 giris biti kargilastiric: 1 olarak segilir

P03.31 Y1 terminali kaynak biti 0 Y1 terminali kaynak biti mantik birimi 1'in sonucudur

P16.38 Mantik birimi 1 parametre segimi 2 1341 | Mantik birimi 1 parametre segimi 2 kargilastirict ¢ikigidir
8 26 Kopma algllama makrosu P16.39 Mantik birimi 1 giris biti segimi 2 0 Mantik birimi 1 giris biti segimi 2 kargilagtiric1 2'dir
P16.42 Mantik birimi 1 yapilandirma 1 1 Mantiksal birim 1 VE ile yapilandirilmigtir
Kopma algilama makrosu (P01.20=66) - —————————

P01.30 Sanal terminal ayar1 1350 | Sanal terminal ayar segimi lojik ¢ikis 1

Bant kopmast / kuru pompa algilama, bir hata sinyali tiretme.  p15 50 [ yap frekans:  Cikus frekanst Vans
Caligma frekansi varig frekansindan ve algilama gecikme P12.01 JAlt lsirnit alm ¢ P$'I 021 > frekanst | Ariza gikigt P03.08 Ariza komutunun kaynag: 17 Hata komutu bit0'1 ayarlayan sanal terminalden gelir

siiresinden daha bityiik Cikig akimu alt limit akimindan daha Cikig akimi < Altlimit P03.08
az oldugunda, cikis arizalidir. P10.22 akimi 8.27 Sinyal kaybl makro

P16.07 —Algilama gecikmesi

Sinyal kayb1 makrosu (P01.20=67)

Kargilagtiricr 1

P16.00
Al.gllama"gicik.l.ne siir.esi boyu-nca, fi!?;lla-n}a sinyali P12.00 —Esik Eeiks All girisi | Aniza gikst
gikis esikten diisiiktiir ve bir hata sinyali iiretilir. S1 deger P10.71 P03.08

P16.03 —jAlgilama gecikmesi

PR —— - po1 ;3_0, Sanal terminal Taralum
i 130L: Seim mantik eikugy i ayan RV, SR a Baglatma[P03.00]
Al T r0s.40 avart Geri baslatma[P03.01]
> 0: gerilim girisi Geri[P03.02] JOG[P03.03]
P03.43 1: akam girisi
Dur[P03.04]
0_PO341 AT P0342 Input " Serbest durma [P03.05]
Sifirla[P03.07]
o Baslatma[P03.00] ,,_,_‘_,_,_‘_,_,_‘_,_,E‘Q‘,?'_',O_‘S_ Ariza[P03.08]
5 Geri baglatma[P03.01] 1 1340: Karsilastirici 1 yerlestirildi—
Pl || T ddaaehekedide i v A/ o —benbasatmalRO.0L o T AR YIS
é Geri[P03.02] JOG[P03.03]
(D Dur[P03.04] Karsilastirici 1
o
a9 Serbest durma[P03.05]
é Sifirla[P03.07] S
38
5 Anza[P03.08] { 1071: ATl terminal giris degeri
= L s fa
>
Z:_‘
é
P12.00 Serbest parametre 1 1 Esik 0,1V olarak ayarlanmustir (10V %100'e karsilik gelir)
P16.03 Kargilagtiricr 1 gecikme stiresi 2 Kargilagtiric: 1 gecikme siiresi 2s
P16.00 Kargilastiric: 1 giris parametresi 1200 Karflla§tmc1 1'in giris parametresi kayp gerilim olarak
P12.00 Serbest parametre 1 25 Varis frekans1 25HZ olarak ayarlanmigtir . secimi segilir
Karsilastirict 1 kargilagtirma Kargilagtiric: 1 kargilagtirma parametresi AI1
P12.01 Serbest parametre 2 5 Alt sinir akimi 5A olarak ayarlanmugtir P16.01 parametresi segimi 1071 temﬁmghnm giris Sengi Olargk secilir
P16.00 Kargilagtiric 1 giris parametresi 1021 Karfllastmcl 1'in giris parametresi gikus frekansi olarak P16.02 Kargilagtirici 1 yapilandirmast 0 bitytik olan segmek igin Kargilastirici 1 yapilandirmasini secin
. secimi segiiir P01.30 Sanal terminal ayar1 1340 | Mantik birimi 1 parametre segimi 1 kargilastirici gikigidir
Kargilagtiricr 1 kargilagtirma . s
P16.01 parametresi se¢imi 1200 | Kargilagtiricr 1 karilagtirma parametresi serbest parametre 1 olarak secilif P03.08 Ariza komutunun kaynag: 17 Hata komutu bit0'r ayarlayan sanal terminalden gelir
P16.02 Kargilastiric: 1 yapilandirmast 0 biiyiik olan1 segmek igin Kargilastiric: 1 yapilandirmasini segin
P16.04 Kal:$1lfa§t1r1c1 2 giris parametresi 1022 i(eali'fill!amncl 2'nin giris parametresi ¢ikig akimi olarak
segimi ¢

103 104



»
@
[on
a.
]
o

»
B
=]
s
2,
5
=z
IS
o
B
3
o
17}
c

[onuoY 1ryeq

Chapter eight

BOLUM 8

8.28 Dahili kontrol sekiz asamal1 hiz makrosu

Dabhili kontrol sekiz kademeli hiz makrosu (P01.20=68)

- Harici terminal baglangig sinyali olarak S4 kullanir.
- Dongiisel yiiriitme.

- Dahili kontrol sekiz asamali zamanlama anahtarlama hiz1.

S4 terminali —I¢ kontrol sekiz asamalt
hiz etkinlegtirme [ mevcut segment

P18.04~P18.11— zamanlama siiresi saylst
P12.00~P12.08— ok kademeli hiz

Mantik

birimi 1

_P1685 [y , Segicid
i 1301: ——>1a 0[C1 parametre no.n] |
i Mantiksal ¢ikigi lo ‘1[C1 parametre no. n+1] !

i

i

,,,,,, P16;7é
i 1362:) [C1r==-""===-----m-ooo
i siralayicinin r—),q 0[C1 parametre no. n]

Zamanlama kontrolérii 1
-

=> Coklu hiz siiresi 1 <5
i
v

-» Coklu hiz stiresi 2
i
v

-» Coklu hiz siiresi 3
)
\

-» Coklu huz siiresi 4
i
A

-» Coklu hiz siiresi 5
)
v

-» Coklu hiz siiresi 6 1
i

\
-» Coklu hiz siiresi 7
|

"_mevcutkanal _i

! 0: Seginiz >——>w015[C1 parametre no. n+15]ii

2
' 0: Select H—)u‘-vIS[Cl parametre no. n+15]} Pa

P1686 |cpt! | AoCLAIMR SN paramerre £l 1802

£ 0: Mantik 1 Qlkl§l —N‘OIS[CI parametre no. n+15}i 5~ -~ - === =——

\016[Cl parametre no. n+16] | Lliafenjétfe,gggffl‘

' ‘1[Cl parametre no. n+1]
.

P1677_ |c 1-

‘016[C1 parametre no. n+16] 1 LR"‘{{T@{{QS%EP‘

T|Ic1r
1209: ‘——hq 0[C1 parametre no. n]
o 1[C1 parametre no. n+1]

\016[C1 parametre no. n+16] ;= --=- clre deser i

Jrommmmmmmmmmmmmmmoee
—h‘q 0[C1 parametre no. n]

o 1[C1 parametre no. n+1]
i

o i 5 ,C2 degerinin segimi "“, 230!

]
—>015[C1 parametre no. n+15]‘ Parametre degerl

\ \015[C1 parametre no. n+16] } --- === -2
-» Coklu hl‘Z stiresig | L T 7 """

Y

it »

Numaras Fonksiyon g ot
P12.00 Serbest parametre 1 0 Durdurma frekansi 0Hz olarak ayarlanmugtir
P12.01 Serbest parametre 2 10 Coklu hiz 1 5Hz olarak ayarlanmugtir
P12.02 Serbest parametre 3 20 Coklu hiz 2 10Hz olarak ayarlanmugtir
P12.03 Serbest parametre 4 30 Coklu hiz 3 15Hz olarak ayarlanmugtir
P12.04 Serbest parametre 5 40 Coklu hiz 4 20Hz olarak ayarlanmugtir
P12.05 Serbest parametre 6 50 Coklu hiz 5 25Hz olarak ayarlanmugtir
P12.06 Serbest parametre 7 60 Coklu hiz 6 30Hz olarak ayarlanmugtir
P12.07 Serbest parametre 8 70 Goklu hiz 7 35Hz olarak ayarlanmugtir
P12.08 Serbest parametre 9 80 Coklu hiz 8 40Hz olarak ayarlanmugtir
P18.04 Zamanlayici 1 faz 1 zaman 3 Coklu huz siiresi 1 3s olarak ayarlanmigtir
P18.05 Zamanlayici 1 faz 2 zamani 4 Coklu hiz siiresi 2 4s olarak ayarlanmigtir
P18.06 Zamanlayici 1 faz 3 zaman 5 Goklu hiz siiresi 3 5s olarak ayarlanmugtir
P18.07 Zamanlayici 1 faz 4 zaman 6 Coklu hiz siiresi 4, 6s olarak ayarlanmigtir
P18.08 Zamanlayici 1 faz 5 zamam 7 Coklu hiz siiresi 5, 7s olarak ayarlanmigtir

P18.09 Zamanlayici 1 faz 6 zamani 8 Coklu huz siiresi 6, 8s olarak ayarlanmigtir
P18.10 Zamanlayici 1 faz 7 zamant 9 Coklu huz siiresi 7, 9s olarak ayarlanmigtir
P18.11 Zamanlayici 1 faz 8 zamani 10 Coklu hiz siiresi 8 10s olarak ayarlanmugtir
P16.37 Mantik birimi 1 giris biti segimi 1 3 Baglangig sinyali olarak $4'ii, S1 olarak 0'1, S2 olarak 1'i segin
Galigma modu ¢oklu hiz 1'den goklu hiz 8'e kadar baslar ve dongiisel
P18.01 Zamanlayici 1 ahisma modu 1 olarak aligir. Eger 0 olarak ayarlanirsa, sadece bir kez aligir. ¢
P18.00 Zamanlayici 1 saat kaynagi 3 Cok hizli zaman birimi S
P16.36 Mantik birimi 1 parametre segimi 1 1070 | Cevrim baslatma sinyali olarak S terminal girisi
P16.38 Mantik birimi 1 giris biti secimi 2 1211 | Yiiksek seviye sinyal secin
P16.39 Mantik birimi 1 giris biti segimi 2 0 Yiiksek seviye sinyal segin
P16.42 Mantiksal birim 1 yapilandirma 1 1 S terminali girisi yiiksek seviye sinyali gegerlidir
Girig zamanlama duraklamasi olmayan S terminali
8 olarak ayarlanirsa: S terminalinde giris yoktur, mevcut ayarl frekans
P12.09 Serbest parametre 10 5 = durma f};ekanm
9'a ayarlanirsa: S terminalinde girig yoktur, mevcut ayarl frekans
= ¢oklu hiz 1
P12.10 Serbest parametre 11 3 S terminalinde giris zamanlama baglangic1 vardir
P12.11 Serbest parametre 12 1 Yiiksek seviye sinyal
P16.82 Segici 3 parametre kaynag: 1209 | Segici 3 parametre kayna@: serbest parametre 10
P16.83 Segici 3 ayar1 0 Segici 3, 0 olarak ayarlanmugtir
i : Segici 3'iin hedef parametresi zamanlama kontrolérii 1
P16.84 Segici 3 hedef parametreleri 1802 |} oh ol komutudur
P16.85 Segici 4 parametre kaynag 1350 | Segici 4 parametre kaynag lojik ¢ikig 1'dir
P16.86 Segici 4 ayar1 0 Segici 4 0 olarak ayarlanmigtir
P16.87 Segici 4 hedef parametreleri 1683 | Segici 4'tin amag parametresi segici 3 tarafindan ayarlanir.
. - 1 ki It ke 1ori 1'i
P16.76 Secici 1 parametre kaynag: 1362 rsrfegircclut i(nag:lrladr::etre aynagi zamanlama kontrolérii 1'in
P16.77 Segici 1 ayar1 0 Segici 1, 0 olarak ayarlanmugtir
P16.78 Segici 1 hedef parametreleri 1680 | Segici 1'in amag parametresi segici 2 tarafindan ayarlanir
P16.79 Segici 2 parametre kaynagi 1200 | Segici 2 parametre kaynag serbest parametre 1'dir
P16.80 Segici 2 ayari 0 Segici 2, 0 olarak ayarlanmugtir
P16.81 Segici 2 hedef parametreleri 230 Segici 2'nin hedef parametresi ¢oklu hiz 0'dir
P02.10 Deger kaynag: 1'i ayarla 1 Avyar degeri kaynagi 1 ¢oklu hizdir
P02.13 Kanal 1 iligki se¢imini ayarlaymn 0 Kanal 1 iligki se¢imini F1 olarak ayarlayin
P16.88 Segici 5 parametre kaynag 1360 | Zamanlayici sayist
P16.89 Segici 5 ayar1 0 Segici 5 0 olarak ayarlanmigtir
P16.90 Segici 5 hedef parametreleri 1290 | Gii¢ kapatildiginda zamanlayici sayisin kaydetme
Sekiz hizli bellek, agihistaki P12.90 degeri P12.95'te ayarlanan
P12.95 Serbest parametre 96 1803 parametre numarasina verilir
P16.43 Mantiksal birim 1 yapilandirma 2 0 Kullanilmamig
P18.03 Zamanlayici 1 ayar degeri 0 Cok hizli atlama yok
P18.12 Zamanlayici 1 faz 9 zamani 0 Coklu hiz siiresi 9 0s olarak ayarlanir
P18.13 Zamanlayic 1 faz 10 zaman 0 Coklu hiz siiresi 10 Os olarak ayarlanir
P18.14 Zamanlayici 1 faz 11 zamani 0 Coklu hiz zaman 11 0s olarak ayarlanir
P18.15 Zamanlayici 1 faz 12 zaman 0 Coklu hiz siiresi 12 0s olarak ayarlanir
P18.16 Zamanlayic 1 faz 13 zamani 0 Multi-speed time is set to 12 0s
P18.17 Zamanlayici 1 faz 14 zamani 0 Coklu hiz siiresi 14 Os olarak ayarlanir
P18.18 Zamanlayici 1 faz 15 zamani 0 Coklu hiz siiresi 15 Os olarak ayarlanir
P18.19 Zamanlayici 1 faz 16 zamani 0 Coklu hiz siiresi 16 Os olarak ayarlanir
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BOLUM 9

BOLUM 9

BOLUM 9 - R$485 Haberlesme

Tablo 9-6 Ortak Adres Tablosu
Iletisim ayar degeri (sadece yazma), iletisim ayarlarini etkinlestir parametrelerine bakin

9.1 Giri . Parametre — 4 — q
$ Fonksiyon Numarast 16 bit yontemi | 32 bit yontemi Agiklama
Inverter RS-485 iizerinden PLC veya ana bilgisayar yazilimu ile kontrol edilebilir ve izlenebilir. P01.47=0, the upper computer 0~100000 corresponds to
oy st . 0~maximum setting value P02.18;
9.2 Teknik Ozellikler Table 9-1 ) P01.47=1, the upper computer 0~10000 corresponds to
{letisim ayar: P02.90 8121H C121H 0~maximum setting value P02.18;
Proj e Talimatlar . P01.47=2, The upper computer 0~1000 corresponds to
0~maximum setting value P02.18;
Tletisim sekli RS485 P01.47=3, the upper computer 0~100 corresponds to
- . 0~maximum setting value P02.18
{letim tipi Tek master ve goklu slave
Baglant: sayist Maks. 31 Kontrol komutlar: (sadece yazma), ilgili iletisim komutlarini etkinlestirmek igin P03.00 ~ P03.09 parametrelerine bakin
fletim mesafesi Maksimum 1200m (700m iginde 6nerilir)
a Parametre P q P q ——
Komut bit
Table 9-2 Fonksiyon Numarass | 16 bit yontemi | 32 bit yontemi omut sdzciigii (bit) Tanim
5 5 0 Baslang:
Proje Talimatlar 1 G:ﬂ g
Iletisim hizi 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 bps 2 Geriye dogru baslat
Kontrol sirast Asenkron iletigim 3 106
- 4 Dur
Tletisim Sistemleri Yarim dubleks Communication P02.91 8122H €122H 5 Acil durdurma
Durdurma biti uzunlugu 0,1, 1.5, 2 bit commands : 6 Giivenli durdurma
i K 7 Sifirla
Veri biti 7, 8 bit 9 Parametre kendi kendine 6grenme
Eslik kontroli Kontrol yok, ¢ift kontrol, tek kontrol 11 Zaman agimi
i 13 YUKARI (artan)
9.3 Iletisim protokolii 14 ASAGI (azalan)
Modbus sorgu mesajinin tamamu sunlari igerir: cihaz adresi, fonksiyon kodu, gonderilen veri ve hata algilama ; .
. RS . . e . PO . Invertér durumu (sadece okunur)
alani. Ayni1 zamanda, cihaz tarafindan dondiiriilen mesaj da cihaz adresini, fonksiyon kodunu, dondiiriilmesi
gereken verileri ve hata algilama alanini igerir. Mesaj alimu sirasinda bir hata olusursa veya bagimli cihaz Fonksiyon ;‘:i:z::f 16 bit yéntemi | 32 bit yontemi Durum sézciigii (bit) Tamm
komutunu yiiriitemezse, bagimli cihaz bir hata mesaj1 olusturacak ve bir yanit gonderecektir.
0 Giig kapatiliyor
9.3.1 Format agiklamasi . ! Duruyor
§ Tablo 9-3 Iletisim format:
2 Caligtyor
Adres Fonksiyon kodu Veri kodu CRC kontroli 3 Fonksiyon baglangicin baslat
) 8bits 8bits N:8bits 16bits 4 Parametre kendi kendine 6grenme baslangic|
L 1) 1) Adres: 1-247 (yani bir PC'ye bagli slave'in adresi); Current state | P10.15 03F6H 43F6H 5 Calistyor =
= 2) Fonksiyon kodu: desteklenen fonksiyonlar (bkz. Tablo 9-4); %
oy 3) Veri kodu: veri igerigi N x 8 bit; 6 Hazir &
g 4) CRC kontrolii: CRC kontrol degeri; 10 Ariza g’_‘
5 Tablo 9-3 Islevsel kodlama 1 Alarm “%
(ED Fonksiyon kodu Talimatlar 12 STO durumu =
0x03 Bekletme kaydin1 oku . .
Invertor arizas (sadece okunur)
0x06 Preset single register (16-bit mode) Parametr
- - - Fonksiyon Arametre | ¢ bit yontemi | 32 bit yontemi Hata sozciigii (bit) Tamm
0x10 Preset multiple registers (32-bit mode) Numaras
1 Sist 1lig
9.3.2 Adres kodlamas1 Senaomee
Farkli ana bilgisayarlarla uyumlu olmasi igin, ayni parametre icin 16 bit ve 32 bit erisim yontemleri kullamilabilir. 4 Toprak arizast
'Ilgili adresler a§ag1dz'1}§i t'ab"loda gosterilmistir. 16 bit yontemini kullanirken, parametre degerinin 16 bit ifade aralig1 5 Topraga kisa devre
i¢inde olmas: gerektigini liitfen unutmayin.
6 Cikis kisa devresi
Tablo 9-4 Fonksiyon kodlama kurallar1 7 Cikis agirt akims
oa 5 Ariza durumu P10.16 03F7H 43F7H
Parametre degeri Adres RAM Adresi 8 DC bara asir1 gerilimi
16 bit Parameter No. - 1 Parameter No. - 1 + 32768 9 DC bara diigiik gerilimi
32 bit Parameter No. - 1 + 16384 Parameter No. - 1 + 16384 + 32768 10 Inverter agir1 1snmast
Not: Adrese gore yazarken parametre degeri siiriici EEPROM'unda saklanacaktir. EEPROM'un sik sik 13 Dogrultucu képriisii agirt 1smmast
depolanmasi EEPROM'un hizmet 6mriinii azaltacaktir, bu nedenle depolamaya gerek olmadiginda, sadece
RAM 'deki degeri degistirin, daha sonra parametreleri yazmak i¢in RAM adresini kullanin. 14 U faz faz kaybi
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BOLUM 9 BOLUM 9
Fonksiyon Parametre | ;5 yontemi | 32 bit yéntemi Ariza sbzciigii (bit) Tanim > Goldu }_uz 0 (érnek) . Lo SRR .
numarasi P02.30 inverter parametresinin degerini okuyun, 32 bit ile erisildiginde, kayit adresi
15 V faz1 eksik faz =230-1+ 16384 = 16613 (40E5H).
} Veri gonder: 01 03 40 E5 00 02 C0 3C
1 W fazi eksik f
6 e Veri alma :01 03 04 00 00 88 B8 9C 41
19 Motor baglantist yok Okunan veri 35000(88B8H), P02.30 = 35.000'den goriilebilir
20 Giris faz kaybt Veri gonderme Veri alma
21 Invertdr agir yiiklenmesi Bagimli adres 0TH Bagimli adres 0TH
22 Astr1 Tork Fonksiyon kodu 03H Fonksiyon kodu 03H
24 Motorun asir1 1stnmast 40H(yiiksek bayt) Veri sayisi (Bayt
. Kayt adresi Y tk cinsinden 04H
25 Motor agir1 yiikii E5H(diisiik bayt)
L i 00H (yiiksek bayt]
26 Akim limiti 00H(yiiksek bayt) "lyerklb (yiiksek bayt)
— Veri (ErsEbeg) OOH(diisiik ba
(diisiik bayt)
27 Giris giicti kapatma 02H(diisiik bayt)
" i 88H (yiiksek b:
Inverter fonksiyonu (sadece okunur) COH(diisiik bayt) d"vflr:b (yiksek bayt)
. CRC kontrolit (disiikbayt) B8H (diisiik bayt)
Fonksiyon Arametre | ¢ pit vintemi | 32 bit yontemi Veri araligi bit 3CH(yiiksek bayt) —
numarasi . 9CH(diisiik bayt)
Gikis frekanst P10.21 03FCH 43FCH  |-65535.0~65535.0 Hz CRC kontroli 47 H(yiksck bayd)
Gikas akimu P10.22 03FDH 43FDH | 0.00~65535.00 9.3.4 Tek bir kaydi1 6nceden ayarlama
Cikas gerilimi P10.23 03FEH 43FEH 0.0~65535.0 v P05.00 inverter parametresinin degerini yazin, 16 bit ile erisildiginde, kayit adresi = 500-1 = 499 (01F3H).
Cikis torku P10.24 |  O3FFH 43FFH | 0.000~65535.000 N-m Veri gonder:01 06 01 F3 00 01 B9 C5
Veri alma:01 06 01 F3 00 01 B9 C5
DC gerilim P10.25 0400H 4400H 0.0~65535.0 \4
Invertdr sicaklig P10.26 0401H 4401H 0~65535 Veri gonder Veri alma
Giig P10.30 | 0405H 4405H | 0.000~65535.000 kW Bagmh adres o1 B 01H
Giig tiiketimi P10.31 0406H 4406H | 0.000~4294967.295 kW*h T —— 06H T —— 06H
Caligma saatleri P10.40 040FH 440FH 0~4294967295 h 01H(yiiksek bayt) 01H(yiiksek bayt)
Aglls sayist P10.41 | 041FH 441FH | 0~4294967295 Kayit adresi FaH(dusak bayt) Kayit adresi FaH(dusak bayt)
S terminali giris durumu P10.70 042DH 442DH 0~4294967295 00H (yiiksek bayt) 00H (yiiksek bayt)
AIl terminal giris degeri P10.71 042EH 442EH -65535.000~65535.000 % V] 01H(diisiik bayt) e 01H(diisiik bayt)
AI2 terminal giris degeri P10.72 042FH 442FH -65535.000~65535.000 % BYH(diisiik bayt) BYH (diisiik bayt)
Y terminali ikag durumu P10.74 | 0431H 4431H | 0~4294967295 CRGlookon C5Hlyakock bayt) ERSkie C5H{yitksek bayt)
AO1 terminal qikis degeri P10.75 0432H 4432H -65535.000~65535.000 % . d 1 Kdu k 1
9.3.5 Onceden ayarlanmis ¢oklu kayitlar
AO1 terminal ¢ikig degeri P10.76 0433H 4433H -65535.000~65535.000 %
crinine oy Cesert > P02.91 parametresinin degerini yazin, 32 bit ile erisildiginde, kayit adresi = 291-1 + 16384
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9.3.3 Bekletme kaydini okuma
Ornek olarak P10.16 ariza durumu parametresini ve P02.30 ok kademeli hiz 0 parametresini alarak tutma kaydindaki

verileri okuyun.

» Ariza durumu (6rnek)

P10.16 inverter parametresinin degerini okuyun, hata durumu tablosundan bilinebilir, sadece 16 biti
okuyun, sonra kayit adresi = 1016-1 = 1015 (03F7H).
Veri gonder: 01 03 03 F7 00 01 35 BC
Veri alintyor: 01 03 02 00 0A 38 43

P10.15 = 10 (000AH). Hata durumu inverterin agir1 1sinmig olmasidir. (Hata koduna bakin)

Veri gonderme Veri alma
Bagimli adres 01H Bagimli adres 01H
Fonksiyon kodu 03H Fonksiyon kodu 03H
03H (yiiksek bayt) Veri sayist (Bayt 02H
Kayt adresi cinsinden
F7H (dusiik bayt)
00H (yiiksek bayt)
00H (yiiksek bayt) Veri
Veri 0AH (disiik bayt)
01H (disiik bayt)
38H (dsiik bayt)
35H (diigiik bayt) CRC kontrolit
CRC kontrolii 43H (yiiksek bayt)
BCH (yliksek bayt)
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= 16674 (4122H)

Tablo 9-7 Komut kontrol kelime tablosu

Komut sozciigii (bit) Tanim
0 Baglat
Ters
2 Geriye dogru baslat
3 JOG
4 Dur
5 Acil durdurma
6 Giivenli durdurma
7 Sifirlama
9 Parametre kendi kendine 6grenme
10 Tripping
11 Duraklat
13 YUKARI (artan)
14 ASAGI (azalan)
110
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BOLUM 9

Durdurma kontrol kelimesini 6rnek olarak alirsak, P02.91 parametresinin degeri 16 olarak ayarlanir Veri

gonder: 01 10 41 22 00 02 04 00 00 10 4D F1
Veri alma:01 10 41 22 00 02 F5 FE (16 onaltilik)

BOLUM 10

BOLUM 10 - Ariza Coziimii ve Onarim

10.1 Koruma fonksiyonu

& Alarm

Ariza sifirlanmadan 6nce inverter diizeltilmelidir, aksi takdirde iiriin 6mriiniin kisalmasina ve diger

Veri gonder Veri alma
Bagimli adres 01H Bagimli adres 0TH
Fonksiyon kodu 10H Fonksiyon kodu 10H
41H(yiiksek bayt) 41H(yiiksek bayt)
Kayit adresi Y il Kayit adresi i i
22H(diisiik bayt) 22H(diisiik bayt)
Kayt sayist 00H (yiiksek bayt) Veri 00H(yiiksek bayt)
(o) 02H(diisik bayt) {yitksekcbayt) 02H(diisiik bayt)
Veri sayist F5H(diisiik ba
(Bayt cinsinden hesaplanmistir) 04H CRC kontrolii : il
FEH (yiiksek bayt)
00H(yiiksek bayt)
00H (diisiik bayt)
Veri 0O0H(yiiksek bayt)
(diisik bayt) 10H (diisiik bayt)
4DH(diisiik ba:
CRC kontrolii fdas il
F1H(yiiksek bayt)
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9.3.6 Iletisim hata kodlar1

Bir iletisim hatas1 olustugunda siiriicii veri dondiiriir. Format Tablo 9-8'de gosterilmistir. Haberlesme

hatas1 fonksiyon kodu = istek fonksiyon kodu + 128.

Tablo 9-8 iletisim hatas1 veri formati

Adres Fonksiyon kodu Ariza kodu CRC kontrolii
8 bit 8 bit 8 bit 16 bit
Tablo 9-9 Hata fonksiyon kodu agiklamasi
Ariza kodu Talimatlar

0x00 Parametre mevcut degil

0x01 Tammli parametreler yazilamiyor

0x02 Parametrenin degeri parametrenin iist sinirini astyor

0x07 Degistirilemez

0x0B Yazmaya izin verilmiyor

ox11 Taf]‘m‘}l‘amn parametrelerin verileri inverterin mevcut modunda
degistirilemez

0x12 Diger hatalar

0x40 Gegersiz veri adresi

0x41 Gegersiz uzunluk

0x42 Gegersiz veri uzunlugu ve degeri

0x43 Gegersiz parametre

0x82 Tammlanan parametreler i¢in bus baglantisi yok

0x83 Fabrika ayar degeri veri olarak secilmistir ve degistirilemez

Not: frekans doniistiiriicii ana bilgisayarla iletisim kurar ve ana bilgisayarin zaman agimini
200 ms~1000 ms arasinda ayarlamasi 6nerilir.

ekip larin zarar gor neden olabilir.
10.2 Ariza kodu tablosu
Arnzakodu | Koruma fonksiyonu Agiklama

E0001 Sistem anormalligi Invertér donanim arizasi veya yazilim arizast
E0004 Topraklama hatast Topraga kars: direng degeri anormaldir ve kagak meydana gelir
E0005 Topraga kisa devre Topraga kisa devre.
E0006 Cikis kisa devresi (I;ﬁ;&;‘tf;i)naglrkls akimui inverterin nominal akiminin %250'sinden biiytik oldugunda, inverter
E0007 cikis agirt akimi gz::tﬁ;;ﬁlrlfw akimi inverterin nominal akiminin %200'tinden biiyiik oldugunda, inverter
E0008 | DCbaraasm geiimi | 56015 D07 1a8ch hen the motor decderaten the Ivertor shut o he output,
E0009 DC bara disiik gerilimi S]iéi e‘{)ollitlalél\li‘slg,nllg\‘/l;"%eel" ?;{xlggekvars:‘i:cg(%;/oltajl 200V (220V model) veya 340V'dan (380V
E0010 Inverter asirt 1smmas Is1 emicinin sicakhiginin agir1 1sindign tespit edildiginde siirticii kst kapatir.
EOO11 E::i::z;me ogrenme Kendi kendine 6grenme parametreleri yanlis veya motor anormal.
E0013 E:;%:’:;um Kopr agtr Dogrultucu modiilii agir1 1sinmig
E0014 U fazi eksik faz U fazi eksik faz
E0015 V fazi eksik faz V fazi eksik faz
E0016 W fazi eksik faz W fazi eksik faz
E0019 Motor baglantisi yok Caligma sirasinda motor baglantisi kesilir.
E0020 Giris faz kaybi (Giris giicii faz kayb1
E0021 Invertor agirt yiiklenmesi i/z\;’se(l;tfrlrvglt(g zll(]i?;l]l(:;:ﬁ?m nominal degerini astiginda (1 dakika i¢in
E0022 Agirt Tork Motor agir1 torku
E0024 Motor agir1 1stnmast Motor sicakligi gok yiiksek.
E0025 Motor agirt 1sinmast DSA,u]rélg)l,us‘S:f;}fgli}:?;;%?mn nominal degerini agtiginda (1 dakika i¢in
E0026 Akam limiti Cikag akimi ayarlanan limit esigini agiyor.
E0027 Giris giicii kapatma Giris voltaji gli¢ azaltma seviyesinden (P05.86) daha diisiiktiir.
E0033 STO STO giivenli tork durdurma
E0034 STI STI1 dahili devresi anormal
E0035 STI2 STI2 dahili devresi anormal
E0036 STI3 STI1 ve STI2'nin dahili devresi anormal.
E0063 Kullanict hatast Kullanici tanimli ariza (bkz. P03.08 parametresi)

Not: Alarm kodu da yukaridaki tabloya uygundur, 6rnegin, "A0025" klavye ekrani motor agir1 yiik alarmini temsil eder.

10.3 Bakim ve denetimin 6nlenmesi

& Alarm

Bakim sirasinda giris giiciinii kestiginizden emin olun.

Giig kapatildiktan sonra siiriiciiniin ana devresinin bara kapasitansi hala sarjli olsa bile DC baglant1 kapasitriniin
bakim i¢in desarj edildiginden emin olun. Devam etmeden 6nce P+ ve P- arasindaki gerilimi kontrol etmek igin
dedektor kullanin.
H1 serisi inverterler ESD'ye (elektrostatik desarj) duyarli bilesenlere sahiptir. Inceleme veya kurulum sirasinda,

dokunmadan 6nce ESD'yi 6nlemek i¢in koruyucu 6nlemler alin, herhangi bir dahili par¢a ve baglantiy1 degistirmeyin

ve inverteri degistirmeyin.
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BOLUM 11 BOLUM 12

10.4 Kontrol Noktas BOLUM 12 - Frenleme direncinin se¢imi
B Giinliik denetim
Uygun kurulum ortam 12.1 Fren direnci yapilandirma tablosu
Sogutma sistemi arizasi Frenleme direnci
Yaygin olmayan sok ve giiriilti Gefili‘? Invertér giicii Frenleme {initesi - Frenleme torku (%10UD)
Yaygin olmayan agir1 isinma ve renk degisikligi seviyest Giig(w)/Direng((2) Miktar (adet)
B Periyodik denetim 0.75kW 80 120 1
Vidalar ve somunlar titresim, sicaklik degisiklikleri vb. nedenlerle gevseyebilir. 1 5kw 150 100 1
Sabitlendiklerini ve miimkiin oldugunca siki olduklarini kontrol edin -
Sogutma sisteminde yabanci cisimler 2.2kw 300 68 1
R . 220V
Temizlemek i¢in hava kullanin 3.7kW 300 68 1
Sogutma fan1 doniis kosullarini, kondansatér kosullarini ve manyetik kontaktor baglantisini kontrol edin 5 5kW 400 30 1
Normal degilse degistirin -
ve o . 7.5kW 400 30 1
10.5 Parca degisimi ” : 1
Inverter, yari iletken cihazlar gibi elektronik bilesenlerden olusur. Yapisal veya fiziksel 6zellikler 0.75 50 300
nedeniyle agagidaki bilesenler eskiyerek siiriiciiniin ¢alijmamasina neden olabilir. 1.5kw 200 300 1
Bilesenler periyodik olarak degistirilmelidir. 2 2kW 200 200 ]
ST T . - Dahili 100%
BOLUM 11 - Teknik Notlar 4.0kW 400 150 1
5.5kW 400 100 1
Proje Agiklamasi 380V 7.5kW 750 75 1
Nominal gerilim; Frekans | Ug faz: 380~440V, 50Hz/60Hz; Tek faz: 200V ~240V, 50Hz/60Hz 11kW 1000 60 1
izin verilen gerilim calisma | Ug faz: 320V ~ 460V; Tek faz: 180V ~ 260V; Gerilim dengesizlik
aralig 8 o orant: <%?3; Frekans: +%5 15kw 1500 40 !
Gerilim 0 ~ Nominal giris gerilimi 18.5kW 2500 30 1
8 Frekans 0Hz ~ 1000Hz 22kW 3000 30 1
Agurt yiikleme kapasitesi 1 dakika igin %150 nominal akim, 2 saniye igin %180 nominal akim 30kW 5000 25 1
Kontrol modu V/F, Hiz sensorsiiz vektor kontrolit 37kW 7500 20 1

Modiilasyon Uzay vektér PWM modiilasyonu Not:

Asenkron motor, senkron motor, tek fazli motor (litfen kullanirken

Motor tipi tireticiye danigin)

1. Liitfen sirketimiz tarafindan énerilen gii¢ numarasini ve direng degerini segin
2. Yukaridaki tabloda 6nerilen giig sayilar1 ve elektrik grubu degerleri %100 frenleme torku ve %10 kullanim oranina
gore hesaplanmigtir. Yiik talebi ve sistem giivenilirligi karsilandiginda, direng giicii ve direng degeri uygun sekilde
artirilabilir veya azaltilabilir; Frenleme torkunun artirilmasi veya daha yiiksek bir gii¢ kullanilmas: gerektiginde, gii¢
Frekans dogrulugu Dijital ayar: maksimum frekans%0,01; Analog ayar: maksimum frekans+%1 ve frenleme direncinin direng degeri uygun sekilde degistirilmeli veya sirketimize danisiimalidur.
Frekans ¢oziiniirliigi Dijital ayar: 0,01Hz; Analog ayar: maksimum frekans %1 3. Frenleme direncini monte ederken, gevredeki ortamin giivenligini ve alev almazhigini g6z 6niinde

l'{lz.la.nma ve yavaglama bulundurdugunuzdan emin olun.

€grisi
Sinirlama Sik sik agir1 akim hatasi agmasini 6nlemek igin galigma sirasinda akimi otomatik olarak sinirlandirir 4. Frenleme frekans1 UD = t1 / t2 * %100

Baslangig torku 0,5Hz'de %150 nominal tork

Hiz araligs 1:100 (Hiz sensorii olmadan)

ISUElUJO;.ISd [onuoy euy

Diiz ¢izgi / S egrisi hizlanma / yavaglama

Anlik elektrik kesintisi Anlik durdurma ve otomatik frekans azaltma destegi t1: bir galisma dongiisii iginde frenleme siiresi
E—] Komut kaynagi Klavye, terminal, iletigim t2: bir gorev d{jngijlsii . I
g Frenleme kullanim orani iki katina gikar ve ilgili a
~ Ayarlari kaynagt Dijital ayar, analog ayar, coklu hiz, iletisim ayar1 frenleme iinitesinin ve frenleme direncinin giicii iki = &
oZ katina ¢ikar. 2z
= PID Verilen ana destek + PID 12 =0
8 1. Yukaridaki tabloda, 2500W'dan biiyiik direng degeri ve giicii, toplam direng degeri ve giiciidiir, direncin giicii ’é‘ =
L Cikas frekans, ¢ikis akimy, gikag gerilimi, bara gerilimi, gosterge degeri 1, gosterge temel say1 olarak 2500W'a dayanur, 6rnegin, 2500W 6Q)'luk bir dirence ihtiyaciniz varsa, paralel olarak 10 adet 250W » 3
Nixie tiip ekrani . . . s . .. [o 3
degeri 2, akim alarmi, akim hatast 60Q'luk dirence ihtiyacimiz vardir. Frenleme direncinin hesaplanmasi Q.
istatistikler, enerji tiiketen devreden gegen frenleme akimi IB, motorun nominal akiminin yarisina esit oldugunda, S
Harici klavye destekler motorun frenleme torkunun yaklagik olarak nominal torkuna esit oldugunu gostermektedir:
Koruma fonksiyonu Agir akim korumast, agir1 gerilim korumasvl, diisiik gerilim korumasi, agir1 1ssnma korumas, agir1 yiik
korumas, faz kaybi korumasi, toprak kagag, vb.
i . I¢ mekanda, dogrudan giines 15181 almayan, toz, asindirici gaz, yanici gaz, yag buhari, su IB=IMN/2 TB~TMN veya 1B=2UB/IMN
Kullanim yeri buhari, damlayan su veya tuz vb. olmayan.
Formiilde:
irtifa 1000 metrenin iizerindeki deger kayb i¢in her 1000 metrede %10 deger kayb: uygulayin _Ib Frenleme akimi, A: IMN — Motor nominal akimi A
> A A
Cevre sicakhigi -10 °C ~ + 40 °C (Ortam sicaklig1 40 “C ~ 50 °C, liitfen deger kaybi kullanin) TB-Frenleme torku, Nm TMN — Motor nominal torku N.m.

Nem 5 ~ %95 bagil nem, yogusma yok

Genel olarak, frenleme torkunun segim aralig1 s6yledir

Depolama sicald s 40~ +70C TMN<TB<2TMN o zaman:IMN<IB<2IMN
Titresim 5,9 m/s'den az 2 (0,6g)
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BOLUM 12 BOLUM 13

Kullnicy St okl o e e renleme lamynt s verhil BOLUM 13 - Olgiiler
RB=UB/IB RBmin=UB/IMN
UB frenleme esik voltajidir; RB frenleme direncinin direncidir, burada UB genellikle nominal bara H1 Serisi yap1 61(’ﬁ tablosu
voltajinin 1,1 katidir; Rbmin frenleme direncinin minimum degeridir Kasa Boyut (mm)
Frenleme esik geriliminin ortak degerleri: — — - —
numarast W(genislik) H(yiikseklik) D(derinlik) A B d
AC220V:DC380V AC380V:DC680V AC660V:DC1140V F1 85 170 124 67.3 158 5
IB ve RB bilinerek direncin giicii belirlenebilir F2 97 194 133 85 184 5
\: Gergek direng degeri / dnce hesaplanan deger; ED%: Frenleme kullanim orani Ornegin: F3 126 237 147 112 223 5
Mevcut bir 7.5KW motorun 18A nominal akima ve 380V nominal giris voltajina sahip oldugunu F4 168 298 160 154 283 6
rsayalim:
R RB=G80V/OAT50 F5 198 355 177 183 338 6
RBmin=680/18=38Q Fé6 250 400 208 230 380 6
Deneyime gore 7502
Frenleme direncinin glicli = 1 *6802/75* 0,1 = 616W
Gergek kullanimda, gii¢ uygun sekilde yiikseltilebilir.
12.2 Frenleme direncinin montaj boyut ¢izimi W
‘ A 4 d D
Nominal gii¢ Boyut (mm) »L ‘ — ﬁl&'ﬁ M
(w) L1(+2) | L2(£5) | L3(+3) | D(+2) B B1 H |[HI(£3)] N od p— | I 0
80 152 | 174 | 196 | 28 | 65 | 28 | 28 | &1 | 10 | 45 A 0 H H
150 195 217 239 40 8 40 41 81 12 55 @ H
200 195 217 239 40 8 40 41 81 12 55 & o HHH
300 282 | 304 | 326 | 40 8 40 41 81 12 5.5 @9 HH
400 282 304 326 40 8 40 41 81 12 55 & Vi
750 316 338 360 50 8 50 45 101 16 6 I
1000 300 325 350 60 8.5 60 60 119 16 6 HH H
1500 415 440 465 60 8.5 60 60 119 16 6
2000 510 535 560 60 8.5 60 60 119 16 6 H
2500 600 625 650 60 8.5 60 60 119 16 6 HH ’
999999999 — |
o - L]
= (g
E B e—— [H1
g H]
Bl I
I B1
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BOLUM 14

BOLUM 14 - Hizli parametre yapilandirma tablosu

BOLUM 14

Hizli parametreler Temel parametreler Fonksiyon
P00.53 P04.06 PID gikis alt limiti
P00.54 P04.09 PID araligi
P00.55 P04.11 PID uyku frekanst
P00.56 P04.12 PID girisi uyku stiresi
P00.57 P04.13 PID uyandirma sapmast
P00.58 P04.14 PID girisi uyandirma siiresi
P00.59 P04.15 PID uyku eylemi
P00.60 P05.10 Baglat fonksiyonu
P00.61 P05.11 Baglangig Zamani
P00.62 P05.12 Baglat frekansi
P00.63 P05.19 DC enjeksiyon akimi
P00.64 P05.20 Durdurma fonksiyonu
P00.65 P05.21 Durdurma frekanst
P00.66 P05.22 DC frenleme akimi
P00.67 P05.23 DC frenleme siiresi
P00.68 P05.30 Fren direnci modu
P00.70 P05.00 Kontrol metodu
P00.71 P06.05 Tagryci frekans
P00.72 P06.11 Motor nominal giicii
P00.73 P06.12 Motor nominal gerilimi
P00.74 P06.13 Motor nominal frekans:
P00.75 P06.14 Motor nominal akim1
P00.76 P06.15 Motor nominal hizt
P00.78 P07.71 VF egrisi - F1
P00.79 P07.72 VF egrisi - F2
P00.80 P07.73 VEF egrisi - F3
P00.81 P07.74 VF egrisi - F4
P00.82 P07.75 VF egrisi - VO
P00.83 P07.76 VF egrisi - V1
P00.84 P07.77 VEF egrisi - V2
P00.85 P07.78 VF egrisi - V3
P00.86 P07.79 VF egrisi - V4

Hizli parametreler Temel parametreler Fonksiyon
P00.09 PO1.11 Parametre kullanimi
P00.10 P02.10 Ayarlama (frekans) kaynag F1
P00.11 P02.11 Ayarlama (frekans) kaynagi F2
P00.12 P02.13 Iligki segimini ayarla
P00.13 P02.18 Maksimum ayar
P00.14 P05.08 Motor giks frekansi tist sinir
P00.15 P02.00 Coklu hiz kaynag
P00.16 P02.30 Coklu hiz 0
P00.17 P02.31 Coklu hiz 1
P00.18 P02.32 Coklu hiz 2
P00.19 P02.33 Coklu hiz 3
P00.20 P02.34 Coklu hiz 4
P00.21 P02.35 Coklu hiz 5
P00.22 P02.36 Goklu hiz 6
P00.23 P02.37 Coklu hiz 7
P00.24 P02.50 Hizlanma siiresi 0
P00.25 P02.70 Yavaslama siiresi 0
P00.26 P02.24 JOG frekanst
P00.30 P03.00 Baglat komut kaynag:
P00.31 P03.01 Ters baglatma komut kaynag
P00.32 P03.02 Ters komut kaynagi
P00.33 P03.03 JOG komut kaynagt
P00.34 P03.04 Durdurma komutunun kaynagi
P00.35 P03.05 Serbest durma kaynag:
P00.36 P03.07 Sifirlama komut kaynagt
P00.37 P03.20 SI tip
P00.38 P03.21 S2 tip
P00.39 P03.22 S3 tip
P00.40 P03.30 Y1 terminal kaynag:

P00.41 P03.41 ATl alt simir gerilimi (akim)
P00.42 P03.42 ATl tist sir gerilimi (akim)
P00.43 P03.43 ATl alt siir ayarlart
P00.44 P03.44 Al tist siur ayarlart
P00.45 P03.61 AOL1 sinyal kaynag
P00.46 P03.62 AO1 alt sinur ayarlart
P00.47 P03.63 AO1 st sinur ayarlart
P00.48 P03.64 AO1 alt sinur gerilimi (akim)
P00.49 P03.65 AOL1 st s gerilimi (akim)
P00.50 P04.00 PID oransal kazang
P00.51 P04.01 PID integral kazang
P00.52 P04.05 PID ¢ikis Gist limiti

P00.53 P04.06 PID ¢ikis alt limiti
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BOLUM 15

BOLUM 15 - Standart kart (H0101) kullanim talimatlar

15.1 Genel Bakis

H10001 karti, H1 serisi inverterler ile kullanim i¢in ¢ok fonksiyonlu bir I/O standart kartidir. 4 dijital giris, 1 role ¢ikist
ve 1 analog giris gergeklestirebilir. Ayrica RS-485 haberlesme arayiiziine sahiptir (Ethernet portuna entegre), harici

klavyeye baglanabilir.

15.2 Mekanik kurulum

HO0101 standart kart Dagitim semasi

Liitfen inverter tamamen kapaliyken takin; fonksiyon karti ve inverter giig kart1 tizerindeki pinleri (26 pin)

hizalayin ve sikica yerlestirin.

H0101 standart kart Mekanik kurulum ¢izimi

119

BOLUM 15

15.3 Baglant1 semasi
H1
standart kart
Dijital girisl
Jital girig S1 ,_T’_i RA Léle aik
Dijital giris 2 ole grast
A 52 RB
Dijital giris 3
Diital S3
ijital giris 4
jital giriy sS4
N.C.
COM
Modbus RTU
Analog Vo1
in put P Rs485
All 1:485+
L7 o 2:485-
1. 8 3:reserve
+10V ||||||| 4:P024
5:COM
@ RI-45 6:4+12V
7:COM
8:+5V
15.4 Kontrol terminali
15.4.1 Terminal 6zellikleri
Terminal Terminal ad1 Fonksiyon A¢iklamasi
sembolii
+10V 10V gii¢ kaynag: Disartya + 10V gii¢ saglayin, maksimum ¢ikis akimi 50mA
1. Giris voltaj araligi: DC 0V ~ 10V
All Analog giris terminali 2. Giris akim araligr: 0 ~ 20mA
3.AIl jumper'1 araciligiyla voltaj veya akim segin
COM Dijital, analog {letisim topraklamasindan dahili olarak izole edilmis GND
1 Optokuplér izolasyonu
S1~S4 Dijital giris terminali 2 Girig empedans: 2,4kQ
3 Seviye girisi sirasinda gerilim araligs, 9V ~ 30V
N.C. Ayrilmig Ayrilmis terminal
. 1 Direngli yiitk: 250VAC 3A/30VDC 3A;
RA RB Role gikagt 2 Endiiktif yiik: 250VAC 0.2A/24VDC 0.1A (cosg=0.4);
RJ45 Ag portu Klavye harici olarak baglanabilir veya ana bilgisayara baglanabilir
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BOLUM 15 BOLUM 16

15.4.2 Terminal kablolamast BOLUM 16 - H0110 Kart kullanim talimatlar

A. Dijital giris terminali:

16.1 Genel Bakis

. 12v Inverter
Harici ‘ HO0110 kart1 H1 serisi inverter i¢in ¢ok fonksiyonlu bir I/O kartidir. 4 kanal dijital giris, 2 kanal role ¢ikigi, 1 kanal

kontrolor

analog giris ve 2 kanal analog ¢ikis, RS-485 haberlesmesi gereklestirebilir ve harici klavye baglayabilir.

T eon o
|
S4

L

Topraga yakin
korumali kablo

Dijital giris terminali kablolamas1

Not: Standart yapilandirma kartinin dijital giris terminalinin kablolama yontemi NPN tipidir.
Kullanicinin bagka kablolama yéntemlerine ihtiyaci varsa, liitfen teknik personelimize danigin.

B. Analog giris terminali :

Zayi f analog voltaj sinyalleri harici parazitlere kars: szellikle hassas oldugundan, genellikle .

korumal kablolar gereklidir ve kablolama mesafesi 20 metreyi gegmeyecek s ekilde miimkiin HO0110 kart Dagitim semas1
oldugunca ki sa olmali di r. Asagida gésterildigi gibi:

20 metreden az
16.2 Mekanik kurulum
Liitfen inverter tamamen kapaliyken takin; H0110 kartindaki pimleri ve inverter giig kartini (26-pin) stki bir
sekilde takin
H1 serisi
Potansiyometre .
inverter

Analog giris terminali kablolamasinin sematik diyagrami

Analog sinyalin ciddi sekilde parazitlendigi baz1 durumlarda, analog sinyal kaynaginin bir filtre kondansatorii
veya bir ferrit ¢ekirdek eklemesi gerekir. Asagida gosterildigi gibi:

Konsantrik olarak 2-3 tur
boyunca veya etrafinda

Al H]I serisi

Harici
analog kaynak COM inverter
Ferrit
0.022uF, 50V manyetik
halka

Analog giris terminali art1 filtre isleme baglant1 semas1
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BOLUM 16

O (Not: 485'1 RJ45 ile paylagin, iki ana
istasyona baglanamaz)

BOLUM 16
16.3 Baglant1 semasi
HO0110 Kart
Dijital Giris 1 ~ s1
| Dijital Girig2 _~ 52 O Réle Y1 qilast
Diital Giris 3
ijital Girig P s3
Dijital Giris 4 _
L. 54 Role Y2 ¢ikist
Dijital Giris 5 _
S5
COM =
1Sk
Analog 1 ¢ikig1 0~10V/0~20mA
Analo
girisg *u@ -
Analog 2 ¢ikigt 0~10V/0~20mA

o
1:485+ |1 .8 Harici klavye baglama
2:485- [[[||]
RJ45
16.4 Kontrol terminali
16.4.1 Terminal 6zellikleri
Terminal Terminal ad1 Fonksiyon Agiklamasi
| _sembolii
+10V 10V power supply Provide +10 V power supply, maximum output current 50 mA
1. Iput voltage range: DC OV ~ 10V
All Analog input terminal 2. Input current range: 0 ~ 20mA
3. Select voltage or current through Al1 jumper
AO1 Analog output 1 1. Iput voltage range: DC OV ~ 10V
2. Input current range: 0 ~ 20mA
AO2 Analog output 2 3. Select voltage or current through AO1 or AO2 jumper
COM Digital, analog Internal isolation from communication ground GND
1. Optocouplerisolation
S1~S5 Digital input terminal 2. Input impedance: 2.4kQ

3. Voltage range during level input, 9V ~ 30V

Relay output
RA1,RB1,RC1 | (Default open 1 way,
closed 1 way)

Contact capacity: 250VAC 3A/30VDC 3A

RA2,RB2 Relay output (Default open) Contact capacity: 250VAC 5A/30VDC 5A
SG+,SG- 485 Communication terminals RJ45 network port can be connected to the external keypad.
Note: The 485 communication terminal and the network port
L share one 485, cannot be connected to the master station of two
RJ45 485 Communications network

stations at same time.
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16.4.2 Terminal kablolamasi

A. Dijital giris terminali:

External «j

controller

ﬂ V——Y_Is5
|| Topraga yakin L

12v Inverter

T on = omm|-
S1
|

korumali kablo

Dijital giris terminali kablolamas1

Agiklama: H0110 kartinin dijital giri§ terminalinin kablolama modu NPN tipidir

Kullanicinin bagka kablolama yontemlerine ihtiyaci varsa, liitfen teknik personelimize danigin.

B. Analog giris sonlandirma:

Zayif analog voltaj sinyalleri harici parazitlere kars: 6zellikle hassas oldugundan, genellikle korumali kablolar
gereklidir ve kablolama mesafesi 20 metreyi gegmeyecek sekilde miimkiin oldugunca kisa olmalidir. Asagida

gosterildigi gibi:

20 metreden a

+10V

H1 serisi

Potansiyometre .
inverter

All

COM

l

Analog giris terminali baglant1 semasi

Analog sinyalin ciddi sekilde parazitlendigi baz1 durumlarda, analog sinyal kaynaginin bir filtre kondansatorii

veya bir ferrit ¢ekirdek eklemesi gerekir. Asagida gosterildigi gibi:

Konsantrik olarak 2-3 tur
boyunca veya etrafinda

AT HI serisi

COM inverter

Harici
analog kaynak

Ferrit
0.022uF, 50V manyetik
halka

Analog giris terminali hizlandirma filtresi baglant: semasi
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BOLUM 16 BOLUM 16

16.5 HO110 kart uygulama gravﬁr makinesi talimatlari 16.5.3 Graviir makinesi kullanici parametre tablosu
16.5.1 Baglant1 semasi Parametre ; Uygulama makro
8 § umarast Fonksiyonlar ayar degeri Ayar alan1
H 0 ‘I 'I 0 CG r.d 0: Normal ¢alisma;
o POT.11 Parametre iglemi 0 1: Asagidaki parametreleri baslat-m
Baglatma sinyali _~ P01.XX ve uygulama makrosu;
e S1 2: Tim parametreleri baglatin;
Goklu hiz 1 _— 52 O Ariza 0~9999
Coklu hiz 2 - s3 P01.20 Uygulama makrosu 84 84: Graviir makinesi makrosu
Coklu hiz 3 —~ s4 0~11111111
CoM Ulagilan frekans Birler: ST;
P02.00 Coklu hiz kaynag: 1110 Onlar S2;
Yiizler: S3;
+10V Binler S4:
vV 1 . :
_______ All ° OFF ON SG+ RS485 Haberlesme i o i ]
485 (Not: 485'i RJ45 ile paylagin, iki ana P02.10 Deger kaynag: 1'i ayarlama 1 ? g)akﬁe ’hlZA
Frekans ayarlama SG- istasyona baglanamaz) 2: All; '
——————— COM P02.12 Deger kaynag 3'ii ayarlama 2 3 AL2;
5: Iletigim;
L7 4 Harici klavye baglama P02.18 Maksimum ayar degeri 400Hz -99999.000~99999.000
;jgg: T.::-8 P02.31 | Cokluhiz1 25%
’ ”””” P02.32 Coklu hiz 2 37.5%
RI-45 P02.33 Coklu hiz 3 50% 1000.000~1000.000
P02.34 Goklu huz 4 62.5% (Maksimum ayar degeri
P02.35 klu hiz 5 75% tizdesine gore)
Graviir makinesi baglanti semasi Goklu huz > v §
P02.36 Coklu hiz 6 87.5%
16.5.2 Graviir makinesi hata ayiklama adimlar1 P02.37 Goklu hiz 7 100%
AGraviir makinesinin baglant: emasina gére baglaymn, ¢oklu hiz hiz kontroli i¢in S2, S3, S4'e baglayin; analog hiz P02.50 Hizlanma siiresi 0 5s
kontrolii i¢in AI1l, COM'a baglayin. . 0.000~3600.000
B. Giicii agin, graviir makinesi uygulama makro parametresini kontrol edin P02.70 Yavaglama siiresi 0 5s
PO1. 20=84 (fabrikada ayarlanmustir). 0: Etki yok;
C. C. Motor nominal giiclinii, voltajiny, frekansini, akimini ve hizini motor etiketine gore ayarlayin. 1: Klavye;
2: | letisim;
D. Kullanici parametrelerinin ayarlanmas: gerekiyorsa, liitfen ayar i¢in kullanici parametre tablosuna bakin. P03.00 Baslat komutu kaynagi 3 9ol
E. Parametreler ayarlandiktan sonra inverter sistem iizerinden baglatilabilir, durdurulabilir ve hiz1 ayarlanabilir. g g%’
6: S4;
F. Coklu hiz tablosu asagidaki gibidir: |
3: Caligryor
S4 S3 S2 Etkili ¢oklu hiz Uygulama makro ayar frekansi 003,30 Y1 Terminal Kaynag . ;&: Grlza
i- i RA1. RB1. RC1 s Lyan
0 0 1 Multi-speed 1 100Hz ( c1) 6 Tersten
0 1 0 Multi-speed 2 150Hz 7: Hazir
- 1350: Sifir hizda ¢alisma 1351:
0 1 1 Multi-speed 3 200Hz . . Frekansa ulagildi Not: Graviir
s - Y2 Terminal Kaynagi P g
= 1 0 0 Multi-speed 4 250Hz P03.32 (RA2. RB2) 1351 makinesi uygulama makrosunu S
= - N ayarladiktan sonra 1350 ve 1351 =
= 1 0 1 Multi-speed 5 300Hz calisacaktir =
) - —— o
= 1 1 0 Multi-speed 6 350Hz P06.11 Motor nominal giicii xg:fafy f;‘ke““e gore 0.000~100000.000kW &
s 1 1 1 Multi-speed 7 400Hz P06.12 Motor nominal gerilimi x::;:yle:keﬁ"e gore 0~1000V T:’:
=] -
ZS 0: S terminalinde sinyal yok; 1: S terminalinde sinyal var P06.13 Motor nominal frekansi Mm?r etiketine gore 1~3000Hz ?
& Not: Kullanic1 parametresi degistirildikten sonra siiriicii ¢aliymazsa, 6nce P01.11=2 fabrika degerini geri aaan =3
- N S P06.14 Motor nominal akimi Motor etiketine gore 0.00~1000.00A
yiikleyin, ardindan graviir makinesi uygulama makrosunu P01.20=84 olarak ayarlayn. . ayarlaym R .
P12.06 Motor nominal hiz Motor etiketine gore 10~65535rpm
ayarlaym
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BOLUM 16 BOLUM 16

16.6 HO110 kart uygulamasi sabit basingli su temini talimatlar: 16.6.3 Sabit basingh su kaynag: kullanici parametre tablosu
g . Uygulama makro
16.6.1 Baglant: semasi Parametre Fonksiyonlar Y8 deperi Ayar alan1
numarasi ayar degeri
H 0 ] ] 0 Cq I’d 0: Normal ¢alisma;
Baslat/durdur sinyali PO1.11 Parametre islemi N 1 :P%ia,;gil)(girkel E;;rlzgge:::ksrfsrlll?gn
e e ialiase Al O Arza Tim parametreleri sifirlayin;
0~9999
Ariza sifirlama sinyali_—~ P01.20 Uygulama makrosu 86 86: Sabit basingli su temini makrosu
Artan k UP) kaynag bit: klavye;
Calisiyor P02.03 rtan komut (UP) kaynag: ] On bit: fetisim;
P02.04 Azalan komut (DOWN kaynag: ) 1 glunzsszl,
T @ — P02.11 Geri bildirim degerleri 2 0: Klavye; 1Cokluhiz; 2: All;
P02.13 fliski segimini 1 8 8: PID
Analog 1 ¢ikis 6-10V/0~20mA 3 secmin ayarama
Uzaktan basing P02.18 Maksimum ayar degeri 50Hz -99999.000~99999.000
gostergesi 0-10V " = P02.28 | Kaldirma oram 0% -1000.000~1000.000
Analog 2 ¢ikis 610V/0~20mA P02.92 Deger ayarla 5kg -1000.000~1000.000
P03.00 Baslat komutu kaynag 3 0:Etkiyok ; 1: Klavye
RS485 Haberlegme P03.04 Durdurma emri kaynag 0 i: Siéetigm; 553 :2 SSLI
(Not: 485'i RJ45 ile paylagin, iki ana P03.07 Komut kaynagini sifirla S o s T
istasyona baglanamaz) P03.20 S1 tip 0 0: Pozitif mantik ; 1: Ters mantik
- - P03.21 S2 tip 1 2: Yiikselen kengr 3: Diigen kenar
. . . Y1 terminal kaynagt 0: Her zaman 0; 1:Herzaman 1;
1 485: 1....8 Harici klavye baglama P03.30 (RAT, RB1, RC1) 4 2: Durduraldu 3: Calisyor;
2:485 | || | | | || Y2 terminal kaynag 4 Anza ; 5: Uyari ;
P03.32 (RA2, RB2) 3 6: Tersine Cevirme 7: Hazir
RJ-45 .
- . P03.41 Al Low voltage (current) 0V(mA) -999999.000~999999.000
Sabit basingli su kaynag baglant1 semasi
. o ~
Not 1: Invertdr baglatma ve durdurma kontrol modu iki hatta (P03.20=0) ve ii¢ hatta (P03.20=2) ayrilmustir, P04.00 PID oransal kazang 0.010% 0.000~10.000
baglant: semas: asagidaki gibidir: P04.01 PID entegrasyon siiresi 10.000s 0.001~9999.000
Start/Stop Start [7'] P04.02 | PID diferansiyel kazanci 0.000% 0.000~9999.000
—0 s1
FV{444<>S1 P04.05 PID gikas st limiti 100.000% -1000.000~1000.000
t | e . -
Stop ! s2 P04.06 PID cikus alt limiti 0.000% (100% goreli maksimum ayar degeri)
co C P04.09 PID arahg 16kg 0.001~99999.000
Iki telli kontrol kablo baglant: semast Ug telli kontrol baglant: semast P04.11 PID uyku frekans: 40% ?I‘ggg~§g?i‘r?rxggsimum ayar degeri)
o
Not 2: Su pompasinin basing geri beslemesi bir uzaktan basing gostergesi ve bir basing sensorii olarak ikiye ayrilir. Basing g yarces
sensorii kablo tesisati iki telli ve tig telli tiplere ayrilir. Baglant: semas: agagidaki gibidir P04.12 PID uyku siiresi 10s 0.000~3600.000
. 0.000~100.000
+10V +10V +10V PO4.13 PID uyandirma sapmast 20% (Bagil ayar basinct % 100'diir)
=y + + P04.14 PID uyanma siiresine girer 2s 0.000~3600.000
our All ouTt All 0:Uyku yok i 1: PID Durdyrma
PO4.15 PID uyku eylemi 4 z: D::;{mak 1§lm yavaglar; 3:serbest durma;
- _ - : 1ya alma;
COM All COM - Mini
Uzaktan basing Iki telli basing sensorii baglantt Us kablolu basing sensorii 5: Minimunm frekans galismast
gostergesinin baglant1 semast baglant: semast P05.00 Kontrol modu 0 0: VF; 1: Agik dongii vektorl
5 16.6.2 Sabit baSinch su kaynagi hata ayiklama adimlar1 P06.11 Motor nominal giicii Mot;)r etiketine gore 0.000~100000.000 E
ayarlayin
- A. Sabit basinghi su kaynagi baglant: semasina gére kablolama - . l\gllotory etiketine gore _
° BGiicii agin, sabit basingli su kaynagi uygulama makrosu P01'i ayarlayin. 20= 86, varsayilan basing geri besleme sinyali P06.12 Motor nominal gerilimi ayarlayin 0~1000 o
g 0~16 kg a kaml‘hk ge.l.elz 0? 1oV tl.ll'. g . P06.13 Motor nominal frekansi Motor etiketine gore 1~3000 g
73 C. Motor nominal giiciini, voltajini, frekansini ve akimini motor etiketine gére ayarlayn. ayarlayin 78
% Kullanici parametrelerinin ayarlanmasi gerekiyorsa, liitfen kullanici parametre tablosu ayarlarina bakin. P06.14 Motor nominal akimi Mot;)r etiketine gore 0.00~1000.00 *g
5 E. Parametreler ayarlandiktan sonra, inverter harici anahtar ile baglatilabilir ve durdurulabilir ayaraym =]
§ Klavye ekraninda ayarlanan basingt i ve gergek basing degerini £ gosterir P12.00 Kuru pompa algilama frekanst 25Hz 0.000~-999999.000 :?‘
= Not: Kullanici parametreleri degistirildikten sonra siiriicii normal ¢aligmazsa, once P01.11=2 fabrika degerini P12.01 Kuru pompa algilama akumi 0A 8012)[2:93:19:13?& o =
i ytikleyi dindan P01.20=86 sabit basingli su besleme uygulama makrosunu ayarlayin. : pomp i
geri yiikleyin ve ardin gl yg yarlay
e 0.000~999999.000
P12.02 Kopma hatti algilama gerilimi ov 0: Baglant: kesilmesi algilama kapali
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BOLUM 17

BOLUM 17
BOLUM 17 - Standart kart (H0100) Talimatlar 17.3 Wiring diagram
17.1 Genel Bakis HO100 Card

HO0100 karti, H1 serisinde kullanilan ¢ok islevli bir I/O kartidir. ki dijital giris, bir réle ¢ikist ve bir analog giris
gergeklestirebilir ve ayrica harici klavyeye baglanabilen RS485 iletisim arayiiziine sahiptir.
Dijital Girig 1

S1
RB
COM
SG+ 8 RS485 Iletisim
SG-
Al
Analog giris
0~10V or 0~20mA
HO0100 kart dagitim semasi - COM
17.2 Mekanik kurulum
Liitfen inverter tamamen kapaliyken takin; H0100 karti {izerindeki pimleri ve inverter gii¢ kart1 (26-pin) fisini sikica
hizalayin.
17.4 Kontrol terminali
17.4.1 Terminal 6zellikleri
Terminal Terminal i ipti
symbol e Function Description
+10V Reserved terminals No power output
1. Iput voltage range: DC OV ~ 10V
All Analog input terminal 2. Input current range: 0 ~ 20mA
3. Select voltage or current through Al1 jumper
COM Digital, analog Internal isolation from communication ground GND

1. Optocoupler isolation

S1~S2 Digital input terminal 2. Input impedance: 2.4kQ
3. Voltage range during level input, 9V ~ 30V

Relay output
RA, RB, RC (Default open 1 way, Contact capacity: 250VAC 3A/30VDC 3A

closed 1 way)

jas) s
g SG+,5G- 485 Communication terminals Connect to the upper computer g
o S
%) »
& ot
= =4
o H0100 kart mekanik montaj ¢izimi o
2 1)
- A
= s
% 1)
- a
130

129



BOLUM 17 BOLUM 18

17.4.2 Terminal kablolamast BOLUM 18 - H0200 Kart kullanim talimatlari

A. Dijital giris terminali:

18.1 Genel Bakis

12v Inverter

dI:: er:lceiyi G pul H0200 kart, H1 serisi inverterler igin gok islevli bir I/O kartidir. 10 dijital giris, 3 role ¢ikigi, 2 analog giris, 2 analog

¢ikis, STO girisi ve RS gergeklestirebilir. -485 haberlesme arayiizii gergeklestirebilir, iist bilgisayara baglanabilir.

¥
/ \ {\ CoM —| Optokuplér
S1
- |
S2

Topraga yakin | =
korumali kablo

Dijital giris terminali kablolamas:

Not: H0100 kartinin dijital giris terminalinin kablolama modu NPN tipidir. Kullanicilarin bagka kablolama
yontemlerine ihtiyaci varsa, liitfen teknisyenlerimize danigin.

B. Analog giris terminali :

Ciinkii analog voltaj sinyali ézellikle harici parazitlere kars1 hassasti r, B

genellikle ekranli bir kablo kullani Imasi gerekir ve kablolama mesafesi 20 metreden fazla H0200 kart dagilim semast

olmamak iizere miimkiin oldugunca kisa olmali di r. Asagida gosterildigi gibi:

Analog sinyallerin ciddi sekilde bozuldugu bazi durumlarda, analog sinyal kaynag tarafi na bir

filtre kondansatérii veya ferrit ¢ekirdek eklenmelidir. 18.2 Mekanik kurulum

Asagida gosterildigi gibi: Liitfen inverter tamamen kapaliyken takin; H0200 karti tizerindeki pimleri ve inverter giig kart1 (26-pin)

fisini sikica hizalayin.
Konsantrik olarak 2-3 tur boyunca veya
etrafinda

& Uyarr: H0200 kartim gii¢ agikken takmak veya ¢ikarmak kesinlikle yasaktir!

AT HI serisi

Harici analog .
COM Inverter

kaynak

errit
manyetik
halka

0.022uF, 50V

Analog giris terminali arti filtre isleme baglant1 semasi

jas
S
)
=
S
|
2
=]
a
H0200 kart mekanik montaj ¢izimi s
o)
=
)
=S

jany
=)
put
(=)
S)
(%)
3
g
-
o
o
-
=
I
o
=
=
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BOLUM 17

18.3 Baglant1 semasi

H0200 Card

RJ45A
(r T 1:485+

Connect to the host computer

RJ45B !
N f— | 1:485+ 1RA2
Multiple units in parallel 1, 2.485. |
M | RB2
1
i
1
~ Digital input 1 E_S_'l___-: -
. e . 1 1
~ Digital input 2 ESZ 'T3 : %
.. . 1
~ Digital input 3 's3 ! -
~ Digital input 4 ES4 !
. .
~ Digital input 5 ESS ! :
o e . 1
~ Digital input 6 Olse ! AlAI2_485Rsd |
_ Digital input 7 ES7 ! .H.HONHE
1
~ Digitalinput8 L! ! VEMECTEE
:58 : 12 34:
~ Digital input 9 ES9 ! i !
o . . 1 1
- Dlglfallnpuf'lo:s.lo ! ! !
I I !
{COM ! T i
1 | ! 1
O|OP 1 | !
Short wire i i : IO].
OI+EV ! 1
_____ H ! !
I vor,
1 1
safety PLC [ [ i i
CcoM2 LHEV i 102,
1 1 ! i
ISTIT 174 ! i
isTI2 ! I vo2!
1
1
1
1
1

1
1.8 2:485- i Relay Y1 output
M P _Trei I AC250V 5A

! DC30V 5A

Relay Y2 output
AC250V 5A

Relay Y3 output
O AC250V 5A

Analog output 1
urrent signal(0~20mA)

oSurent signal—omA

Analog output 1
voltage signal(0~10V)
e

Analog output 2
current signal(0~20mA)
e

Analog output 2
voltage signal(0~10V)

Analog output ground

This is the factory short wiring between +EV,STI1 and STI2,

To use safety function wiring, please remove this short wire.
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BOLUM 18

18.4 Kontrol terminali

18.4.1 Terminal 6zellikleri

Giris ve ¢ikis sinyali agiklamasi

Port Tip Pin Isim Fonksiyon
RI45A = ! 485+ 485 iletisimi (MODBUS RTU), iki ag baglant: noktas: bir 485
Z arabirimini paylagir ve ayni anda iki ana istasyona baglanamaz
RJ45B : 2 485-
. 1 10V 10V gii¢ terminali
E,L 2 All Analog giris 1 (0~10V veya 0~20mA)
g‘;. 3 Al2 Analog giris 2 (0~10V veya 0~20mA)
- 4 | com [com
m 5 101 Analog ¢ikig 1 akim sinyali (0~20mA)
%? [} VOI1 Analog ¢ikas 1 gerilim sinyali (0~10V)
* 7 102 Analog ¢ikig 2 akim sinyali (0~20mA)
E’T 8 vVO2 Analog ¢ikas 2 gerilim sinyali (0~10V)
9 COM COM
! RAI Role Y1 ¢ikigt (1 normalde agik)
2 RB1
§ 3 RAZ Role Y2 gikist (1 normalde agik)
T2 @ 4 RB2
g 5 RA3
6 RB3 Réle Y3 gikisi (1 normalde agik, 1 normalde kapal)
7 RC3
1 COM COM
2 S1 Dijital giris 1
3 S2 Dijital giris 2
4 S3 Dijital giris 3
g 5 S4 Dijital giris 4
E ) S5 Dijital giris 5
=3 7 S6 Dijital giris 6
T3 8 s7 Dijital giris 7
9 S8 Dijital giris 8
10 S9 Dijital giris 9
11 S10 Dijital giris 10
~ 12 COM COM
% g 13 OoP Harici giig giris terminali (OP ve +EV arasinda kisa devre)
% 14 +EV 12V gii¢ terminali
+EV 12V gii¢ terminali (fabrikadan + EV, STI1 ve STI2 kisa devre)
T4 g 2 STI1 | STO girisi 1
3 STI2 STO girisi 2
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BOLUM 18

BOLUM 18

18.4.2 Terminal kablolamasi
A. Dijital giris terminali
kablolamasi:

Denetleyici H0200 Kart Denetleyici H0200 Kart

S1
COM
oP

S1 DO
COM COM
oP VCC

DO

+EV

NPN type (use internal power supply) NPN type (using external power supply)

Denetleyici HO0200 Kart Denetleyici HO0200 Kart

S1
o°P
+EV

S1 DO
+EV COM
Oo°P

DO

VCC
COM

COM

PNP tipi (dahili giig kaynag: kullanarak) PNP tipi (harici giig kaynag: kullanarak)

18.5 Operator agiklamasi
18.5.1 Klavye goriiniimi ve tus agiklamasi

No. Yap1 Fonksiyon Agiklamas:

Ekran

Programlama/Cikis tusu

Durum gériintilleme arayiizinde durum degistirme tusudur;
diger araytizlerde sol kaydirma tusudur

Calistir tusu

Programlama modunda, deger degistirme tusu,
Programlama dist modda, YUKARI/ASAGI segim tusu, Bkz.
parametreler P01.63, P02.03, P02.04

@@@9@9%
[mu]

Durdur/sifirla tusu

Sekil H0200 Klavye

18.5.2 Gosterge fonksiyon agiklamasi 18.5.3 Ekran agiklamasi

Izleme ogesi Oge agiklamasint - fleme ggesi Oge agiklamasini goster

rge  Durum Fonksiyon Agiklamasi

goster
RUN Egj Calisiyor/yavaghiyor E | Gilus frekans: H | Gosterge degeri 1 (P01.68 tarafindan segiln
ALM Parlak | Aniza gostergesi "__ Cikig akim1 "_— Gésterge degeri 2 (P01.69 tarafindan segilir)
Miisteriye 6zel talimatlar l,_ll Cilag gerilimi /31 Mevcut alarm
M Parlak —
Cl’ DC bara gerilimi ,'_— Mevcut ariza
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18.6 inverter giivenlik anahtar1 STO fonksiyonu

18.6.1 Fonksiyon agiklamas1
H1 serisi H0200 fonksiyon karti, IGBT'yi kapatmak igin STI1 ve STI2 sinyal girisi araciligiyla giivenli tork kapatma
(STO, Safe Torque Off) islevi saglar ve ardindan giivenli durdurma amacina ulasmak i¢in motor torkunun

iiretilmesini 6nler.
18.6.2 Giivenlik giris terminali fonksiyonu ayrintili agiklamasi

Terminal adt Fonksiyon Agiklamasi

+EV STO fonksiyonu kullanilmadiginda, STI1 ve STI2 +EV ile kisa devre edilebilir
ST STO fonksiyonu kanal 1 sinyal girisi
STI2 STO fonksiyonu kanal 2 sinyal girisi

Tablo 1 Terminal fonksiyon agiklamasi

STI1/STI2 sinyal girisinden sonra aligma mantig1 ve klavye ekrani agiklamasi asagidaki gibidir:

Sinyal Durum
STI1 ve +EV ACIK KAPALI ACIK KAPALI
STI2 ve +EV ACIK ACIK KAPALI KAPALI
Tnvertér cikist Ready i tout STI1 modu STI2 modu STO modu
sy eadyto outpu Tork ¢ikisi durdurma Tork ¢ikisi durdurma Tork ¢ikist durdurma
Klavye anormal No abnormal display E0034 E0035 E0033(P09.49=2)
gortintlsi

Tablo 2 Eylem mantig1 ve klavye ekrani agiklamasi
E0033 STI1 ve STI2'nin ayn1 anda galigtigini gosterir.
E0034 STII galigmasini gosterir.
E0035 STI2 galigmasini gosterir.
E0036 STI1'in dahili STO devresinin anormal olarak teshis edildigini gosterir.

18.6.3 Baglant1 semas1
A. Givenlik kontrol déngisiiniin dahili devre semasi agsagidaki Sekil 1'de gosterilmektedir.

B. Fabrika gikiginda, giivenlik kontrol devresindeki +EV, STI1 ve STI2 terminalleri kirmizi kutuda gosterildigi gibi kisa
kablolarla birbirine kisa devre edilmistir.
C. Invertér kullanilarak giivenlik kontrol devresinin kablolamasi asagidaki gibidir.

(1) +EV, STI1 ve STI2 kisa kablolarini ¢ikarin.
(2) Kablo baglantis1 agagidaki Sekil 2'de gosterilmistir. Normal oldugunda, anahtarin ESTOP kontagi kapali
olmalidur, b6ylece inverter gikis verebilir ve anormal atlama yapmaz.
(3) STO modunda ESTOP anahtar1 agihr. Siirticii gikisi durdurur ve panelde E0033 goriintiilenir.
1
ESTOP

© [EEEEH

H0200 Card

Giivenli PLC

Bu, +EV ile STI1 ve STI2 arasindaki fabrika kisa kablolamasidir. Giivenlik
fonksiyonu kablolarini kullanmak igin, liitfen bu kisa kabloyu ¢ikarin. Aksine,
giivenlik fonksiyonu kapatilirsa, + EV, STI1 ve STI2 ile birlikte kisa devre
yapilmalidir.

Sekil 1 Sekil 2
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BOLUM 19 BOLUM 19

BOLUM 19 - H0201 Kart kullanim talimatlar: 19.3 Baglanti semas1

19.1 Genel Bakig

HO0201 karti, H1 serisi inverterler i¢in ¢ok iglevli bir I/O kartidur. 10 dijital giris, 3 réle ¢ikisi, 2 analog giris, 2 analog ¢ikis
ve RS-485 haberlesmesi gerceklestirebilir. Arayiiz, iist bilgisayara baglanabilir. H0201 Card
RJ45A 12,
1
g . 1:485+ !
— Ana bilgisayara baglanin JJIMMSL‘ 2:485- i RAT' N Réle Y1 cikugt
Folinn HHHH ; [ RB]: AC250V 5A
RI45B ! 1Y DC30V5A
— 1 1
I 1
Paralel goklu iiniteler ﬁl SLL 1:485+ 1RAZ, 5 Role Y2 ilag:
Il > Rel L) AC2OOS
: " DC30V 5A
I 1
1
~Dijital giris 1 [T 1
Diital giris 2 :S] i ] Role Y3 gikigt
| o Pial gy 152 T3 | AC250V 5A
_~ Dijital giris 3 :53 ! : DC30V 5A
! I
HO0201 kart dagitim semast |~ Dijital giris 4 Es4 i
I e
~Dijital girig 5 i S5 !
_Dijital giris 6 | i y
19.2 Mekanik kurulum DJ lg' . :56 i AITAIZ 485 Red | 0o~10vV
Liitfen inverter tamamen kapaliyken takin; H0201 karti {izerindeki pimleri ve inverter gii¢ kart1 (26-pin) L fjital girig 7 's7 ! JH\;HOON H Al 1i © 8" OmA
iee P FFE -~ m
figini sikica hizalayin. |~ Dijital giris 8 i S8 i 1.2 4 Al2,
I 1
~_Dijital giris 9 i 1
& Uyart: Guig verildiginde H0201 kartini takmayin veya ¢ikarmayin! Loets i S9 i COM:
_ Dijital girig 10 's10 ! i
I 1 H
! 1
1 COM ! n i Analog ¢ikis 1 akim
OP 1 1 L sinyali (0~20mA)
Short wire i | 1010
1+EV i

1 | Analog ¢ikis 1 gerilim
| L sinyali (0~10V)

1 | Analog ¢ikis 2 akim
sinyali (0~20mA)

1 | Analog ¢ikas 2 gerilim
RS485 ! |_sinyali (0~10V)
iletigim
1 L Analog ¢ikis topraklamasi

jas)

o

0

=)

=

|

o)

2

A

H0201 kart mekanik montaj ¢izimi =
S

=
z
&
=3

jasi
(=}
N
(=}
=
e
S
5
B
g
£
S
5
z
&
&
=S
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BOLUM 19

19.4 Kontrol terminali

19.4.1 Terminal 6zellikleri

Giris ve ¢ikis sinyali agiklamas:

Port Tip Pin Isim Fonksiyon
RI45A = ! 485+ 485 iletisimi (MODBUS RTU), iki ag baglant1 noktas: bir 485
Z arabirimini paylasir ve ayn1 anda iki ana istasyona baglanamaz
RJ45B g 2 485-
- 1 10V 10V gii¢ terminali
i; 2 All Analog input 1 (0~10V or 0~20mA)
g'; 3 Al2 Analog input 2 (0~10V or 0~20mA)
- 4 com | com
n . 5 101 Analog ¢ikis 1 akim sinyali (0~20mA)
:i 6 VOI1 Analog ¢ikis 1 gerilim sinyali (0~10V)
ﬁ 7 102 Analog ¢ikis 2 akim sinyali (0~20mA)
Z 8 VO2 Analog ¢ikus 2 gerilim sinyali (0~10V)
9 COM COM
! RAT Réle Y1 gikigt (1 normalde agik)
2 RB1
§ 3 RA2 Role Y2 gikisi (1 normalde agik)
T2 a 4 RB2
*7:':— 5 RA3
6 RB3 Réle Y3 gikugi (1 normalde agik, 1 normalde kapali)
7 RC3
1 COM COM
2 S1 Dijital giris 1
3 S2 Dijital giris 2
4 S3 Dijital giris 3
= 5 S4 Dijital giris 4
5;:- 6 S5 Dijital giris 5
e 7 Sé Dijital giris 6
T3 8 s7 Dijital giris 7
9 S8 Dijital giris 8
10 S9 Dijital giris 9
11 S10 Dijital girig 10
5o 12 COM COM
?; ig 13 oP Harici gii¢ giris terminali (OP ve +EV arasinda kisa devre)
% 14 +EV 12V gii¢ terminali
1 +EV 12V gii¢ terminali
T4 E 2 SG+ RJ45A ve RJ45B ile 485 arayiiziini paylagir ve ayni anda iletisim
g i¢in iki ana istasyona baglanamaz
3 SG-
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19.4.2 Terminal kablolamast

A. Dijital giris terminali kablolamasi:

Kontrolor H0201 Kart

S1
COM
oP

DO

+EV

Kontrolor HO0201 Kart
DO S1
COM COM
vCccC oP

NPN tipi (dahili gii¢ kaynag: kullanin)

NPN tipi (harici gii¢ kaynagi kullanarak)

Kontrolor H0201 Kart

DO S1
+EV

oP
COM

Kontrolor H0201 Kart
DO S1
COM OP
+EV
vCC

COM

PNP tipi (dahili gii¢ kaynag: kullanarak)
19.5 Operator agiklamasi

19.5.1 Klavye goriiniimii ve tus aciklamasi

PNP tipi (harici giig¢ kaynag: kullanarak)

tusudur; diger arayiizlerde sol kaydirma tusudur

No. Yap1 Fonksiyon A¢iklamasi
1 | |A8868| | Ekran
2 Programlama/Cikis tusu
3 Durum gériintiileme arayiiziinde durum degistirme

Caligtirma tugu

Programlama modunda, deger degistirme tusu,
Programlama dist modda, YUKARI/ASAGI secim tusu, Bkz.
parametreler P01.63, P02.03, P02.04

& 9 ®»| 0 @

Durdur/sifirla tusu

Sekil H0201 Klavye

19.5.2 Gosterge fonksiyon agiklamasi 19.5.3 Ekran agiklamasi

Gosterge  Durum  Fonksiyon Agiklamast

Oge agiklamasimi | .
e leitsine Oge agiklamasini goster

goster

RUN }1::;1&)1(/ Calistyor/yavasliyor II: Cikig frekanst ’L" Gosterge degeri 1 (P01.68 tarafindan segilir)
sonen, IL- Cikis akimi "— Gosterge degeri 2 (P01.69 tarafindan segilir)
ALM Parlak | Ariza gostergesi =
Iy kas gerilimi 1
Misterive 6zel talimatl ] Cikas gerilimi Mevcut alarm
M Parlak tsteriye ozel talimatlar ‘ ! !
] DC bara gerilimi L— Mevcut ariza
140
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BOLUM 20 BOLUM 21

BOLUM 20 - OP-H101 Harici klavye basit talimatlar

20.1 Genel Bakis
OP-H102, H1 serisi inverterler i¢in istege bagh bir harici klavyedir ve yerel klavye ile RS485 iletisimi, diiz gegisli
bikiimlii ¢ift ag kablosu araciligryla baglanir.

20.2 Klavye ozellikleri

BOLUM 21 - OP-H102 Harici klavye basit talimatlar

21.1 Genel Bakis

OP-H102, H1 serisi inverterler i¢in istege bagl bir harici klavyedir ve yerel klavye ile
RS485 iletisimi, diiz gegisli biikiimli c;if% ag kablosu araciligryla baglanir.

21.2 Klavye o6zellikleri

20.3 Parametre ayar1 ve aciklamasi

PO1.41 |Yerel adres 1 (Fabrika ayar1) Bagimli adres Eviricinin haberlegme parametre ayar degeri
fabrika degerine esit olmalidur, aksi takdirde
P01.42 |Baud hizi 3 (Fabrika ayari) 19200bps evirici ve harici klavye haberlesemez ve
- - - harici klavye her zaman u**** stirim
P0O1.43 |Parite kontrolii 0 (Fabrika ayarr) Kontrol yok numarasin goriintiiler.
P01.45 |Durdurma biti 1 (Fabrika ayar1) 1 bit
1 Potansiyometre hizi
P01.63 |Klavye ayar kaynagt 0 Artig ve aza}l? i 1.Klavye ayar kaynagi P01.63 ayar degeri
hiz kontrolii i¢in tuglar desistirildiginde. etkili ol . id
P02.70 [Deger keynafa 11 ayarls 5 T Fomtroli etkinleytirme egistirildiginde, etkili olmasi i¢in yeniden
Artis tusa gahstirilmasi gerekir.
P02.03 [Artir (YUKARI) kaynag: seg 10 frekanst artirir 2.Siirticiniin serbestge durmasini saglamak
P02.04 |Azaltma (ASAGI) kaynag segme 10 ézig$?;;§ﬁlr igin M tusunu ¢aligtirdiktan sonra
50300 Y o 3 Basard baglatmak i¢in yeniden gii¢ verilmelidir.
. Baslat komutu kaynag aslat-durdur etkinlestir A il 5 i5i
3.0zellestirilmis M tusu komut ligi:
P03.07 |Komut kaynagini sifirla 2 Sifirlama etkinlestirme | wefles 1r;m1§ k‘1§u omu or:(ce et
P03.02 |Geri komuta 2 M tusu geri Serbest durdurma komutu> JOG komutu
P03.03 |JOG komutu 2 M tusu jog > Ters komut.
P03.05 |Serbest durdurma komutu 2 M diigmesi serbest durdurma

Not: Yukaridaki parametreler igin belirlenmesi gereken iletisim parametrelerine (P01. 41~P01. 45) ek olarak, diger parametreler harici klavye

tuslarinin iglevine gore degistirilir. Calistirilmas: gerekmeyen tuslarin ilgili parametrelerinin degistirilmesine gerek yoktur!

20.4 Montaj yontemi ve ilgili boyutlar

OP-H101 harici klavye gémili kurulumu destekler, harici panel gergevesi gerekmez. Asagidaki sekil OP-H101 harici

klavyenin dis hatlarini ve agilis boyutlarini gostermektedir.
68

25

RUN REV REM ALM M
o o o o o

DIGITAL OPERATOR OP-H101 SERIES

o=

ol

Boyutlar (Birim:

:mm) gS

(G) x 100 (Y) x 25 (D)

65

[

97

Delik boyutu ¢izimi (birim: mm)
65 (G) x 97 (Y)

141

RUN REV REM ALM M No.| Yap: Fonksiyon Agiklamast Gosterge | Durum | Fonksiyon Agiklamast o v o am W No.| Structure |Function Description Indicator | Status | Function Description
o o o o o . Parlak/
° 0200 ! Ekran RUN |} | Galiwyor/yavashyor ! Display RUN vy’ |Galisyor/yavashyor
e oniiyor n n n . séniiyor,
2 O\ Potansiyometre REV Parlak | Tersine Gevirme IC o 5 oy 2 @ Potansiyometre REV Parlak | Tersine Gevirme
DIGITAL OPERATOR OP-H101 SERIES 3 @ Durum anahtari tusu REM | Parlak |Uzaktan calistirma 3 =7 Plllliumdanahtar{ tusu REM | Parlak |Uzaktan calistirma
sol kaydirma tugu sol kaydirma tugu - -
ALM Parlak |Hata gostergesi 4 h ALM Parlak | Hata gostergesi
RN 4 E-AJ Artis anahtart /AN Artig anahtari -
r I r I Parlak | Ozellegtirilmis talimatlar, 5 Azaltma tus M Parlak | Ozellestirilmis talimatlar,
O A PRG 5 r_V_J Azaltma tusu M arlal varsaytlan alarm talimatlar @ zaltma tugu varsayilan alarm talimatlar
6 (=) Programlama/Gikig tugu 6 Programlama/Gikis tusu
() F) |7 6 o R
8 @ Caligtir tusu 8 Galigtir tusu
I M ‘ '®RUN| 9sTop 9 F_—J Durdur/sifirla tusu 9 Durdur/sifirla tusu
10 @ Ozellestirilmis anahtarlar 10 NEl| Ozellegtirilmis anahtarlay

21.3 Parametre ayar1 ve agiklamasi

P0O1.41 |Yerel adres 1 (Fabrika ayar1) Bagimli adres Eviricinin haberlesme parametre ayar degeri
fabrika degerine esit olmalidir, aksi takdirde
P01.42 Baud hin 3 (Fabrika ayar1) 19200bps evirici ve harici klavye haberlesemez ve
- - - harici klavye her zaman u**** siiriim
P01.43 |Parite kontrolii 0 (Fabrika ayar1) Kontrol yok numarasini goriintiiler.
PO1.45 |Durdurma biti 1 (Fabrika ayar1) 1 bit
1 Potansiyometre hizi
P01.63 |Klavye ayar kaynag 0 Artig ve azaliy 1.Klavye ayar kaynagi P01.63 ayar degeri
hiz kontrolii i¢in tuglar desistirildizinde. etkili ol o d
P02.10 |Deger kaynag 1 ayarla 5 T Fomtroli ctkinlegtinme egistirildiginde, etkili olmasi i¢in yeniden
“Artss tusu galistirlmasi gerekir.
P02.03 [Artir (YUKARI) kaynag: seg 10 frekansi artirir 2.Siriiciiniin serbestce durmasini saglamak
P02.04 |Azaltma (ASAGI) kayna secme 10 Azaltma tugu i¢in M tusunu galistirdiktan sonra
frekans: azaltir .. . . TN
baglatmak i¢in yeniden gii¢ verilmelidir.
P03.00 [Baslat komutu kaynag 2 Baslat-durdur etkinlegtir 3.Ogellestirilmis M tusu komut éncelisi:
P03.07 |Komut kaynagini sifirla 2 Sifirlama etkinlegtirme S' b 3 d $ N ¥ Gk st
P03.02 | Geri komutu 2 M tusu geri erbest durdurma komutu> omutu
P03.03 [JOG komutu 2 M tusu jog > Ters komut.
P03.05 |Serbest durdurma komutu 2 M diigmesi serbest durdurma

Not: Yukaridaki parametreler igin belirlenmesi gereken iletisim parametrelerine (P01. 41~P01. 45) ek olarak, diger parametreler harici klavye
tuslarinin iglevine gore degistirilir. Calistirlmas gerekmeyen tuslarin ilgili parametrelerinin degistirilmesine gerek yoktur!

21.4 Montaj yontemi ve ilgili boyutlar

OP-H101

harici

harici klavyenin dig hatlarini ve agilis boyutlarini gostermektedir.

102

25+

Panel gercevesinin boyutlar1 (birim: mm)

102(G) x 146(Y) x 25(D)

avye gomiilil kurulumu destekler, harici panel ¢ergevesi gerekmez. Asagidaki sekil OP-H101

98

142

Panel gergevesi delik boyutu ¢izimi (birim:
mm) 98(G) x 142(Y)

142
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